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1 Avant-propos
Les servo-variateurs STOBER de la gamme SD6 offrent aux domaines de la technique d'automatisation et de l'ingénierie
mécanique un maximum de précision et de productivité en dépit de fonctions toujours plus complexes. De très brefs temps
de régulation de changements rapides des valeurs de consigne et de variations brusques de charge expliquent la
dynamique élevée des entraînements. Qui plus est, vous pouvez aussi coupler les servo-variateurs dans le cas d’applications
multiaxe dans le circuit intermédiaire et améliorer ainsi le bilan énergétique de l’installation dans son ensemble. Le servo-
variateur SD6 est disponible en quatre tailles avec un courant nominal de sortie pouvant atteindre 85 A.

Caractéristiques

§ Régulation de moteurs brushless synchrones linéaires et rotatifs et de moteurs asynchrones

§ Interfaces encodeur multifonction

§ Paramétrage moteur automatique à partir de la plaque signalétique électronique du moteur

§ Bus système isochrone (IGB-Motionbus) pour le paramétrage et les applications multiaxes

§ Communication via CANopen, EtherCAT ou PROFINET

§ Safe Torque Off (STO) en série, technique de sécurité avancée (SS1, SS2, SLS,...) en option

§ Entrées et sorties numériques et analogiques en option

§ Chopper de freinage, commande de frein et filtre réseau

§ Alimentation électrique par injection directe dans le réseau

§ Couplage du circuit intermédiaire flexible pour les applications multiaxes

§ Unité de commande confortable composée d'un écran graphique et de touches

§ Mémoire de données amovible Paramodul pour la mise en service rapide et la maintenance
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2 Informations utilisateur
La présente documentation est consacrée au servo-variateur SD6. Elle vous apporte l'aide nécessaire au montage des
différents modules et des composants correspondants dont vous avez besoin pour l'exploitation des servo-variateurs dans
l'armoire électrique.

Par ailleurs, elle contient des informations sur le câblage correct des modules et la vérification du bon fonctionnement au
sein du réseau dans le cadre d'un premier test.

Des combinaisons avec d'autres servo-variateurs STOBER de la 6e génération sont possibles si certaines conditions
générales sont observées.

Avis concernant le genre

Par souci de lisibilité, nous avons renoncé à une différenciation neutre quant au genre. Les termes correspondants
s'appliquent en principe aux deux sexes au titre de l'égalité de traitement. Les tournures abrégées ne portent par
conséquent aucun jugement de valeur, mais sont utilisées à des fins rédactionnelles uniquement.

2.1 Étendue de la documentation
La présente documentation renferme des consignes de sécurité importantes ainsi qu'une sélection d'informations sur le
servo-variateur SD6 nécessaires à la mise en service.

Notez que cette documentation ne remplace pas le manuel détaillé. Lisez d'abord la documentation détaillée avant de
travailler avec les appareils.

Vous trouverez le manuel et la documentation complémentaire au format PDF sur le CD/DVD fourni ou sur notre site Web.

Vous trouverez un aperçu de la documentation disponible pour le servo-variateur SD6 dans l'annexe (voir Informations
complémentaires [} 158]).

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

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

2.3 Produit décrit
La présente documentation est obligatoire pour :

Servo-variateurs de la gamme SD6 en combinaison avec le logiciel 
DriveControlSuite (DS6) à partir de V 6.5-H, PASmotion à partir de V 1.3.0 et le micrologiciel correspondant à partir de
V 6.5-H.
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2.4 UL File Number
Les appareils certifiés cULus dotés des marquages correspondants satisfont aux exigences des normes UL 508C et UL 840.

Vous trouverez le produit dans la base de données en ligne des Underwriter Laboratories (UL) sous le numéro de fichier
(File Number) indiqué dans le tableau suivant :
https://iq2.ulprospector.com

Type File Number
(Numéro de

fichier)

UL Category Control Number (Nº
de contrôle de la catégorie UL)

Certification

Amérique Canada cULus/cURus

Servo-variateur SD6A02 E189114 NMMS NMMS7 cULus

SD6A04

SD6A06

SD6A14

SD6A16

SD6A24

SD6A26

SD6A34

SD6A36

SD6A38

Résistances de
freinage

FZMU, FZZMU E212934 NMTR2 NMTR8 cURus

GVADU, GBADU

FGFKU

RB 5000

Selfs de réseau TEP4010-2US00 E103902 XQNX2 XQNX8 cURus

Selfs de sortie TEP3720-0ES41 E333628 NMMS2 NMMS8 cURus

TEP3820-0CS41

TEP4020-0RS41

Moteurs Moteurs brushless
synchrones de la
gamme EZ

E488992 PRHZ2 PRHZ8 cURus

Moteurs asynchrones E216143 PRGY2 PRGY8 cURus

Câbles d'encodeur et
de puissance

Tous les types E172204 AVLV2 AVLV8 cURus

Tab. 1: Numéro de fichier produits certifiés

2.5 Actualité
Vérifiez si le présent document est bien la version actuelle de la documentation. Vous pouvez télécharger les versions les
plus récentes de documents relatives à nos produits sur notre site Web : 
http://www.stoeber.de/fr/download.

2.6 Langue originale
La langue originale de la présente documentation est l’allemand ; toutes les versions en langues étrangères ont été
traduites à partir de la langue originale.

https://iq2.ulprospector.com
http://www.stoeber.de/fr/download
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2.7 Limitation de responsabilité
La présente documentation a été rédigée en observant les normes et prescriptions en vigueur et reflète l'état actuel de la
technique.

STOBER exclut tout droit de garantie et de responsabilité pour les dommages résultant de la non-observation de la
documentation ou d'une utilisation non conforme du produit. Cela vaut en particulier pour les dommages résultant de
modifications techniques individuelles du produit ou de sa planification et de son utilisation par un personnel non qualifié.

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

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

PRUDENCE

Prudence

signifie qu’un dommage matériel peut survenir

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

ATTENTION !

Attention

La présence d’un triangle de signalisation indique l’éventualité de légères blessures corporelles

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

AVERTISSEMENT !

Avertissement

La présence d’un triangle de signalisation indique l’éventualité d’un grave danger de mort

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

DANGER !

Danger

La présence d’un triangle de signalisation indique l’existence d’un grave danger de mort

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

Information

La mention Information accompagne les informations importantes à propos du produit ou la mise en surbrillance d’une
partie de la documentation, qui nécessite une attention toute particulière.
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2.8.2 Balisage
Certains éléments du texte courant sont représentés de la manière suivante.

Information importante Mots ou expressions d'une importance particulière

Interpolated position mode En option : nom de fichier, nom de produit ou autres noms

Informations complémentaires Renvoi interne

http://www.musterlink.de Renvoi externe

Affichages logiciels et écran

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

Menu principal 
Réglages

Noms de fenêtres, de boîtes de dialogue et de pages ou boutons cités
par l'interface utilisateur, noms propres composés, fonctions

Sélectionnez 
Méthode de référençage A

Entrée prédéfinie

Mémorisez votre 
<Adresse IP propre>

Entrée personnalisée

ÉVÉNEMENT 52 : 
COMMUNICATION

Affichages à l'écran (état, messages, avertissements, dérangements)

Les raccourcis clavier et les séquences d'ordres ou les chemins d'accès sont représentés comme suit.

[Ctrl], [Ctrl] + [S] Touche, raccourci clavier

Tableau > Insérer tableau Navigation vers les menus/sous-menus (entrée du chemin d'accès)

Touches

Les touches du servo-variateur sont représentées comme suit dans le texte en continu.

[OK]
OK

2.8.3 Mathématiques et formules
Pour l'affichage de relations et formules mathématiques, les caractères suivants sont utilisés.

– Soustraction

+ Addition

× Multiplication

÷ Division

| | Valeur absolue

http://www.stoeber.de
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2.9 Symboles et marquages
Les caractéristiques techniques mentionnent les symboles et marquages suivants.

Marquage sans plomb RoHS 
Marquage conformément à la Directive RoHS 2011-65-UE sur la limitation des
substances dangereuses.

Marquage CE 
Auto-déclaration du fabricant : le produit satisfait aux directives UE.

Marquage UKCA
Autodéclaration du fabricant : le produit est conforme aux directives du Royaume-
Uni.

Marquage UL (cULus)
Ce produit est certifié pour une utilisation conforme à la norme UL pour les États-
Unis et le Canada.
Plusieurs échantillons représentatifs de ce produit ont été testés pour une utilisation
UL et sont conformes aux normes applicables.

Marquage UL pour les composants reconnus (cURus)
Ces composants ou ce matériel sont certifiés UL. Des échantillons représentatifs de
ce produit ont fait l'objet d'une évaluation UL et satisfont aux exigences applicables.
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2.10 Marques
Les noms suivants utilisés en association avec l’appareil, ses options et ses accessoires, sont des marques ou des marques
déposées d’autres entreprises :

CANopen®, 
CiA®

CANopen® et CiA® sont des marques communautaires déposées de CAN in
AUTOMATION e.V., Nuremberg, Allemagne.

EnDat® EnDat® et le logo EnDat® sont des marques déposées de Dr. Johannes Heidenhain
GmbH, Traunreut, Allemagne.

EtherCAT®,
Safety over EtherCAT®,
TwinCAT®

EtherCAT®, Safety over EtherCAT® et TwinCAT® sont des marques déposées et des
technologies brevetées qui sont commercialisées sous licence par la société
Beckhoff Automation GmbH, Verl, Allemagne.

Hyper-V® Hyper-V® est une marque déposée de Microsoft Corporation aux États-Unis et/ou
dans d'autres pays.

PLCopen® PLCopen® est une marque déposée de PLCopen-Organisation, Gorinchem, Pays-Bas.

PROFIBUS®, 
PROFINET®

PROFIBUS® et PROFINET® sont des marques déposées de PROFIBUS
Nutzerorganisation e. V. Karlsruhe, Allemagne.

speedtec® speedtec® est une marque déposée de TE Connectivity Industrial GmbH,
Niederwinkling, Allemagne.

VirtualBox® VirtualBox® est une marque déposée de Oracle America, Inc., Redwood Shores,
États-Unis.

VMware® VMware® est une marque déposée de VMware, Inc., Palo Alto, États-Unis.

Windows®,
Windows® 7,
Windows® 10

Windows®, le logo Windows®, Windows® XP, Windows® 7 et Windows® 10 sont des
marques déposées de Microsoft Corporation aux États-Unis et/ou dans d'autres
pays.

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

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

2.11 Licences
Le logiciel du concédant de licence suivant est utilisé dans le servo-variateur SD6 :

SEGGER Microcontroller GmbH & Co. KG 
In den Weiden 11 
40721 Hilden 
Allemagne 
Tél +49 2103-2878-0 
Fax+49 2103-2878-28 
E-mail : info@segger.com
Internet : http://www.segger.com

http://www.segger.com
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3 Consignes de sécurité générales
Le produit décrit dans la présente documentation est source de dangers éventuels qui peuvent être toutefois évités à
condition de respecter les messages d’avertissement et consignes de sécurité mentionnés, ainsi que les règlements et
prescriptions techniques.

3.1 Directives et normes
Les directives et normes européennes suivantes s'appliquent aux servo-variateurs :

§ Directive Machines 2006/42/CE

§ Directive Basse tension 2014/35/UE

§ Directive CEM 2014/30/UE

§ EN ISO 13849-1:2015

§ EN ISO 13849-2:2012

§ EN 61800-3:2004 et A1:2012

§ EN 61800-5-1:2007

§ EN 61800-5-2:2007

Pour une meilleure lisibilité, nous ne précisons pas l’année respective des renvois aux normes ci-après.

3.2 Personnel qualifié
Dans le cadre de l’exécution des tâches expliquées dans la présente documentation, les personnes chargées de ces tâches
doivent disposer des qualifications professionnelles inhérentes et être en mesure d’évaluer les risques et dangers résiduels
liés à la manipulation des produits. C’est la raison pour laquelle tous les travaux sur les produits, ainsi que leur utilisation et
leur élimination, sont strictement réservés à un personnel qualifié.

Par personnel qualifié on entend les personnes ayant reçu l'autorisation d'exécuter les tâches mentionnées, soit par une
formation de technicien, soit après avoir suivi une initiation dispensée par des personnes qualifiées.

Par ailleurs, il incombe de lire attentivement, comprendre et respecter les dispositions en vigueur, les prescriptions légales,
les règlements applicables, la présente documentation ainsi que les consignes de sécurité inhérentes.

3.3 Utilisation conforme
En vertu de la norme EN 50178, les servo-variateurs SD6 désignent un matériel électrique de l'électronique de puissance
servant à la régulation du flux énergétique dans les installations à courant fort.

Ils sont destinés exclusivement au fonctionnement de moteurs qui satisfont aux exigences de la norme EN 60034-1 :

§ Moteurs brushless synchrones (p. ex. de la gamme EZ)

§ Moteurs asynchrones

§ Moteurs linéaires

§ Moteurs couple

Le raccordement d'autres charges électroniques ou le fonctionnement en dehors des spécifications techniques en vigueur
est considéré comme une utilisation non conforme à l'usage prévu !
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Lors du montage des servo-variateurs dans les machines, leur mise en service (c.-à-d. le démarrage du fonctionnement
conforme à l'emploi prévu) est interdite tant qu'il n'a pas été constaté que la machine satisfait aux dispositions de la
législation et des directives locales. Sont applicables pour l'espace européen par exemple :

§ Directive Machines 2006/42/CE

§ Directive Basse tension 2014/35/UE

§ Directive CEM 2014/30/UE

Montage conforme aux exigences CEM

Le servo-variateur SD6 et les accessoires doivent être montés et câblés conformément aux prescriptions CEM.

Modification

En votre qualité d’utilisateur, il vous est interdit de modifier la construction et les caractéristiques techniques ou électriques
du servo-variateur SD6 ainsi que de ses accessoires.

Maintenance

Le servo-variateur SD6 et les accessoires sont sans entretien. Prenez néanmoins les mesures qui s'imposent afin de pouvoir
localiser et exclure d'éventuelles défaillances sur le câblage de raccordement.

3.4 Transport et stockage
Contrôlez le matériel livré dès sa réception afin de déceler d'éventuels dégâts occasionnés pendant le transport. Si vous
constatez de tels dégâts, signalez-les immédiatement à l'entreprise de transport. Si le produit est endommagé, ne le mettez
en aucun cas en service.

Pour pouvoir garantir un fonctionnement impeccable et fiable des produits, ceux-ci doivent être configurés, montés,
commandés et entretenus dans les règles de l'art.

Si vous ne montez pas immédiatement les produits, stockez-les dans une pièce à l'abri de l'humidité et de la poussière.

Transportez et stockez les produits dans leur emballage d'origine et protégez les produits contre les chocs et vibrations
mécaniques. Observez à cet effet les conditions de transport et de stockage indiquées dans le chapitre Caractéristiques
techniques.

Formez les servo-variateurs stockés une fois par an avant la mise en service (voir Stockage [} 36]).

3.5 Environnement d'utilisation et exploitation
Les produits appartiennent à la classe de distribution restreinte conformément à la norme EN CEI 61800-3.

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

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

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

Les applications suivantes sont interdites :

§ Utilisation dans des atmosphères explosibles

§ Utilisation dans des environnements avec des substances dangereuses conformément à EN 60721 telles que huiles,
acides, gaz, vapeurs, poussières, rayons

La réalisation des applications suivantes est autorisée uniquement après concertation avec STOBER :

§ Utilisation dans des applications non stationnaires

§ Utilisation de composants actifs (servo-variateurs, modules d'alimentation, modules de réinjection ou unités de
déchargement) de fabricants tiers
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Le servo-variateur est exclusivement destiné au fonctionnement dans les réseaux TN ou Wye. Avec une tension nominale
comprise entre 200 et 480 VCA au maximum, ces derniers doivent fournir un courant de court-circuit différentiel
conformément au tableau ci-après :

Taille Courant de court-circuit différentiel max.

TA 0 – TA 2 5000 A

TA 3 10000 A

Tab. 2: Courant de court-circuit différentiel maximal

Le servo-variateur dispose d'une fonction de redémarrage paramétrable. Si le servo-variateur est conçu pour un
redémarrage automatique après la coupure de l'alimentation, ceci doit être indiqué clairement sur l'installation
conformément à la norme EN 61800-5-1.

Le servo-variateur est équipé en option de la fonction de sécurité Safe Torque Off (STO) conformément à la norme
EN 61800-5-2 relative à la coupure en toute sécurité de l'alimentation du moteur. Les mesures en découlant relatives à la
protection contre un redémarrage intempestif sont décrites entre autres dans les normes EN ISO 12100 et EN ISO 14118.

3.6 Travailler sur la machine
Avant tous travaux sur la machine, appliquez les cinq règles de sécurité suivantes dans l'ordre indiqué selon DIN VDE
0105-100 (Exploitation des installations électriques – Partie 100 : Règles générales) :

§ Mise hors tension (pensez aussi à la mise hors tension des circuits auxiliaires).

§ Protection contre une remise en marche.

§ Constat de l'absence de tension.

§ Mise à la terre et court-circuitage.

§ Isolez ou rendez inaccessibles les pièces avoisinantes sous tension.

Information

Observez le temps de décharge des condensateurs du circuit intermédiaire indiqué dans les caractéristiques techniques
générales des appareils. Ce n'est qu'à l'issue de cette période que vous pouvez supposer une absence de tension.

3.7 Garantie de traçabilité
L'acquéreur est tenu de garantir la traçabilité des produits par le biais du numéro de série.

3.8 Mise hors service
Dans le cas d'applications de sécurité, notez le temps de mission TM = 20 ans dans les caractéristiques techniques relatives à
la sécurité. Un servo-variateur avec module de sécurité intégré doit être mis hors service 20 ans après la date de
production. La date de fabrication d'un servo-variateur est indiquée sur la plaque signalétique correspondante.

Pour de plus amples détails sur l'utilisation de la technique de sécurité, consultez le manuel correspondant (voir
Informations complémentaires [} 158]).
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3.9 Mise au rebut
Pour l'élimination de l'emballage et du produit, respectez les dispositions nationales et régionales en vigueur ! Éliminez
séparément l'emballage et les différentes pièces des produits selon leur nature, p. ex. :

§ Carton

§ Déchets électroniques (circuits imprimés)

§ Plastique

§ Tôle

§ Cuivre

§ Aluminium

§ Pile

3.10 Lutte contre les incendies

DANGER !

Tension électrique ! Danger de mort par choc électrique !

L'utilisation d'un produit conducteur de lutte contre les incendies présente un danger de mort par choc électrique.

▪ Utilisez de la poudre ABC ou du dioxyde de carbone (CO2) pour lutter contre les incendies.
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4 Utilisation conforme UL
Ce chapitre contient des informations relatives à l'utilisation dans des conditions UL (UL – Underwriters Laboratories).

Température ambiante de l'air et degré d'encrassement

La température ambiante de l'air maximale pour un fonctionnement conforme UL est de 45 °C. L'utilisation dans un
environnement de degré d'encrassement 2 est autorisée.

Forme de réseau

Tous les types d'appareil alimentés avec un courant de 480 VCA sont prévus exclusivement pour une exploitation dans les
réseaux TN mis à la terre avec 480/277 VCA.

Le servo-variateur est exclusivement destiné au fonctionnement dans les réseaux TN ou Wye. Avec une tension nominale
comprise entre 240 et 480 VCA au maximum, ces derniers doivent fournir un courant de court-circuit différentiel
conformément au tableau ci-après :

Taille Courant de court-circuit différentiel max.

TA 0 – TA 2 5000 A

TA 3 10000 A

Tab. 3: Courant de court-circuit différentiel maximal

Alimentation en puissance et protection du moteur contre les surcharges

Notez, à ce sujet, l'indication I2maxPU à la fréquence de découpage de 8 kHz dans les Caractéristiques électriques du servo-
variateur [} 24].

Fusible réseau

Observez les indications relatives à la protection par fusible réseau conforme UL des servo-variateurs alimentés [} 63].

Protection contre les surtensions

Pour une utilisation au Canada, la norme CSA-C22.2 No. 14-13 stipule :

En fonction du type d'appareil, une protection contre les surtensions supplémentaire remplissant les conditions suivantes
doit être installée côté réseau en amont de l'appareil.

§ Servo-variateurs monophasés :

• Catégorie de surtension 3

• Phase-Terre = 240 VCA (tension d'essai admissible = 4 kV pointe)

• Phase-Phase (ou N) = 240 VCA (tension d'essai admissible = 4 kV pointe)

§ Servo-variateurs triphasés :

• Catégorie de surtension 3

• Phase-Terre = 277 VCA (tension d'essai de pointe admissible = 4 kV)

• Phase-Phase (ou N) = 480 VCA (tension d'essai admissible = 6 kV pointe)

Protection du moteur

Le servo-variateur dispose d'un modèle i²t certifié, un modèle de calcul pour la surveillance thermique du moteur. Ce
dernier satisfait aux exigences d'une protection du moteur contre les surcharges à semi-conducteur conformément à
l'amendement UL 508C de mai 2013. Pour l'activer et pour configurer la fonction de protection, définissez les paramètres
suivants – différents des valeurs par défaut : U10 = 2 : Avertissement et U11 = 1,00 s. Ce modèle peut être utilisé en
alternative à ou en complément d'une protection du moteur à température contrôlée.
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Sonde thermique du moteur

Le servo-variateur est doté de raccordements pour résistances CTP (NAT 145° C), de sondes de température KTY
(KTY84-130) ou de sondes de température Pt (Pt1000). Reportez-vous à la description de la broche X2 : sonde thermique du
moteur [} 76] pour garantir un raccordement adéquat.

Information

STOBER recommande l'utilisation de résistances CTP comme protection d'enroulement thermique.

Bornes de puissance

Tailles 0 à 2 : utilisez uniquement des conducteurs en cuivre pour température ambiante 60/75° C.

Taille 3 : utilisez uniquement des conducteurs en cuivre pour température ambiante 75° C.

Alimentation 24 V et fusibles

Les circuits basse tension doivent être alimentés par une source isolée dont la tension de sortie maximale ne dépasse pas
30 VCC.

Les fusibles requis pour les alimentations 24 VCC doivent être homologués conformément à UL 248 pour la tension CC.

§ Utilisez un fusible 1 A (à action retardée) en amont du relais 1. Lisez à ce sujet la description de la borne X1 [} 76],
broche 1.

§ Sécurisez l'alimentation 24 VCC de la pièce de commande avec un fusible 10 A (à action retardée). Respectez à ce sujet
la description de la borne X11 [} 84].

§ Sécurisez l'alimentation 24 VCC du frein avec un fusible 4 A (à action retardée). Respectez à ce sujet la X6 : frein –
réponse et alimentation (option ST6) [} 81].

§ En ce qui concerne la fonction de sécurité STO via la borne X12 : sécurisez la tension d'alimentation du signal d'état
avec un fusible 4 A (à action retardée). Observez à ce sujet la X12 : technique de sécurité (option ST6) [} 85].

§ Pour les extensions d'interface avec le module de borne XI6, RI6 ou IO6 : sécurisez l'alimentation 24 VCC avec un fusible
1 A (à action retardée). Lisez à ce sujet la description de la borne X101, broche 18 ou 19.

Protection des circuits de dérivation

La protection contre les courts-circuits pour semi-conducteur intégrée ne remplace pas la protection des circuits de
dérivation (fusible réseau) en amont du servo-variateur. Vous devez assurer une protection des circuits de dérivation
conformément aux spécifications du fabricant, au National Electrical Code (Code national de l'électricité) et au Canadian
Electrical Code (Code canadien de l'électricité, 1re partie) ainsi qu'à toutes les autres prescriptions locales ou dispositions
équivalentes en vigueur.

Contrôle UL

Pendant la réception UL, seuls les risques d'un choc électrique et le risque d'incendie ont été examinés. Les aspects de
sécurité relatifs au fonctionnement n'ont pas été évalués lors de la réception UL. Ceux-ci sont évalués par exemple par
l'organisme de certification allemand TÜV SÜD pour STOBER.
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5 Caractéristiques techniques
Ce chapitre contient les caractéristiques techniques du servo-variateur SD6, du couplage du circuit intermédiaire, de la
technique de sécurité ainsi que des freins. Vous trouverez des caractéristiques techniques supplémentaires du servo-
variateur et des accessoires dans le manuel du servo-variateur SD6 (voir Informations complémentaires [} 158]).

5.1 Servo-variateurs
Les chapitres suivants contiennent les caractéristiques électriques, les dimensions et le poids du servo-variateur.

5.1.1 Caractéristiques techniques générales
Les informations ci-dessous s'appliquent à tous les types d'appareil.

Caractéristiques de l'appareil

Degré de protection de l'appareil IP20

Degré de protection de l'encombrement Au minimum IP54

Classe de protection Classe de protection I conformément à EN 61140

Antiparasitage Filtre réseau intégré conformément à EN 61800-3, émission de parasites classe
C3

Catégorie de surtension III conformément à EN 61800-5-1

Symboles et marquages CE, cULus, RoHS

Tab. 4: Caractéristiques de l'appareil

Conditions de transport et de stockage

Température de stockage/
transport

−20 °C à +70 °C
Modification maximale : 20 K/h

Humidité de l'air Humidité relative de l'air maximale 85 %, sans condensation

Vibration (transport) conformément à
EN 60068-2-6

5 Hz ≤ f ≤ 9 Hz : 3,5 mm 
9 Hz ≤ f ≤ 200 Hz : 10 m/s²
200 Hz ≤ f ≤ 500 Hz : 15 m/s²

Hauteur de chute en cas de chute libre1

Poids < 100 kg
conformément à EN 61800-2
(ou CEI 60721-3-2, classe 2M1)

0,25 m

Tab. 5: Conditions de transport et de stockage

Conditions de fonctionnement

Température ambiante en service 0 °C à 45 °C pour les caractéristiques nominales
45 °C à 55 °C avec réduction −2,5 % / K

Humidité de l'air Humidité relative de l’air maximale 85 %, sans condensation

Hauteur d'installation 0 m à 1000 m au-dessus du niveau de la mer sans restriction
1000 m à 2000 m au-dessus du niveau de la mer avec réduction de charge de
-1,5 % / 100 m

Degré d’encrassement Degré d’encrassement 2 conformément à EN 50178

Ventilation Ventilateur intégré

Vibration (fonctionnement)
conformément à EN 60068-2-6

5 Hz ≤ f ≤ 9 Hz : 0,35 mm 
9 Hz ≤ f ≤ 200 Hz : 1 m/s²

Tab. 6: Conditions de fonctionnement

1 S'applique uniquement aux composants dans l'emballage d'origine
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Temps de décharge

Décharge automatique circuit
intermédiaire CC

6 min

Tab. 7: Temps de décharge du circuit intermédiaire

5.1.2 Plaque signalétique
La plaque signalétique est apposée sur le côté du servo-variateur.

Fig. 1: Plaque signalétique SD6A06TEX
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Désignation Valeur dans l'exemple Signification

Type SD6A06TEX Informations relatives à la production

Date 2030 (année/semaine
calendaire)

S/N 7002418

Tension d’entrée 3 × 400 VCA

50 Hz
UL : 3 × 480 VCA

50–60 Hz

Tension d’entrée

Courant d'entrée 4,0 A Courant d'entrée

Données de sortie 0...460 VCA

0...700 Hz

@8 kHz : 3,4 A

Tension de sortie

Fréquence de sortie

Courant de sortie pour cadence 8 kHz

Degré de protection IP20 Degré de protection

Tab. 8: Signification des données sur la plaque signalétique

Information

Les appareils certifiés UL et cUL dotés des marquages correspondants satisfont aux exigences des normes UL 508C et
UL 840.

5.1.3 Désignation de type

SD 6 A 0 6 T E X

Tab. 9: Exemple de code pour la désignation de type

Code Désignation Modèle

SD Gamme

6 Génération 6e génération

A, B Version

0 – 3 Taille (TA)

6 (0 – 9) Niveau de puissance Niveau de puissance pour cette taille

T

E

Module de sécurité ST6 : STO via les bornes

SE6 : fonction de sécurité avancée via les bornes

N

E

C

P

Module de communication Vide

EC6 : EtherCAT

CA6 : CANopen

PN6 : PROFINET

N

X

R

I

Module de borne Vide

XI6 : Extended

RI6 : résolveur

IO6 : standard

Tab. 10: Signification de l'exemple de code
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5.1.4 Variante du matériau constitutif
Un autocollant supplémentaire portant le numéro de la variante du matériau constitutif (MV) et le numéro de série (SN) se
trouve sur le côté du servo-variateur, au-dessus de la plaque signalétique.

Fig. 2: Autocollant avec numéro du matériau constitutif et numéro de série

Désignation Valeur dans l'exemple Signification

MV MV0000012345 Numéro MV

SN 6001192064 Numéro de série

— SD6A06TEX Type d'appareil selon la désignation de type

— 1000914812/001100 Numéro de commande/poste de commande

Tab. 11: Signification des informations sur l'autocollant

5.1.5 Tailles

Type Taille

SD6A02 Taille 0

SD6A04 Taille 0

SD6A06 Taille 0

SD6A14 Taille 1

SD6A16 Taille 1

SD6A24 Taille 2

SD6A26 Taille 2

SD6A34 Taille 3

SD6A36 Taille 3

SD6A38 Taille 3

Tab. 12: Types et tailles SD6 disponibles

SD6 dans les tailles 0, 1, 2 et 3
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5.1.6 Caractéristiques électriques
Vous trouverez les caractéristiques électriques des tailles SD6 disponibles ainsi que les propriétés du chopper de freinage
dans les chapitres suivants.

Information

Respectez l'intervalle de temps entre deux connexions au réseau :

▪ Une réactivation réitérée de la tension de réseau est possible en cas de fonctionnement marche-arrêt cyclique.

Information

Pour un arrêt sûr, la fonction de sécurité STO est disponible comme alternative au fonctionnement marche-arrêt continu et
cyclique.

Voir Symboles de formule [} 160] pour une explication des symboles de formule utilisés.

5.1.6.1 Pièce de commande

Caractéristiques électriques Tous les types

U1CU 24 VCC, +20 % / −15 %

I1maxCU 1,5 A

Tab. 13: Caractéristiques électriques pièce de commande

5.1.6.2 Bloc de puissance : taille 0

Caractéristiques électriques SD6A02 SD6A04 SD6A06

U1PU 1 × 230 VCA,
+20 % / − 40 %,

50/60 Hz

3 × 400 VCA,
+32 % / −50 %, 50/60 Hz;

3 × 480 VCA,
+10 % / −58 %, 50/60 Hz

f2PU 0 – 700 Hz

U2PU 0 – max. U1PU

U2PU,ZK √2 × U1PU

CPU 340 µF 135 µF 135 µF

CN,PU 1620 µF 540 µF 540 µF

Tab. 14: Caractéristiques électriques SD6, taille 0

Courants nominaux jusqu'à +45 °C (dans l'armoire électrique)

Caractéristiques électriques SD6A02 SD6A04 SD6A06

fPWM,PU 4 kHz

I1N,PU 8,3 A 2,8 A 5,4 A

I2N,PU 4 A 2,3 A 4,5 A

I2maxPU 180 % pour 5 s ; 150 % pour 30 s

Tab. 15: Caractéristiques électriques SD6, taille 0 pour cadence 4 kHz
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Caractéristiques électriques SD6A02 SD6A04 SD6A06

fPWM,PU 8 kHz

I1N,PU 6 A 2,2 A 4 A

I2N,PU 3 A 1,7 A 3,4 A

I2maxPU 250 % pour 2 s ; 200 % pour 5 s

Tab. 16: Caractéristiques électriques SD6, taille 0, pour cadence 8 kHz

Caractéristiques électriques SD6A02 SD6A04 SD6A06

UonCH 400 – 420 VCC 780 – 800 VCC

UoffCH 360 – 380 VCC 740 – 760 VCC

R2minRB 100 Ω

PmaxRB 1,8 kW 6,4 kW

PeffRB 1,0 kW 2,9 kW

Tab. 17: Caractéristiques électriques du chopper de freinage, taille 0

5.1.6.3 Bloc de puissance : taille 1

Caractéristiques électriques SD6A14 SD6A16

U1PU 3 × 400 VCA, +32 % / −50 %, 50/60 Hz;
3 × 480 VCA, +10 % / −58 %, 50/60 Hz

f2PU 0 – 700 Hz

U2PU 0 – max. U1PU

U2PU,ZK √2 × U1PU

CPU 470 µF 560 µF

CN,PU 1400 µF 1400 µF

Tab. 18: Caractéristiques électriques SD6, taille 1

Courants nominaux jusqu'à +45 °C (dans l'armoire électrique)

Caractéristiques électriques SD6A14 SD6A16

fPWM,PU 4 kHz

I1N,PU 12 A 19,2 A

I2N,PU 10 A 16 A

I2maxPU 180 % pour 5 s ; 150 % pour 30 s

Tab. 19: Caractéristiques électriques SD6, taille 1 pour cadence 4 kHz

Caractéristiques électriques SD6A14 SD6A16

fPWM,PU 8 kHz

I1N,PU 9,3 A 15,8 A

I2N,PU 6 A 10 A

I2maxPU 250 % pour 2 s ; 200 % pour 5 s

Tab. 20: Caractéristiques électriques SD6, taille 1, pour cadence 8 kHz



5 | Caractéristiques techniques STOBER

26

01
/2

02
3 

| 
ID

 4
42

54
4.

09

Caractéristiques électriques SD6A14 SD6A16

UonCH 780 – 800 VCC

UoffCH 740 – 760 VCC

R2minRB 47 Ω

PmaxRB 13,6 kW

PeffRB 6,2 kW

Tab. 21: Caractéristiques électriques du chopper de freinage, taille 1

5.1.6.4 Bloc de puissance : taille 2

Caractéristiques électriques SD6A24 SD6A26

U1PU 3 × 400 VCA, +32 % / −50 %, 50/60 Hz;
3 × 480 VCA, +10 % / −58 %, 50/60 Hz

f2PU 0 – 700 Hz

U2PU 0 – max. U1PU

U2PU,ZK √2 × U1PU

CPU 680 µF 1000 µF

CN,PU 1400 µF 1400 µF

Tab. 22: Caractéristiques électriques SD6, taille 2

Courants nominaux jusqu'à +45 °C (dans l'armoire électrique)

Caractéristiques électriques SD6A24 SD6A26

fPWM,PU 4 kHz

I1N,PU 26,4 A 38,4 A

I2N,PU 22 A 32 A

I2maxPU 180 % pour 5 s ; 150 % pour 30 s

Tab. 23: Caractéristiques électriques SD6, taille 2 pour cadence 4 kHz

Caractéristiques électriques SD6A24 SD6A26

fPWM,PU 8 kHz

I1N,PU 24,5 A 32,6 A

I2N,PU 14 A 20 A

I2maxPU 250 % pour 2 s ; 200 % pour 5 s

Tab. 24: Caractéristiques électriques SD6, taille 2, pour cadence 8 kHz

Caractéristiques électriques SD6A24 SD6A26

UonCH 780 – 800 VCC

UoffCH 740 – 760 VCC

R2minRB 22 Ω

PmaxRB 29,1 kW

PeffRB 13,2 kW

Tab. 25: Caractéristiques électriques du chopper de freinage, taille 2
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5.1.6.5 Bloc de puissance : taille 3

Caractéristiques électriques SD6A34 SD6A36 SD6A38

U1PU 3 × 400 VCA, +32 % / −50 %, 50/60 Hz;
3 × 480 VCA, +10 % / −58 %, 50/60 Hz

f2PU 0 – 700 Hz

U2PU 0 – max. U1PU

U2PU,ZK √2 × U1PU

CPU 430 µF 900 µF 900 µF

CN,PU 5100 µF 5100 µF 5100 µF

Tab. 26: Caractéristiques électriques SD6, taille 3

Courants nominaux jusqu'à +45 °C (dans l'armoire électrique)

Caractéristiques électriques SD6A34 SD6A36 SD6A38

fPWM,PU 4 kHz

I1N,PU 45,3 A 76 A 76 A

I2N,PU 44 A 70 A 85 A2

I2maxPU 180 % pour 5 s ; 150 % pour 30 s

Tab. 27: Caractéristiques électriques SD6, taille 3, pour cadence 4 kHz

Caractéristiques électriques SD6A34 SD6A36 SD6A38

fPWM,PU 8 kHz

I1N,PU 37 A 62 A 76 A

I2N,PU 30 A 50 A 60 A

I2maxPU 250 % pour 2 s ; 200 % pour 5 s

Tab. 28: Caractéristiques électriques SD6, taille 3, pour cadence 8 kHz

Caractéristiques électriques SD6A34 SD6A36 SD6A38

UonCH 780 – 800 VCC

UoffCH 740 – 760 VCC

RintRB 30 Ω (résistance CTP ; 100 W ; 1 kW max. pour 1 s ; τ = 40 s)

R2minRB 15 Ω

PmaxRB 42 kW

PeffRB 19,4 kW

Tab. 29: Caractéristiques électriques du chopper de freinage, taille 3

Information

Notez que la résistance de freinage interne n'est pas automatiquement active, mais qu'elle doit être paramétrée dans
DriveControlSuite.

2 S'applique à la valeur par défaut de la limite de tension de shuntage : B92 = 80 %.
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5.1.6.6 Autorisation et relais

Vous pouvez autoriser le bloc de puissance du servo-variateur avec le signal d'autorisation. La fonction du relais 1 peut être
paramétrée à l'aide du paramètre F75.

Caractéristiques électriques Tous les types

Taux d'actualisation interne aux appareils Temps de cycle minimal paramétré de l'application
dans A150 ; tmin = 1 ms

U2max Relais 1 30 V

I2max 1,0 A

Durée de vie Mécanique 5 000 000 cycles de manœuvre min. ;
à 24 VCC/1 A (charge ohmique) : 300 000 cycles de
manœuvres

Niveau High Autorisation 12 – 30 VCC

Niveau Low 0 – 8 VCC

I1max 16 mA

Tab. 30: Caractéristiques électriques X1
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5.1.7 Dimensions
Pour obtenir tous les dimensions des tailles de SD6 disponibles, consultez les chapitres suivants.

5.1.7.1 Dimensions : tailles 0 à 2

D2

D1
H1

H2

A
B

W

H3

D3

Fig. 3: Croquis coté SD6, tailles 0 à 2

Dimension Taille 0 TA 1 TA 2

Servo-variateurs Largeur W 70 70 105

Profondeur D1 194 284

Profondeur y compris résistance de
freinage RB 5000

D2 212 302

Profondeur y compris Quick DC-Link D2 229 319

Hauteur avec pattes de fixation incl. H1 300

Hauteur y compris AES H2 367

Hauteur y compris blindage CEM H3 376 env.

Blindage CEM avec borne de
blindage incl.

Profondeur D3 111 env.

Trous de fixation Écart vertical A 283+2

Écart vertical par rapport au bord
supérieur

B 6

Tab. 31: Dimensions SD6, tailles 0 à 2 [mm]
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5.1.7.2 Dimensions : taille 3

H2

D1C

W1

B

E E

A

W2

H1

D2

D3

SD6

Fig. 4: Croquis coté SD6, taille 3

Dimension TA 3

Servo-variateurs Largeur W1 190

Profondeur D1 305

Profondeur y compris Quick DC-Link D2 340

Hauteur avec pattes de fixation incl. H1 382,5

Hauteur y compris blindage CEM H2 540

Blindage CEM avec borne de
blindage incl.

Largeur W2 147

Profondeur D3 174 env.

Trous de fixation Écart vertical A 365+2

Écart vertical par rapport au bord supérieur B 11,5

Écart horizontal des trous de fixation du
servo-variateur

C 150+0,2/−0,2

Écart horizontal par rapport au bord latéral
du servo-variateur

E 20

Tab. 32: Dimensions SD6 : taille 3 [mm]
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5.1.8 Poids

Taille Poids sans emballage [g] Poids avec emballage [g]

Taille 0 2530 3520

TA 1 3700 5470

TA 2 5050 6490

TA 3 13300 14800

Tab. 33: Poids SD6 [g]

Si vous commandez le servo-variateur avec les accessoires, le poids augmente comme suit.

Accessoires Poids sans emballage [g]

Module de communication 50

Module de borne 135

Module de sécurité 110

Tab. 34: Poids des accessoires [g]

5.1.9 Temps de cycles
Référez-vous au tableau suivant pour les temps de cycles possibles.

Type Temps de cycles Paramètres utiles

Application 1 ms, 2 ms, 4 ms, 8 ms Réglable dans A150

Bus de terrain EtherCAT, communication
cyclique

1 ms, 2 ms, 4 ms, 8 ms Réglable dans A150

Bus de terrain PROFINET RT,
communication cyclique

1 ms, 2 ms, 4 ms, 8 ms Réglable dans A150

Noyau Motion (calcul du mouvement) 250 µs —

Cascade de régulation 62,5 µs, 125 µs En fonction de B24

Tab. 35: Temps de cycles

5.2 Couplage du circuit intermédiaire
Les chapitres suivants contiennent les informations sur le modèle, les dimensions et le poids des modules Quick DC-Link
DL6A.

5.2.1 Caractéristiques techniques générales
Les informations ci-dessous s'appliquent à tous les modules Quick DC-Link et sont conformes aux caractéristiques
techniques générales de l'appareil de base.

Caractéristiques de l'appareil

Degré de protection de l'appareil IP20 (si surmonté d'un servo-variateur ou module d'alimentation)

Classe de protection Classe de protection I conformément à EN 61140 (si surmonté d'un servo-
variateur ou module d'alimentation)

Degré de protection de l'encombrement Au minimum IP54

Tab. 36: Caractéristiques de l'appareil
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Conditions de transport et de stockage

Température de stockage/
transport

−20 °C à +70 °C
Modification maximale : 20 K/h

Humidité de l'air Humidité relative de l'air maximale 85 %, sans condensation

Vibration (transport) conformément à
EN 60068-2-6

5 Hz ≤ f ≤ 9 Hz : 3,5 mm 
9 Hz ≤ f ≤ 200 Hz : 10 m/s²
200 Hz ≤ f ≤ 500 Hz : 15 m/s²

Hauteur de chute en cas de chute libre3

Poids < 100 kg
conformément à EN 61800-2
(ou CEI 60721-3-2, classe 2M1)

0,25 m

Tab. 37: Conditions de transport et de stockage

Conditions de fonctionnement

Température ambiante en service 0 °C à 45 °C pour les caractéristiques nominales
45 °C à 55 °C avec réduction −2,5 % / K

Humidité de l'air Humidité relative de l’air maximale 85 %, sans condensation

Hauteur d'installation 0 m à 1000 m au-dessus du niveau de la mer sans restriction
1000 m à 2000 m au-dessus du niveau de la mer avec réduction de charge de
-1,5 % / 100 m

Degré d’encrassement Degré d’encrassement 2 conformément à EN 50178

Vibration (fonctionnement)
conformément à EN 60068-2-6

5 Hz ≤ f ≤ 9 Hz : 0,35 mm 
9 Hz ≤ f ≤ 200 Hz : 1 m/s²

Tab. 38: Conditions de fonctionnement

5.2.2 Affectation DL6A – SD6
Le DL6A est disponible dans les modèles suivants adaptés à la taille des servo-variateurs :

Type DL6A0 DL6A1 DL6A2 DL6A3

Nº ID 56440 56441 56442 56443

SD6A02 X — — —

SD6A04 X — — —

SD6A06 X — — —

SD6A14 — X — —

SD6A16 — X — —

SD6A24 — — X —

SD6A26 — — X —

SD6A34 — — — X

SD6A36 — — — X

SD6A38 — — — X

Tab. 39: Affectation DL6A à SD6

3 S'applique uniquement aux composants dans l'emballage d'origine
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5.2.3 Dimensions

0 – 2

3

GW D

H2

D

H2
H1H3A

B

W

GC

H1H3A

B

Fig. 5: Croquis coté DL6A

Dimension DL6A0
DL6A1

DL6A2 DL6A3

Quick DC-Link Largeur W 62 97 105

Profondeur D 35

Hauteur H1 260 358

Hauteur de la patte de fixation H2 20 15

Hauteur avec
pattes de fixation incl.

H3 300 393

Trous de fixation Écart vertical
(fixation murale)

A 283+2 380+2

Écart vertical par rapport au
bord supérieur

B 7

Écart horizontal des trous de
fixation

C — 150

Écart horizontal par rapport au
bord latéral

G — 20

Tab. 40: Dimensions DL6A [mm]
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5.2.4 Poids

Type Poids sans emballage [g] Poids avec emballage [g]

DL6A0 400 500

DL6A1 390 460

DL6A2 540 620

DL6A3 1540 1580

Tab. 41: Poids DL6A [g]

5.3 Technique de sécurité

5.3.1 Module de sécurité ST6
Le module de sécurité ST6 ajoute la fonction de sécurité STO au servo-variateur SD6 via la borne X12.

Spécification Caractéristiques électriques

STOa U1max = 30 VCC (PELV)
Niveau High = 15 – 30 VCC

Niveau Low = 0 – 8 VCC

I1max = 100 mA
I1N = 10 – 15 mA par canal 
C1max = 100 nF

STOb

STOétat U2 = U1 − (200 mΩ * I1)

Alimentation STOétat U1 = +24 VCC, +20 % / −25 % 
I1max = 100 mA

GND —

Tab. 42: Caractéristiques électriques X12

5.3.2 Module de sécurité SE6
Le module de sécurité SE6 complète les fonctions de sécurité du servo-variateur SD6 via les bornes X14 et X15.

Caractéristiques électriques Entrée numériques Valeur

Niveau Low I0–I7 −3 – +5 VCC

Niveau High 15 – 30 VCC

U1max 30 VCC

I1max 10,8 mA

f1max < 250 Hz ; résulte du temps de cycle SE6 et de
la constante de temps de filtrage de l'entrée

Tab. 43: Caractéristiques électriques X14 – Entrées numériques (option SE6)

Caractéristiques électriques Sortie numérique Valeur

I2max O0 – O4 0,5 A

Chute de tension typique 25 mV

U1 Alimentation 24 VCC 20,4 – 28,8 VCC

Tab. 44: Caractéristiques électriques X15 – Sorties numériques (option SE6)
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5.4 Freins contrôlables
Vous pouvez commander les freins suivants :

§ Freins 24 VCC directement raccordés à X5

§ Freins indirectement raccordés à X5 via un contacteur

Uniquement en combinaison avec le module de sécurité SE6 :

§ Freins 24 VCC directement raccordés à X8

§ Freins indirectement raccordés à X8 via un contacteur

Information

L'utilisation des modes de commande 48: SSM - contrôle vectoriel codeur incrémental et 70: SLM - Commande vectorielle
avec recherche de commutation via la fonctionnalité Wake and Shake en combinaison avec un frein est autorisée
uniquement pour les axes sans force de gravité.

Pour des informations complémentaires, voir B20 = 48, 64 ou 70.

5.4.1 X5

Caractéristiques électriques Sortie de frein

I2max 3 A

I2min (commande directe du frein) 330 mA

I2min (commande indirecte du frein) 20 mA

f2max 1 Hz

E2max 2,84 J

Tab. 45: Caractéristiques électriques de la sortie de frein

Le frein raccordé à X5 est alimenté par la borne X6 en combinaison avec le module de sécurité ST6 et par la borne X7 en
combinaison avec le module de sécurité SE6.

5.4.2 X8 (option SE6)

Caractéristiques électriques Sortie de frein

I2max 3,6 A / 2,5 A à une température ambiante > 45 °C

I2min 0,5 mA

f2max 1 Hz

E2max 4,5 J

Tab. 46: Caractéristiques électriques de la sortie de frein

L'alimentation du frein raccordé à X8 se fait via la borne X7.
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6 Stockage
Si vous ne montez pas immédiatement les produits, stockez-les dans une pièce à l’abri de l’humidité et de la poussière.

Observez à cet effet les Conditions de transport et de stockage [} 20] indiquées dans les caractéristiques techniques.

6.1 Servo-variateurs
Les condensateurs du circuit intermédiaire peuvent perdre leur tenue en tension après une période de stockage prolongée
et doivent être activés avant la mise en service.

Cette caractéristique ne s'applique pas aux condensateurs de circuit intermédiaire de taille 3. Les servo-variateurs de taille
3 ne requièrent donc pas d'activation même après de longues périodes de stockage.

PRUDENCE

Dommage matériel dû à une tenue en tension réduite !

Une tenue en tension amoindrie peut provoquer de graves dommages matériels au moment de la mise en marche du
servo-variateur.

▪ Activez les servo-variateurs stockés une fois par an ou avant leur mise en service.

6.1.1 Activation annuelle
Pour éviter des dommages matériels sur les servo-variateurs stockés, STOBER recommande de brancher les appareils
stockés à la tension d'alimentation une fois par an pendant une heure.

Les graphiques suivants montrent le principe de branchement d'appareils monophasés et triphasés.

N

X10

L1 PET1

F1

L1 N PE

X10

L1 PET1

F1

L3L2

L1 L3 PEL2

L1 – L3 Câbles 1 à 3

N Conducteur neutre

PE Conducteur de protection

F1 Fusible

T1 Servo-variateur
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6.1.2 Activation avant la mise en service
Si une activation annuelle des appareils stockés n'est pas réalisable, activez-les avant leur mise en service. Notez que les
niveaux de tension dépendent de la durée de stockage.

Le graphique suivant illustre le principe de raccordement au réseau.

F1

T1

T2 N

X10

L1 PE

PENL1

T1

T2

F1

X10

L1 PEL3L2

PEL1 L3L2

L1 – L3 Câbles 1 à 3

N Conducteur neutre

PE Conducteur de protection

F1 Fusible

T1 Transformateur variable

T2 Servo-variateur

0
0

25

50

75

100

U
[%]

0,5 1

1 2 3

4 86 2
t [h]

Fig. 6: Niveaux de tension en fonction de la durée de stockage

1 Durée de stockage de 1 à 2 ans : Avant le branchement, mettre sous tension pendant 1 heure.

2 Durée de stockage de 2 à 3 ans : Avant la mise en marche, activez selon la caractéristique.

3 Durée de stockage ≥ 3 ans : Avant la mise en marche, activez selon la caractéristique.

Durée de stockage < 1 an : Aucune mesure nécessaire.
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7 Montage
Les chapitres ci-après décrivent le montage du servo-variateur et des accessoires disponibles.

Pour plus d'informations sur le remplacement d'un servo-variateur, voir Remplacement [} 142].

7.1 Consignes de sécurité relatives au montage
Les travaux de montage ne sont autorisés que si les appareils sont hors tension. Observez les cinq règles de sécurité (voir
Travailler sur la machine [} 16]).

Afin de protéger les appareils contre la surchauffe, respectez les conditions de fonctionnement décrites dans les
caractéristiques techniques ainsi que les espaces libres minimaux requis pour le montage.

Lors de l’installation ou d’autres travaux dans l’armoire électrique, protégez les appareils contre la chute de pièces (restes
de fil, torons, pièces métalliques etc.). Les pièces conductrices peuvent provoquer un court-circuit à l'intérieur des appareils
et, par là même, une panne des appareils concernés.

7.2 Consignes de montage fondamentales
Pour le montage, veuillez observer les points décrits ci-dessous.

7.2.1 Servo-variateur
Observez les points suivants lors du montage :

§ Évitez la condensation provoquée par ex. par des éléments chauffants anti-condensation.

§ Pour des raisons de compatibilité électromagnétique, utilisez des plaques de montage à surface conductrice (par ex.
non laquée).

§ Évitez une installation au-dessus ou à proximité immédiate d’appareils dégageant de la chaleur, comme par exemple
les selfs de sortie ou les résistances de freinage.

§ Veillez à une circulation de l’air suffisante à l’intérieur de l’armoire électrique en respectant les espaces libres
minimaux.

§ Montez les appareils à la verticale.

Code de référence

Sur la face avant de l'appareil, collez une étiquette portant le code de référence univoque du servo-variateur afin d'éviter
des confusions lors du montage ou du remplacement.
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7.3 Espaces libres minimaux
Respectez les espaces libres minimaux indiqués suivants lors du montage.

CC CC

3

0 – 2

B
AE

H

F
G

H

B

E
F

G

A

Fig. 7: Espaces libres minimaux

Les dimensions indiquées se rapportent aux bords extérieurs du servo-variateur.

Espace libre minimal A (vers le haut) B (vers le bas) C (latéral)4

Taille 0 – Taille 2 100 100 5

... avec blindage CEM 100 120 5

Taille 3 100 100 5

... avec blindage CEM 100 220 5

Tab. 47: Espaces libres minimaux [mm]

4 Montage sans module Quick DC-Link



7 | Montage STOBER

40

01
/2

02
3 

| 
ID

 4
42

54
4.

09

Dimension E F G H

Taille 0, taille 1 86 283+2 89 env. 40

... avec blindage CEM 86 283+2 109 env. 40

Taille 2 86 283+2 89 env. 57,5

... avec blindage CEM 86 283+2 109 env. 57,5

Taille 3 89 365+2 59,5 env. 25

... avec blindage CEM 89 365+2 179,5 env. 25

Tab. 48: Dimensions [mm]

Self et filtre

Évitez une installation sous les servo-variateurs ou sous les modules d'alimentation. Dans le cas d'un montage dans une
armoire électrique, nous recommandons d'observer une distance de 100 mm env. par rapport aux composants adjacents.
Cette distance garantit la dissipation de chaleur dans les selfs et les filtres.

Résistances de freinage

Évitez une installation sous les servo-variateurs ou sous les modules d'alimentation. Pour permettre une évacuation libre de
l'air chauffé, il faut observer une distance minimale de 200 mm env. par rapport aux composants ou parois adjacents et de
300 mm env. par rapports aux composants ou plafonds situés au-dessus.

7.4 Plans et dimensions de perçage
Les plans et dimensions de perçage sont indiqués dans les chapitres suivants.

7.4.1 Servo-variateur

F

3

0 – 1 2

G

EDC

A/2 A/2 B B

H

Fig. 8: Plan de perçage SD6 et DL6A
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Les dimensions de perçage dépendent de la structure sélectionnée.

Les dimensions ci-après s'appliquent au montage sans module arrière :

Dimension SD6 TA 0, TA 1 TA 2 TA 3

Trous de fixation horizontauxSD6
∅ 4,2 (M5)

A 70 105 —

B — — 20

E — — 150+0,2/−0,2

C TA 0, TA 1 76±1 93,5±1 —

C TA 2 93,5±1 111±1 —

D TA 0, TA 1 — — 61±1

D TA 2 — — 78,5±1

D TA 3 — — 46±1

Trous de fixation verticauxSD6
∅ 4,2 (M5)

F 283+2 283+2 —

G — — 365+2

Tab. 49: Dimensions de perçage servo-variateur SD6 [mm]

Les dimensions suivantes s'appliquent au montage avec Quick DC-Link DL6A ou résistance de freinage arrière :

Dimension DL6A/Résistance de freinage arrière Taille 0,
taille 1

TA 2 TA 3

Trous de fixation horizontaux modules arrière
∅ 4,2 (M5)

A 70 105 —

B — — 20

E — — 150+0,2/−0,2

C TA 0, TA 1 74+1 91,5+1 —

C TA 2 91,5+1 109+1 —

D TA 0, TA 1 — — 63+1

D TA 2 — — 80,5+1

D TA 3 — — 52+1

Trous de fixation verticaux modules arrière
∅ 4,2 (M5)

F 283+2 283+2 —

H — — 380+2

Tab. 50: Dimensions de perçage Quick DC-Link DL6A ou résistance de freinage arrière [mm]
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7.5 Longueur des rails en cuivre
Si vous souhaitez coupler les servo-variateurs SD6 dans le bus CC via Quick DC-Link DL6A, il vous faut deux rails en cuivre de
section 5 × 12 mm dans la bonne longueur.

MA M M AM

0 - 1 0 - 1 2 2 

3 3

Observez les dimensions suivantes pour le calcul de la longueur :

Position Dimension TA 0, TA 1 TA 2 TA 3

Début ou fin du réseau A 62 97 167

À l'intérieur du réseau M 74 109 202

Tab. 51: Calcul de la longueur correcte des rails en cuivre [mm]

7.6 Monter un module de communication
Pour raccorder EtherCAT, CANopen ou PROFINET, il vous faut un module de communication EC6, CA6 ou PN6. Le module de
communication est monté sur l'emplacement supérieur. Le montage est identique pour tous les modules de
communication.

AVERTISSEMENT !

Tension électrique ! Danger de mort par choc électrique !

▪ Mettez tous les appareils hors tension avant d'y effectuer des travaux !

▪ Observez le temps de décharge des condensateurs du circuit intermédiaire indiqué dans les caractéristiques
techniques générales. Ce n'est qu'à l'issue de cette période que vous pouvez supposer une absence de tension.

PRUDENCE

Dommages matériels dus à une décharge électrostatique !

Prenez des mesures appropriées lors du maniement de circuits imprimés ouverts, comme p. ex. le port de vêtements ESD.

Évitez de toucher les surfaces de contact.
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Outils et matériel
Il vous faut :

§ Un tournevis TORX TX10

§ Le couvercle et les vis accompagnant le module de communication

Montage
1. Desserrez la vis de fixation du faux couvercle situé sur le dessus du servo-variateur et enlevez le couvercle. 

2. Poussez le module de communication dans le servo-variateur en utilisant les glissières.

3. Exercez une pression sur le module de manière à ce que les broches de contact s'enfoncent dans le connecteur
femelle.

4. Insérez les ergots du couvercle accompagnant le module de communication à l'avant de manière inclinée dans
l'évidement. 
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5. Posez le couvercle sur le servo-variateur de manière à ce que les ergots soient positionnés sous le bord.

6. Fixez le couvercle à l'aide des deux vis.

7.7 Monter un module de borne
Le raccordement des signaux analogiques et numériques est uniquement possible via un des modules de borne XI6, RI6 ou
IO6. Le montage est identique pour tous les modules de borne.

AVERTISSEMENT !

Tension électrique ! Danger de mort par choc électrique !

▪ Mettez tous les appareils hors tension avant d'y effectuer des travaux !

▪ Observez le temps de décharge des condensateurs du circuit intermédiaire indiqué dans les caractéristiques
techniques générales. Ce n'est qu'à l'issue de cette période que vous pouvez supposer une absence de tension.

PRUDENCE

Dommages matériels dus à une décharge électrostatique !

Prenez des mesures appropriées lors du maniement de circuits imprimés ouverts, comme p. ex. le port de vêtements ESD.

Évitez de toucher les surfaces de contact.

Outils et matériel

Il vous faut :

§ Un tournevis Torx TX10

§ Les accessoires accompagnant le module de borne
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Montage

1. Exercez une légère pression sur le loquet situé sur le couvercle avant pour le déverrouiller.

2. Poussez le couvercle avant vers le bas jusqu'à la butée.

3. Enlevez le couvercle vers l'avant.
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4. Insérez le module de borne de sorte que les évidements du module et les serre-flans du servo-variateur puissent se
croiser. La face arrière du module est en contact avec le servo-variateur.

5. Poussez le module de borne vers le haut de manière à ce que les broches de contact s'enfoncent dans le connecteur
femelle.

6. Fixez le module de borne au servo-variateur avec la vis de fixation.
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7.8 Monter le servo-variateur sans module arrière
Ce chapitre décrit le montage du servo-variateur SD6 sans module arrière. Si vous souhaitez coupler des servo-variateurs
SD6 dans le circuit intermédiaire ou utiliser les résistances de freinage arrière, vous devez tout d'abord monter les modules
arrière nécessaires et ensuite les surmonter des servo-variateurs correspondants.

AVERTISSEMENT !

Tension électrique ! Danger de mort par choc électrique !

▪ Mettez tous les appareils hors tension avant d'y effectuer des travaux !

▪ Observez le temps de décharge des condensateurs du circuit intermédiaire indiqué dans les caractéristiques
techniques générales. Ce n'est qu'à l'issue de cette période que vous pouvez supposer une absence de tension.

Information

Notez que les servo-variateurs stockés doivent être activés une fois par an ou au plus tard avant leur mise en service.

Outils et matériel

Il vous faut :

§ Vis de fixation

§ Des outils pour serrer les vis de fixation

Conditions préalables et montage

Exécutez les étapes suivantes pour chaque servo-variateur au sein du réseau dans l'ordre indiqué.

ü Vous avez percé des trous taraudés pour les goujons filetés sur la plaque de montage à l'emplacement de montage en
tenant compte des dimensions des différents appareils et du plan de perçage.

ü La plaque de montage est nettoyée (sans huile, ni graisse, ni copeaux).

1. Montez le module de communication le cas échéant (voir Monter un module de communication [} 42]).

2. Montez le module de borne le cas échéant (voir Monter un module de borne [} 44]).

3. Taille 3 : montez le blindage CEM EM6A3 (voir Monter le blindage CEM [} 57]).

4. Fixez le servo-variateur en haut sur la plaque de montage.

5. Tailles 0 à 2 : montez le blindage CEM EM6A0 (voir Monter le blindage CEM [} 57]).

6. Fixez le servo-variateur en bas sur la plaque de montage.

7. Raccordez le conducteur de protection au boulon de mise à la terre. Respectez les consignes et les exigences
concernant la Mise à la terre [} 65].

ð Le montage est terminé. Dans l'étape suivante, raccordez le servo-variateur.
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7.9 Monter le couplage du circuit intermédiaire
Si vous souhaitez coupler les servo-variateurs SD6 dans le bus CC, vous devez dans un premier temps monter les modules
Quick DC-Link de type DL6A et ensuite les surmonter des servo-variateurs correspondants.

Information

Notez qu'une combinaison des modules Quick DC-Link DL6A et des résistances de freinage arrière RB 5000 est impossible à
l'intérieur d'un réseau.

AVERTISSEMENT !

Tension électrique ! Danger de mort par choc électrique !

▪ Mettez tous les appareils hors tension avant d'y effectuer des travaux !

▪ Observez le temps de décharge des condensateurs du circuit intermédiaire indiqué dans les caractéristiques
techniques générales. Ce n'est qu'à l'issue de cette période que vous pouvez supposer une absence de tension.

Outils et matériel

Il vous faut :

§ 2 rails en cuivre de section 5 x 12 mm dans la bonne longueur (voir Longueur des rails en cuivre [} 42])

§ Les goujons filetés M5 accompagnant les modules Quick DC-Link ainsi que les vis combinées correspondantes (vis avec
rondelle et rondelle élastique)

§ Une clé à douille à six pans 8 mm

§ Les raccords isolants et les attaches de serrage rapide fournis avec les modules Quick DC-Link

§ Les embouts isolants disponibles séparément pour les extrémités gauche et droite du réseau

Conditions préalables et montage

Exécutez les étapes ci-après dans l'ordre indiqué.

ü Vous avez percé des trous taraudés pour les goujons filetés sur la plaque de montage à l'emplacement de montage en
tenant compte des dimensions des différents appareils et du plan de perçage.

ü La plaque de montage est nettoyée (sans huile, ni graisse, ni copeaux).

ü Les rails en cuivre sont droits, lisses, sans bavure et nettoyés (sans huile ni graisse).
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1. Fixez les modules Quick DC-Link sur la plaque de montage à l'aide des goujons filetés.

2. Placez les raccords isolants entre les modules ainsi qu'un embout isolant sur le bord gauche du premier module et un
autre sur le bord droit du dernier module.

3. Nettoyez les rails en cuivre, notamment les points de contact.
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4. Posez successivement les deux rails en cuivre.

5. Fixez chacun des rails en cuivre au moyen de deux attaches de serrage rapides par rail et module Quick DC-Link.
Veillez à ne pas salir les points de contact des rails en cuivre.

ð Vous avez monté le Quick DC-Link. Dans l'étape suivante, superposez les servo-variateurs appropriés sur les modules
Quick DC-Link.
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7.10 Monter une résistance de freinage arrière
Si vous utilisez la résistance de freinage arrière de type RB 5000 disponible pour les servo-variateurs des tailles 0 à 2, vous
devez tout d'abord la monter et ensuite la surmonter du servo-variateur correspondant.

Information

Notez qu'une combinaison des modules Quick DC-Link DL6A et des résistances de freinage arrière RB 5000 est impossible à
l'intérieur d'un réseau.

AVERTISSEMENT !

Tension électrique ! Danger de mort par choc électrique !

▪ Mettez tous les appareils hors tension avant d'y effectuer des travaux !

▪ Observez le temps de décharge des condensateurs du circuit intermédiaire indiqué dans les caractéristiques
techniques générales. Ce n'est qu'à l'issue de cette période que vous pouvez supposer une absence de tension.

Outils et matériel

Il vous faut :

§ Les goujons filetés M5 accompagnant la résistance de freinage arrière, ainsi que les vis combinées correspondantes (vis
avec rondelle et rondelle élastique)

§ Une clé à douille à six pans 8 mm

Conditions préalables et montage

ü Vous avez percé des trous taraudés pour les goujons filetés sur la plaque de montage à l'emplacement de montage en
tenant compte des dimensions des différents appareils et du plan de perçage.

ü La plaque de montage est nettoyée (sans huile, ni graisse, ni copeaux).

1. Fixez la résistance de freinage arrière sur la plaque de montage à l'aide des goujons filetés.

ð Vous avez monté la résistance de freinage arrière. Dans l'étape suivante, surmontez-la du servo-variateur
correspondant.
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7.11 Monter le servo-variateur sur le module arrière

AVERTISSEMENT !

Tension électrique ! Danger de mort par choc électrique !
▪ Mettez tous les appareils hors tension avant d'y effectuer des travaux !

▪ Observez le temps de décharge des condensateurs du circuit intermédiaire indiqué dans les caractéristiques
techniques générales. Ce n'est qu'à l'issue de cette période que vous pouvez supposer une absence de tension.

Information

Notez que les servo-variateurs stockés doivent être activés une fois par an ou au plus tard avant leur mise en service.

Outils et matériel
Il vous faut :

§ Un tournevis cruciforme PH2

Conditions préalables et montage

Exécutez les étapes suivantes pour chaque servo-variateur au sein du réseau dans l'ordre indiqué. Notez que pour les servo-
variateurs de taille 3, la borne X20 ne peut pas être enlevée.

ü Un schéma de connexion de l'installation décrivant le raccordement des servo-variateurs est fourni.

ü Les modules arrière Quick DC-Link DL6A ou les résistances de freinage arrière adaptés à chaque servo-variateur sont
déjà montés sur l'emplacement de montage.

1. Montez le module de communication le cas échéant, voir chapitre Monter un module de communication [} 42].

2. Montez le module de borne le cas échéant, voir chapitre Monter un module de borne [} 44].

3. Taille 3 : montez le blindage CEM EM6A3, voir chapitre Monter le blindage CEM [} 57].

4. Tailles 0 à 2 : déconnectez la borne X30 du servo-variateur.

La démarche suivante varie selon le type de module arrière.

Montage sur le module Quick DC-Link

1. Tailles 0 à 2 : raccordez le câble marron à D+ de la borne X30 et le câble noir à D- de la borne X30. Veillez à ce que les
fils de raccordement du module Quick DC-Link soient torsadés par paire.

D+

D-
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2. Posez le servo-variateur sur les guidages du module arrière.

3. Appuyez le servo-variateur sur les guidages vers le bas.

4. Tailles 0 à 2 : montez le blindage CEM EM6A0, voir chapitre Monter le blindage CEM [} 57].
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5. Fixez le servo-variateur à l'aide des vis combinées sur les deux goujons filetés.

6. Raccordez le conducteur de protection du module arrière au boulon de mise à la terre du module arrière et le
conducteur de protection du servo-variateur au boulon de mise à la terre du servo-variateur. Observez les indications
et les exigences au chapitre Mise à la terre [} 65].

7. Tailles 0 à 2 : enfichez la borne X30 sur le dessous du servo-variateur.
Tailles 3 : raccordez le câble marron à D+ de la borne X20 et le câble noir à D- de la borne X20. Veillez à ce que les
câbles de raccordement du module Quick DC-Link soient torsadés par paire.

ð Le montage est terminé. Dans l'étape suivante, raccordez le servo-variateur.
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Montage sur la résistance de freinage arrière

1. Tailles 0 à 2 : raccordez les deux câbles à R+ et R− de la borne X30. Veillez à ce que les câbles de raccordement de la
résistance de freinage soient torsadés par paire.

R-
R+

2. Posez le servo-variateur sur les guidages du module arrière.

3. Appuyez le servo-variateur sur les guidages vers le bas.

4. Tailles 0 à 2 : montez le blindage CEM EM6A0, voir chapitre Monter le blindage CEM [} 57].
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5. Fixez le servo-variateur à l'aide des vis combinées sur les deux goujons filetés.

6. Raccordez le conducteur de protection du servo-variateur au boulon de mise à la terre du servo-variateur. Observez
les indications et les exigences au chapitre Raccordement du conducteur de protection [} 65].

7. Tailles 0 à 2 : enfichez la borne X30 sur le dessous du servo-variateur.

ð Le montage est terminé. Dans l'étape suivante, raccordez le servo-variateur.
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7.12 Monter le blindage CEM
Le blindage CEM sert à poser le blindage du câble de puissance. Pour les servo-variateurs des tailles 0 à 2, vous avez besoin
de la tôle de blindage EM6A0, pour la taille 3 de la tôle de blindage EM6A3. Le montage de cet accessoire sur le servo-
variateur varie selon son modèle.

AVERTISSEMENT !

Tension électrique ! Danger de mort par choc électrique !

▪ Mettez tous les appareils hors tension avant d'y effectuer des travaux !

▪ Observez le temps de décharge des condensateurs du circuit intermédiaire indiqué dans les caractéristiques
techniques générales. Ce n'est qu'à l'issue de cette période que vous pouvez supposer une absence de tension.

Outils et matériel

Il vous faut :

§ Un tournevis cruciforme PH2

§ EM6A3 : les deux vis combinées (vis avec roue crantée, M4×8) fournies avec la tôle de blindage

Monter EM6A0 sur les servo-variateurs jusqu'à la taille 2

ü Le servo-variateur est déjà monté dans l'armoire électrique – si nécessaire en combinaison avec Quick DC-Link ou une
résistance de freinage arrière.

1. Desserrez la vis de fixation inférieure et les rondelles du servo-variateur.

2. Guidez en l'inclinant légèrement la tôle de blindage dans les orifices situés sur le dessous du servo-variateur.
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3. Appuyez la face arrière de la tôle de blindage soit directement contre la plaque de montage, soit contre les goujons
filetés du module arrière.

4. Fixez la tôle de blindage avec la vis de fixation ainsi que les rondelles sur le servo-variateur et la plaque de montage ou
les goujons filetés.

Monter EM6A3 sur les servo-variateurs de taille 3

1. Avant le montage du servo-variateur, fixez la tôle de blindage à l'aide des vis combinées fournies sur le dessous du
servo-variateur dans les trous taraudés prévus à cet effet (couple de serrage max. 2,4 Nm).
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8 Raccordement
Les chapitres ci-après décrivent le raccordement du servo-variateur et des accessoires disponibles.

8.1 Consignes de sécurité relatives au raccordement
Les travaux de raccordement sont autorisés uniquement en l'absence de tension. Observez les cinq règles de sécurité (voir
Travailler sur la machine [} 16]).

Lorsque vous couplez des servo-variateurs dans le circuit intermédiaire, assurez-vous que tous les modules Quick DC-Link
sont surmontés d'un module servo-variateur.

Le carter de l'appareil doit être fermé avant l'activation de la tension d'alimentation.

Si la tension d'alimentation est activée, des tensions dangereuses peuvent se produire sur les bornes et sur les câbles qui y
sont branchés.

L'appareil et les câbles qui y sont raccordés ne sont pas nécessairement hors tension lorsque la tension d'alimentation est
coupée et lorsque tous les affichages sont éteints !

Information

Observez le temps de décharge des condensateurs du circuit intermédiaire indiqué dans les caractéristiques techniques
générales des appareils. Ce n'est qu'à l'issue de cette période que vous pouvez supposer une absence de tension.

Il est interdit d'ouvrir le carter, d'enficher ou de retirer des bornes, de brancher ou débrancher un câblage de raccordement
ou de monter ou démonter des accessoires lorsque la tension d'alimentation est activée.

Lors de l’installation ou d’autres travaux dans l’armoire électrique, protégez les appareils contre la chute de pièces (restes
de fil, torons, pièces métalliques etc.). Les pièces conductrices peuvent provoquer un court-circuit à l'intérieur des appareils
et, par là même, une panne des appareils concernés.

Utilisez uniquement des conducteurs en cuivre. Pour les sections de conducteur correspondants, consultez les normes
DIN VDE 0298-4 ou EN 60204-1 (Annexes D, G) ainsi que les spécifications relatives aux bornes indiquées dans la présente
documentation.

La classe de protection des appareils est la mise à la terre (classe de protection I conformément à EN 61140), c.-à-d. que
l'exploitation n'est autorisée que si le conducteur de protection est correctement raccordé.

Tous les raccordements du conducteur de protection sont identifiés par « PE » ou par le symbole international de mise à la
terre (CEI 60417, symbole 5019).

Les produits ne sont pas prévus pour l'utilisation dans un réseau basse tension public alimentant des quartiers résidentiels.
Attendez-vous à des interférences de radiofréquence si les produits sont utilisés dans un tel réseau.
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8.2 Câblage
Lors de l'installation de l’équipement électrique, respectez les dispositions en vigueur pour votre machine ou votre
installation, p. ex. CEI 60364 ou EN 50110.

8.3 Mesures de protection
Observez les mesures de protection suivantes.

8.3.1 Fusible réseau
Le servo-variateur est exclusivement destiné au fonctionnement dans les réseaux TN ou Wye. Avec une tension nominale
comprise entre 200 et 480 VCA au maximum, ces derniers doivent fournir un courant de court-circuit différentiel
conformément au tableau ci-après :

Taille Courant de court-circuit différentiel max.

TA 0 – TA 2 5000 A

TA 3 10000 A

Tab. 52: Courant de court-circuit différentiel maximal

Le fusible réseau garantit la protection des câbles et la protection contre la surcharge dans le servo-variateur. Notez, à ce
sujet, les exigences décrites ci-dessous qui varient selon la constellation.

8.3.1.1 Fusibles réseau en fonctionnement autonome

Vous pouvez utiliser les appareils de protection suivants lorsqu'un seul servo-variateur est en fonctionnement :

§ Fusibles thermiques pour gamme complète pour la protection des câbles de classe de fonctionnement gG
conformément à CEI 60269-2-1 ou caractéristique de déclenchement à action retardée conformément à DIN VDE 0636

§ Disjoncteur modulaire avec caractéristique de déclenchement C conformément à EN 60898

§ Disjoncteur

Information

Pour les types d'appareil de taille 3, seule une exploitation avec des selfs de réseau et des fusibles réseau de la classe de
fonctionnement gG est autorisée.

Vous trouverez les données relatives au fusible réseau maximal recommandé dans le tableau suivant :

Taille Type I1N,PU (4 kHz) [A] Fusible réseau max. recommandé [A]

0 SD6A02 8,3 10

SD6A04 2,8 10

SD6A06 5,4 10

1 SD6A14 12 16

SD6A16 19,2 20

2 SD6A24 26,4 35

SD6A26 38,4 50

3 SD6A34 45,3 50

SD6A36 76 80

SD6A38 76 80

Tab. 53: Fusibles réseau en fonctionnement autonome
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Information

Afin de garantir un fonctionnement sans dérangement, respectez impérativement les seuils et caractéristiques de
déclenchement recommandés des éléments fusibles.

8.3.1.2 Fusibles réseau en cas de couplage du circuit intermédiaire

Chaque servo-variateur alimenté à l'intérieur du bus CC doit être protégé contre la surcharge et les courts-circuits à l'entrée
du réseau. Pour cela, branchez en série une combinaison de protection comprenant une protection contre la surcharge et
une protection contre les courts-circuits par semi-conducteur. Un disjoncteur modulaire protège contre la surcharge, un
fusible thermique avec caractéristique de déclenchement contre le court-circuit.

Vous pouvez utiliser les combinaisons de fusibles suivantes :

TA Type I1N,PU

(4 kHz)
[A]

I1maxPU

(4 kHz)
[A]

Choix de fusible

Disjoncteur modulaire Fusible thermique

0 SD6A02 8,3 14,9 Société EATON
Type : FAZ-B10/1,

Réf. fabricant 278531
Caractéristique de

déclenchement : B 10 A

Société SIBA
Type : URZ,

Réf. 50 140 06.20
Caractéristique de

déclenchement : gR 20 A

SD6A04 2,8 5 Société EATON
Type : FAZ-B6/3,

Réf. fabricant 278841
Caractéristique de

déclenchement : B 6 A

Société SIBA
Type : URZ,

Réf. 50 140 06.20
Caractéristique de

déclenchement : gR 20 A

SD6A06 5,4 9,7

1 SD6A14 12 21,6 Société EATON
Type : FAZ-Z20/3,

Réf. fabricant 278928
Caractéristique de

déclenchement : Z 20 A

Société SIBA
Type : URZ,

Réf. 50 140 06.32
Caractéristique de

déclenchement : gR 32 A

SD6A16 19,2 34,6

2 SD6A24 26,4 47,5 Société EATON
Type : FAZ-Z40/3,

Réf. fabricant 278931
Caractéristique de

déclenchement : Z 40 A

Société SIBA
Type : URZ,

Réf. 50 140 06.80
Caractéristique de

déclenchement : gR 80 A

SD6A26 38,4 69,1

3 SD6A34 45,3 81,5 Société EATON
Type : FAZ-B63/3,

Réf. fabricant 278853
Caractéristique de

déclenchement : B 63 A5

Société Siemens
Type : SIRUS,

Réf. 3RV 1041-4KA10
Caractéristique de

déclenchement : 57 A–75 A6

Société SIBA
Type : URZ,

Réf. 50 140 06.100
Caractéristique de

déclenchement : gR 100 A

SD6A36 76 136,8

SD6A38 76 136,8

Tab. 54: Fusibles réseau en cas de couplage du circuit intermédiaire

5 Le courant d'entrée est réduit de 73 A à 63 A et la puissance de sortie est ainsi réduite ; une protection fiable du redres-
seur est toutefois garantie.
6 Disjoncteur modulaire taille S3, CLASSE 10, plage de courant réglable : 57 A – 75 A, déclenchement électromagnétique :
975 A. Les diodes de redresseur ne sont pas protégées dans la plage entre 2 et 13 fois le courant nominal.
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Information

Afin de garantir un fonctionnement sans dérangement, respectez impérativement les seuils et caractéristiques de
déclenchement recommandés des éléments fusibles.

Nombre maximal de servo-variateurs

Plusieurs servo-variateurs de puissance identique peuvent être raccordés via une combinaison de protection commune. Les
fusibles et le courant d'entrée secteur maximal en résultant correspondent à celui d'un seul servo-variateur.

Afin d'éviter un endommagement lent et progressif du fusible thermique, le nombre maximal de servo-variateurs possibles
sur une combinaison de protection est limité :

§ TA 0 : 4 servo-variateurs max.

§ TA 1 : 2 servo-variateurs maximum

§ TA 2 : 5 servo-variateurs maximum

§ TA 3 : 2 servo-variateurs maximum

PRUDENCE

Dommage matériel provoqué par une surcharge !

Afin de garantir une répartition homogène du courant de charge à tous les servo-variateurs alimentés par courant CA, tous
les fusibles doivent être fermés à l'activation de l'alimentation en puissance.

▪ Pour éviter une surcharge du redresseur d'entrée si un fusible venait à sauter dans le réseau, l'analyse de la
surveillance de phase des servo-variateurs alimentés par courant CA doit entraîner la coupure complète du bus CC.
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8.3.1.3 Fusibles réseau conformes UL

Utilisez les fusibles suivants pour garantir une utilisation conforme UL de chaque servo-variateur alimenté :

§ Fusibles de classe RK1 (p. ex. Bussmann KTS-R-xxA/600 V), CF, J, T ou G

§ Pour les servo-variateurs des tailles TA 0 et TA 1, vous pouvez, en alternative, utiliser les fusibles de classe CC

§ Pour les servo-variateurs des tailles TA 0 à TA 2, vous pouvez, en alternative, utiliser les démarreurs de type E
comprenant un disjoncteur et une borne d'alimentation

Vous trouverez plus d'indications sur les fusibles adaptés dans le tableau suivant :

Taille Type Class CC [A] Class RK1, CF, J, T
ou G [A]

Démarreur de type E

0 SD6A02 10 10 Société EATON
PKZM0-10/SP + BK25/3-PKZ0-E

SD6A04 10 10 Société EATON
PKZM0-10/SP + BK25/3-PKZ0-E

SD6A06 10 10 Société EATON
PKZM0-10/SP + BK25/3-PKZ0-E

1 SD6A14 15 15 Société EATON
PKZM0-16/SP + BK25/3-PKZ0-E

SD6A16 20 20 Société EATON
PKZM0-25/SP + BK25/3-PKZ0-E

2 SD6A24 — 35 Société EATON
PKZM0-32/SP + BK25/3-PKZ0-E

SD6A26 — 50 Société EATON
PKZM4-50 + BK50/3-PKZ4-E

3 SD6A34 — 50 —

SD6A36 — 80 —

SD6A38 — 80 —

Tab. 55: Fusibles réseau conformes UL

Les démarreurs de type E préconfigurés peuvent aussi être constitués à partir des différents composants selon le tableau ci-
dessous :

Démarreur de type E Disjoncteur Borne d'alimentation Manette verrouillable

Type Référence Type Référence Type Référence

PKZM0-10/SP + BK25/3-PKZ0-E PKZM0-10 72739 BK25/3-PKZ0-E 262518 AK-PKZ0 30851

PKZM0-16/SP + BK25/3-PKZ0-E PKZM0-16 46938

PKZM0-25/SP + BK25/3-PKZ0-E PKZM0-25 46989

PKZM0-32/SP + BK25/3-PKZ0-E PKZM0-32 278489

PKZM4-50 + BK50/3-PKZ4-E PKZM4-50 222355 BK50/3-PKZ4-E 272165

Tab. 56: Différents composants des démarreurs de type E

Information

Afin de garantir un fonctionnement sans dérangement, respectez impérativement les seuils et caractéristiques de
déclenchement recommandés des éléments fusibles.



8 | Raccordement STOBER

64

01
/2

02
3 

| 
ID

 4
42

54
4.

09

8.3.2 Dispositif différentiel résiduel
De par leur fonction, l'exploitation des servo-variateurs entraîne des courants de fuite. Les courants de fuite sont
interprétés comme des courants différentiels résiduels par les dispositifs différentiels résiduels (DDR), ce qui peut
provoquer des déclenchements intempestifs. En fonction des différents raccordements réseau, des courants de fuite avec
et sans proportion de courant continu peuvent se produire. En conséquence, lors du choix d'un dispositif différentiel
résiduel adapté, tenez compte aussi bien de la hauteur que de la forme de l'éventuel courant de fuite ou courant
différentiel résiduel.

Les courants de fuite et différentiels résiduels avec proportion de courant continu peuvent restreindre le bon
fonctionnement des dispositifs différentiels résiduels des types A et AC.

Sécurisez les installations monophasées par des dispositifs différentiels résiduels sensibles à tous les courants de type B ou
sensibles aux fréquences mixtes de type F.

Sécurisez les installations triphasées par des dispositifs différentiels résiduels sensibles à tous les courants de type B.

DANGER !

Tension électrique ! Danger de mort par choc électrique !

Dans les installations triphasées, ce produit peut provoquer un courant continu dans le conducteur de mise à la terre de
protection.

▪ Seul un dispositif différentiel résiduel ou RCM de type B est autorisé côté alimentation de ce produit lorsqu'un
dispositif différentiel résiduel (DDR) ou un appareil de surveillance du courant de défaut (RCM) est utilisé pour la
protection en cas de contact direct ou indirect.

Déclenchements intempestifs – Causes

En raison des capacités parasites et des asymétries, des courants de fuite supérieurs à 30 mA peuvent se produire pendant
le fonctionnement.

Des déclenchements intempestifs se produisent dans les conditions suivantes :

§ Raccordement de l'installation à la tension de réseau :
ces déclenchements intempestifs peuvent être éliminés par l'utilisation de dispositifs différentiels résiduels légèrement
retardés (ultrarésistants), à temporisation de mise à l'arrêt (sélectifs) ou avec un courant de déclenchement accru
(p. ex. 300 ou 500 mA).

§ Courants de fuite à haute fréquence apparaissant en fonctionnement avec de longs câbles de puissance :
utilisez par exemple des câbles à faible capacité ou un self de sortie.

§ Fortes asymétries dans le réseau d'alimentation.
Il est possible d'éliminer ces déclenchements intempestifs, p. ex. avec un transformateur d'isolement.

DANGER !

Tension électrique ! Danger de mort par choc électrique !

Les dispositifs différentiels résiduels avec un courant de déclenchement accru ou des caractéristiques de déclenchement
légèrement retardées ou à temporisation de mise à l'arrêt peuvent, dans certains cas, ne pas remplir les exigences en
matière de protection des personnes.

▪ Vérifiez si l'utilisation du dispositif différentiel résiduel choisi est autorisée dans votre application.
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8.3.3 Mise à la terre
Pour le dimensionnement de la prise de terre, il faut s'assurer qu'en cas de court-circuit, le fusible en amont se déclenche.
Pour le raccordement correct de la mise à la terre, respectez les exigences décrites ci-après.

8.3.3.1 Section minimale du conducteur de protection

En mode de fonctionnement normal, des courants de fuite > 10 mA peuvent se produire. La section minimale du
conducteur de mise à la terre de protection doit être conforme aux règles de sécurité locales applicables aux conducteurs
de mise à la terre de protection à courant de fuite élevé. Pour satisfaire à la norme EN 60204-1 p. ex., raccordez un
conducteur en cuivre conformément au tableau ci-dessous :

Section A
Câble d'alimentation

Section minimale Amin

Conducteur de protection

A ≤ 2,5 mm² 2,5 mm²

2,5 mm² < A ≤ 16 mm² A

16 mm² < A ≤ 35 mm² ≥ 16 mm²

> 35 mm² A/2

Tab. 57: Section minimale du conducteur de protection

8.3.3.2 Blindage de câbles et armatures

Conformément à la norme DIN EN 60204-1, les pièces suivantes d'une machine et votre équipement électrique doivent être
reliés au dispositif de mise à la terre, mais ne peuvent en aucun cas être utilisés comme conducteurs de protection :

§ Blindage métallique des câbles

§ Armatures

8.3.3.3 Raccordement du conducteur de protection

Raccordez le conducteur de protection au servo-variateur via la borne X10.

Des exigences additionnelles vis-à-vis de la liaison équipotentielle de protection s'appliquent aux courants de fuite à la terre
> 10 mA. Au moins une des conditions suivantes doit être remplie :

§ Le conducteur de protection doit avoir une section minimale de 10 mm² Cu sur toute sa longueur

§ Si la section du conducteur de protection est inférieure à 10 mm², il faut prévoir un 2e conducteur de protection d'une
section au moins égale à celle de la borne X10 jusqu'au point où le conducteur de protection présente une section
minimale de 10 mm²

Un boulon de mise à la terre est prévu sur les appareils pour le raccordement d'un 2e conducteur de protection. Le boulon
de mise à la terre est marqué du symbole de mise à la terre selon la norme CEI 60417 (symbole 5019).

Vous avez besoin d'une clé à fourche ou d'une clé mâle coudée à six pans avec une cote sur plats de 10 mm.

Respectez un couple de serrage de 4,0 Nm (35 Lb.inch).
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Respectez l'ordre de montage :

1

4

5

2
3

Fig. 9: Raccordement du conducteur de protection

1 Boulon de mise à la terre M6

2 Rondelle de contact

3 Cosse de câble

4 Rondelle

5 Écrou

Le servo-variateur est livré avec rondelle de contact, rondelle et écrou.

8.3.4 Recommandations CEM

Information

Les informations suivantes relatives à l'installation conforme CEM sont des recommandations. Il est possible que des
mesures autres que celles mentionnées dans les recommandations soient nécessaires en fonction de l'utilisation, des
conditions ambiantes ainsi que des exigences légales.

Posez le câble secteur, le câble de puissance et les conduites de signalisation séparément, p. ex. dans des caniveaux de
câbles individuels.

Utilisez uniquement des câbles blindés à faible capacité comme câbles de puissance.

La conduite de frein doit être blindée séparément si elle est également entraînée dans le câble de puissance.

Mettez à la terre et isolez les extrémités de lignes libres si elles ne peuvent pas être raccordées aux bornes du servo-
variateur prévues à cet effet, p. ex. à l'aide d'une borne de connexion.

Raccordez le blindage du câble de puissance au dispositif de mise à la terre sur une grande surface et à proximité
immédiate du servo-variateur. Utilisez pour cela le raccordement de blindage prévu à cet effet sur les servo-variateurs ou
les accessoires adaptés.

Les câbles de raccordement pour les résistances de freinage ainsi que les fils des modules Quick DC-Link doivent être
torsadés par paire. À partir d'une longueur de ligne de 30 cm, les câbles doivent également être blindés et le blindage doit
être effectué sur une grande surface à proximité immédiate du servo-variateur.

Pour les moteurs avec boîte à bornes, posez le blindage sur une surface importante de la boîte à bornes. Utilisez p. ex. des
presse-étoupes CEM.

Connectez le blindage de lignes de commande d'un seul côté au potentiel de référence de la source, p. ex. API ou CNC.

Vous pouvez utiliser des selfs pour améliorer la CEM et protéger le système d'entraînement. Les selfs de réseau sont utilisés
pour atténuer les pics de tension et les pointes de courant et alléger l'injection dans le réseau des servo-variateurs ou des
modules d'alimentation. Les selfs de sortie réduisent les pointes de courant provoquées par la capacité de ligne à la sortie
de puissance du servo-variateur.
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8.4 Servo-variateurs
Les chapitres suivants contiennent des informations détaillées relatives aux bornes et au raccordement correct du servo-
variateur.

Information

Pour le fonctionnement conforme UL : les raccordements portant l'inscription PE sont exclusivement réservés à la mise à la
terre fonctionnelle.

8.4.1 Vue d'ensemble avec module de sécurité ST6
Les vues d'ensemble de raccordement illustrées montrent le servo-variateur SD6 dans chaque taille avec l'équipement
suivant :

§ Module de sécurité ST6 (STO via les bornes)

§ Module de borne XI6

§ Module de communication EC6 (EtherCAT)

L'équipement suivant est disponible comme alternative :

§ Modules de borne RI6 ou IO6

§ Modules de communication CA6 (CANopen) ou PN6 (PROFINET)
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8.4.1.1 Tailles 0 et 1
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Fig. 10: Aperçu du raccordement des tailles 0 et 1 avec module de sécurité ST6

1 Boulon de mise à la terre 9 X120 : raccordement d'encodeur sur module de
borne XI6 en option (en alternative X120 et X140 :
raccordements d'encodeur sur module de borne RI6
ou module de borne IO6 sans raccordement
d'encodeur)

2 X10 : alimentation 230/400 VCA 10 X1 : autorisation et relais 1

3 X11 : alimentation 24 VCC 11 X4 : encodeur

4 X12 : technique de sécurité ST6 12 X2 : sonde thermique du moteur

5 X3A : ordinateur personnel, IGB 13 X5 : frein (commande)

6 X3B : ordinateur personnel, IGB 14 X6 : frein (réponse et alimentation)

7 X200 : EtherCAT sur module de communication EC6
en option (en alternative CANopen sur module de
communication CA6 ou
PROFINET sur module de communication PN6)

15 X20 : moteur

8 X201 : EtherCAT sur module de communication EC6
en option (en alternative PROFINET sur module de
communication PN6)

16 X30 : Quick DC-Link, résistance de freinage



STOBER 8 | Raccordement
01

/2
02

3 
| 

ID
 4

42
54

4.
09

69

8.4.1.2 Taille 2
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Fig. 11: Aperçu du raccordement de la taille 2 avec module de sécurité ST6

1 Boulon de mise à la terre 9 X120 : raccordement d'encodeur sur module de
borne XI6 en option (en alternative X120 et X140 :
raccordements d'encodeur sur module de borne RI6
ou module de borne IO6 sans raccordement
d'encodeur)

2 X10 : alimentation 400 VCA 10 X1 : autorisation et relais 1

3 X11 : alimentation 24 VCC 11 X4 : encodeur

4 X12 : technique de sécurité ST6 12 X2 : sonde thermique du moteur

5 X3A : ordinateur personnel, IGB 13 X5 : frein (commande)

6 X3B : ordinateur personnel, IGB 14 X6 : frein (réponse et alimentation)

7 X200 : EtherCAT sur module de communication EC6
en option (en alternative CANopen sur module de
communication CA6 ou
PROFINET sur module de communication PN6)

15 X20 : moteur

8 X201 : EtherCAT sur module de communication EC6
en option (en alternative PROFINET sur module de
communication PN6)

16 X30 : Quick DC-Link, résistance de freinage
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8.4.1.3 Taille 3
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Fig. 12: Aperçu du raccordement de la taille 3 avec module de sécurité ST6, dessus de l'appareil

1 X10 : alimentation 400 VCA

2 X11 : alimentation 24 VCC

3 X12 : technique de sécurité ST6

4 X3A : ordinateur personnel, IGB

5 X3B : ordinateur personnel, IGB

6 X200 : EtherCAT sur module de communication EC6
en option (en alternative CANopen sur module de communication CA6 ou
PROFINET sur module de communication PN6)

7 X201 : EtherCAT sur module de communication EC6
en option (en alternative PROFINET sur module de communication PN6)
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Fig. 13: Aperçu du raccordement de la taille 3 avec module de sécurité ST6, partie inférieure de l'appareil

8 X120 : raccordement d'encodeur sur module de borne XI6 en option (en alternative X120 et X140 : raccordements
d'encodeur sur module de borne RI6 ou module de borne IO6 sans raccordement d'encodeur)

9 X1 : autorisation et relais 1

10 X4 : encodeur

11 X5 : frein (commande)

12 X6 : frein (réponse et alimentation)

13 X2 : sonde thermique du moteur

14 X20 : moteur, Quick DC-Link, résistance de freinage
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8.4.2 Vue d'ensemble avec module de sécurité SE6
Les vues d'ensemble de raccordement illustrées montrent le servo-variateur SD6 dans chaque taille avec l'équipement
suivant :

§ Module de sécurité SE6 (fonction de sécurité avancée via les bornes)

§ Module de borne XI6

§ Module de communication EC6 (EtherCAT)

L'équipement suivant est disponible comme alternative :

§ Modules de borne RI6 ou IO6

§ Modules de communication CA6 (CANopen) ou PN6 (PROFINET)

8.4.2.1 Tailles 0 et 1
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Fig. 14: Aperçu du raccordement des tailles 0 et 1 avec module de sécurité SE6

1 Boulon de mise à la terre 11 X120 : raccordement d'encodeur sur module de
borne XI6 en option (en alternative X120 et X140 :
raccordements d'encodeur sur module de borne RI6
ou module de borne IO6 sans raccordement
d'encodeur)

2 X10 : alimentation 230/400 VCA 12 X1 : autorisation et relais 1
3 X11 : alimentation 24 VCC 13 X4 : encodeur
4 X14 : technique de sécurité SE6 – entrées sécurisées 14 X2 : sonde thermique du moteur
5 X15 : technique de sécurité SE6 – sorties sécurisées

et alimentation pour X50
15 X8 : frein 2 (SBC+/−)

6 X50 : technique de sécurité SE6 – encodeur de
plausibilisation

16 X5 : frein 1 (BD1 / BD2)

7 X3A : ordinateur personnel, IGB 17 X7 : alimentation frein(s)
8 X3B : ordinateur personnel, IGB 18 X20 : moteur
9 X200 : EtherCAT sur module de communication EC6

en option (en alternative CANopen sur module de
communication CA6 ou
PROFINET sur module de communication PN6)

19 X30 : Quick DC-Link, résistance de freinage

10 X201 : EtherCAT sur module de communication EC6
en option (en alternative PROFINET sur module de
communication PN6)
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8.4.2.2 Taille 2

1

2X10
PE
L3
L2
L1

-
+

-
+ 3X11

9

7

4X14
10

6
7
8
9

5

1
2
3
4

X3A

X200 10 X201

X3B

X506

5
8

5
6
7

4

1
2
3 X15

8

X8 7
8 14

X2
4
3 15

12

11

X1

X120

1

4
3
2

17
16   

13

X7

X5

X4

6
5

-
+

PE
W
V
U

X2018

19 X30
D-

R-
R+
D+

Fig. 15: Aperçu du raccordement de la taille 2 avec module de sécurité SE6

1 Boulon de mise à la terre 11 X120 : raccordement d'encodeur sur module de
borne XI6 en option (en alternative X120 et X140 :
raccordements d'encodeur sur module de borne RI6
ou module de borne IO6 sans raccordement
d'encodeur)

2 X10 : alimentation 230/400 VCA 12 X1 : autorisation et relais 1

3 X11 : alimentation 24 VCC 13 X4 : encodeur

4 X14 : technique de sécurité SE6 – entrées sécurisées 14 X2 : sonde thermique du moteur

5 X15 : technique de sécurité SE6 – sorties sécurisées
et alimentation pour X50

15 X8 : frein 2 (SBC+/−)

6 X50 : technique de sécurité SE6 – encodeur de
plausibilisation

16 X5 : frein 1 (BD1 / BD2)

7 X3A : ordinateur personnel, IGB 17 X7 : alimentation frein(s)

8 X3B : ordinateur personnel, IGB 18 X20 : moteur

9 X200 : EtherCAT sur module de communication EC6
en option (en alternative CANopen sur module de
communication CA6ou
PROFINET sur module de communication PN6)

19 X30 : Quick DC-Link, résistance de freinage

10 X201 : EtherCAT sur module de communication EC6
en option (en alternative PROFINET sur module de
communication PN6)



8 | Raccordement STOBER

74

01
/2

02
3 

| 
ID

 4
42

54
4.

09

8.4.2.3 Taille 3

X10
PE
L3
L2
L1

1

X200 8

6X3A X3B

9

7

X201

5
4

3

2

X50

X15

X11

X14

-
+

-
+

10

6
7
8
9

5

1
2
3
4

8

5
6
7

4

1
2
3

Fig. 16: Aperçu du raccordement de la taille 3 avec module de sécurité SE6, dessus de l'appareil

1 X10 : alimentation 400 VCA

2 X11 : alimentation 24 VCC

3 X14 : technique de sécurité SE6 – entrées sécurisées
4 X15 : technique de sécurité SE6 – sorties sécurisées et alimentation pour X50
5 X50 : technique de sécurité SE6 – encodeur de plausibilisation
6 X3A : ordinateur personnel, IGB
7 X3B : ordinateur personnel, IGB
8 X200 : EtherCAT sur module de communication EC6

en option (en alternative CANopen sur module de communication CA6 ou
PROFINET sur module de communication PN6)

9 X201 : EtherCAT sur module de communication EC6
en option (en alternative PROFINET sur module de communication PN6)
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1

4
3
2

6
5

-
+

7
8

4
3

14
13

12

15
16

17

X4

X5

X7

X8

X2

X20U

PE
D+
D-

R-

V
W
R+

10

11X1

X120

Fig. 17: Aperçu du raccordement de la taille 3 avec module de sécurité SE6, partie inférieure de l'appareil

10 X120 : raccordement d'encodeur sur module de borne XI6 en option (en alternative X120 et X140 : raccordements
d'encodeur sur module de borne RI6 ou module de borne IO6 sans raccordement d'encodeur)

11 X1 : autorisation et relais 1
12 X4 : encodeur
13 X5 : frein 1 (BD1 / BD2)
14 X7 : alimentation frein(s)
15 X8 : frein 2 (SBC+/−)
16 X2 : sonde thermique du moteur
17 X20 : moteur, Quick DC-Link, résistance de freinage
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8.4.3 X1 : autorisation et relais 1
Vous pouvez autoriser le bloc de puissance du servo-variateur avec le signal d'autorisation. La fonction du relais 1 peut être
paramétrée à l'aide du paramètre F75.

Caractéristiques techniques

Observez les caractéristiques techniques de X1 (voir Autorisation et relais [} 28]).

Borne Broche Désignation Fonction

 
1 | 2 | 3 | 4

1 Contact NO Relais 1 ;
fusible recommandé : 1 A max. 7

2

3 0 V GND Autorisation

4 Entrée

Tab. 58: Description du raccordement X1

Câblage de raccordement

Pour le câblage de raccordement, respectez la spécification des bornes FMC 1,5 -ST-3,5 [} 151].

Configurations de câble requises

Caractéristique Toutes les tailles

Longueur max. du câble 30 m

Tab. 59: Longueur de câble [m]

8.4.4 X2 : sonde thermique du moteur
La borne X2 est prévue pour le raccordement de sondes thermiques du moteur. Vous pouvez raccorder les composants
suivants à tous les types de servo-variateur SD6 :

§ un KTY84-130 dans un enroulement

§ un Pt1000 dans un enroulement

§ un CTP triple

Information

L'analyse de la sonde de température est toujours active. Si une exploitation sans sonde de température est autorisée, les
raccordements à X2 doivent être pontés. Dans le cas contraire, un dérangement est déclenché à la mise en marche de
l'appareil.

Information

STOBER recommande l'utilisation de résistances CTP comme protection d'enroulement thermique.

Câbles de sonde thermique du moteur dans le résolveur ou câble EnDat dans le cas de SDS 4000

Si vous remplacez un SDS 4000 par un SD6, les lignes de la sonde thermique du moteur sont entraînées dans le câble
d'encodeur jusqu'ici utilisé. Afin de pouvoir continuer à utiliser le câble, vous avez besoin du module de borne RI6 auquel
vous pouvez raccorder le câble via un adaptateur d'interface AP6. L'adaptateur est disponible dans trois modèles différents.

7 Utilisez un fusible 1 AT (à action retardée) en amont du relais 1. Afin de garantir une utilisation conforme UL, assurez-vous
que le fusible est homologué conformément à la norme UL 248 pour la tension CC.
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Description du raccordement

Broche Désignation Fonction

 
7 | 8

7 1TP1/1K1 Raccordement CTP/Pt1000/KTY

8 1TP2/1K2

Tab. 60: Description du raccordement X2

Câblage de raccordement

Pour le câblage de raccordement, respectez la spécification des bornes BFL 5.08HC 180 SN [} 149].

Configurations de câble requises

Caractéristique Toutes les tailles

Longueur max. du câble 100 m

Tab. 61: Longueur de câble [m]

8.4.5 X3A, X3B : ordinateur personnel, IGB
Vous pouvez utiliser les interfaces X3A et X3B pour réaliser les fonctions IGB (Integrated Bus) :

§ Connexion directe à l'ordinateur personnel

§ IGB-Motionbus

§ Télémaintenance

Connecteur
femelle

Broche Désignation Fonction

1|2| ... |7|8 1 Tx+ Communication Ethernet

2 Tx−

3 Rx+

4 — —

5 — —

6 Rx− Communication Ethernet

7 — —

8 — —

Tab. 62: Description du raccordement X3A et X3B

Configurations de câble requises

Information

Afin de garantir un fonctionnement parfait, nous recommandons d'utiliser des câbles STOBER adaptés au système entier. Si
des câbles inappropriés sont utilisés, nous nous réservons le droit d'exclure tout droit à la garantie.



8 | Raccordement STOBER

78

01
/2

02
3 

| 
ID

 4
42

54
4.

09

STOBER propose des câbles connectorisés pour :

§ Connexion directe entre l'ordinateur personnel et le servo-variateur

§ Structure IGB

Une autre possibilité consiste à utiliser un câble avec la spécification suivante :

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

Information

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

8.4.6 X4 : encodeur
Les encodeurs décrits ci-dessous peuvent être raccordés à X4.

PRUDENCE

Risque d'endommagement de l'encodeur !

X4 ne doit en aucun cas être connecté ou déconnecté lorsque l'appareil est en service !

Encodeurs analysables

Les caractéristiques techniques des encodeurs analysables sur X4 sont contenues dans le manuel du servo-variateur SD6
(voir Informations complémentaires [} 158]).

Encodeurs EnDat 2.1/2.2 numériques et encodeurs SSI

Connecteur femelle Broche Désignation Fonction

8|7|6|5|4|3|2|1

15|14|13|12|11|10|9

1 — —

2 0 V GND Potentiel de référence pour l'alimentation de
l'encodeur sur la broche 4

3 — —

4 U2 Alimentation de l'encodeur

5 Data + Entrée différentielle pour DATA

6 — —

7 — —

8 Clock + Entrée différentielle pour CLOCK

9 — —

10 0 V Sense Potentiel de référence optionnel du raccordement
Sense pour la régulation de l'alimentation de
l'encodeur

11 — —

12 U2 Sense Raccordement Sense pour la régulation de
l'alimentation de l'encodeur

13 Data - Entrée différentielle inversée pour DATA

14 — —

15 Clock - Entrée différentielle inversée pour CLOCK

Tab. 63: Description du raccordement X4 pour encodeur EnDat 2.1/2.2 numérique et encodeur SSI



STOBER 8 | Raccordement
01

/2
02

3 
| 

ID
 4

42
54

4.
09

79

Encodeur incrémental HTL différentiel

Connecteur femelle Broche Désignation Fonction

8|7|6|5|4|3|2|1

15|14|13|12|11|10|9

1 B + Entrée différentielle pour la voie B

2 0 V GND Potentiel de référence pour l'alimentation de
l'encodeur sur la broche 4

3 N + Entrée différentielle pour la voie N

4 U2 Alimentation de l'encodeur

5 — —

6 A + Entrée différentielle pour la voie A

7 — —

8 — —

9 B - Entrée différentielle inversée pour la voie B

10 N - Entrée différentielle inversée pour la voie N

11 A - Entrée différentielle inversée pour la voie A

12 U2 Sense Raccordement Sense pour la régulation de
l'alimentation de l'encodeur

13 — —

14 — —

15 — —

Tab. 64: Description du raccordement X4 pour encodeur incrémental HTL différentiel

Encodeur incrémental TTL différentiel

Connecteur femelle Broche Désignation Fonction

8|7|6|5|4|3|2|1

15|14|13|12|11|10|9

1 — —

2 0 V GND Potentiel de référence pour l'alimentation de
l'encodeur sur la broche 4

3 — —

4 U2 Alimentation de l'encodeur

5 B + Entrée différentielle pour la voie B

6 — —

7 N + Entrée différentielle pour la voie N

8 A + Entrée différentielle pour la voie A

9 — —

10 — —

11 — —

12 U2 Sense Raccordement Sense pour la régulation de
l'alimentation de l'encodeur

13 B - Entrée différentielle inversée pour la voie B

14 N - Entrée différentielle inversée pour la voie N

15 A - Entrée différentielle inversée pour la voie A

Tab. 65: Description du raccordement X4 pour encodeur incrémental TTL différentiel
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Configurations de câble requises

Caractéristique Toutes les tailles

Longueur max. du câble 100 m, blindé

Tab. 66: Longueur de câble [m]

Information

Afin de garantir un fonctionnement parfait, nous recommandons d'utiliser des câbles STOBER adaptés au système entier. Si
des câbles inappropriés sont utilisés, nous nous réservons le droit d'exclure tout droit à la garantie.

8.4.7 X5 : frein – commande
Le frein est relié à X5.

Information

Notez que le raccordement de freins d’autres fabricants requiert impérativement l'approbation de STOBER.

Freins contrôlables

Observez les caractéristiques techniques des freins contrôlables sur X5 (voir X5 [} 35]).

Information

Dans le paramètre F93 ou F100, vous pouvez définir si le frein doit être directement ou indirectement raccordé et
désactiver la surveillance de frein.

Broche Désignation Fonction

5 | 6

5 1BD1 Commande de frein

6 1BD2 Potentiel de référence

Tab. 67: Description du raccordement X5

Câblage de raccordement

Pour le câblage de raccordement, respectez la spécification des bornes BFL 5.08HC 180 SN [} 149].

Configurations de câble requises

Caractéristique Toutes les tailles

Longueur max. du câble 100 m

Tab. 68: Longueur de câble [m]
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8.4.8 X6 : frein – réponse et alimentation (option ST6)
X6 sert au diagnostic et à l'alimentation des freins. Le raccordement X6 est un composant du module de sécurité ST6.

Caractéristiques électriques Tous les types

U1 24 VCC, +25 %

I1max 6 A, UL : 4 A

Tab. 69: Données électriques de l'alimentation du frein

Borne Broche Désignation Fonction

 
1 | 2 | 3 | 4

1 Réponse Entrée d'encodeur d'un amplificateur de
commutation optionnel pour le diagnostic des freins ;
si le frein est indirectement raccordé au SD6 via un
contacteur et si une surveillance de l'amplificateur de
commutation est prévue, les broches 1 et 2 doivent
être reliées via un contact à fermeture externe

2 0 V GND Potentiel de référence pour la réponse

3 + Alimentation 24 VCC pour le frein ; fusible
recommandé : 6 AT max. 8

4 − Potentiel de référence pour la tension d'alimentation
du frein

Tab. 70: Description du raccordement X6

Câblage de raccordement

Pour le câblage de raccordement, respectez la spécification des bornes BFL 5.08HC 180 SN [} 149].

Configurations de câble requises

Caractéristique Toutes les tailles

Longueur max. du câble 30 m

Tab. 71: Longueur de câble [m]

8.4.9 X7 : frein 2 – alimentation (option SE6)
X7 permet d'alimenter le frein 2. Le raccordement X7 est un composant du module de sécurité SE6.

Caractéristiques électriques Tous les types

U1 24 VCC, +20 %

I1max 8 A, UL : 4 A

Tab. 72: Données électriques de l'alimentation du frein

Broche Désignation Fonction

 
1 | 2

1 + Alimentation 24 VCC pour les freins sur X5 et X8 ;
fusible recommandé : 8 AT max. 9

2 − Potentiel de référence pour la tension d'alimentation
des freins

Tab. 73: Description du raccordement X7

8 L'utilisation d'un fusible 4 A (à action retardée) est prescrite pour une utilisation conforme UL. Veillez à ce que le fusible
soit homologué conformément à UL 248 pour la tension CC.
9 L'utilisation d'un fusible 4 A (à action retardée) est prescrite pour une utilisation conforme UL. Assurez-vous que le fusible
est homologué pour la tension CC appropriée conformément à UL 248.
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Câblage de raccordement

Pour le câblage de raccordement, respectez la spécification des bornes BFL 5.08HC 180 SN [} 149].

Configurations de câble requises

Caractéristique Toutes les tailles

Longueur max. du câble 30 m

Tab. 74: Longueur de câble [m]

8.4.10 X8 : frein 2 – commande de frein sécurisée (option SE6)
X8 permet la commande de frein 2 sécurisée. Le raccordement X8 est un composant du module de sécurité SE6.

Freins contrôlables

Observez les caractéristiques techniques des freins contrôlables sur X8 (voir X8 (option SE6) [} 35]).

Broche Désignation Fonction

 
3 | 4

3 SBC+ Sortie commande frein 2 +

4 SBC− Sortie commande frein 2 −

Tab. 75: Description du raccordement X8

Câblage de raccordement

Pour le câblage de raccordement, respectez la spécification des bornes BFL 5.08HC 180 SN [} 149].

Configurations de câble requises

Caractéristique Toutes les tailles

Longueur de câble max. 100 m ; blindé pour les servo-variateurs de la taille 3

Tab. 76: Longueur de câble [m]

8.4.11 X10 : alimentation 230/400 V
La borne X10 sert au raccordement du servo-variateur au réseau d'alimentation.

Sections de conducteur pour le raccordement électrique

Lors du choix de la section de câble, respectez le fusible réseau, la section maximale admissible du conducteur de la borne
X10, le mode de pose et la température ambiante.

Taille 0

Borne Broche Désignation Fonction

 
1 | 2 | 3

1 L1 Alimentation en puissance

2 N Conducteur neutre

3 PE Conducteur de protection

Tab. 77: Description du raccordement X10 – Taille 0, raccordement au réseau monophasé
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Borne Broche Désignation Fonction

 
1 | 2 | 3 | 4

1 L1 Alimentation en puissance

2 L2

3 L3

4 PE Conducteur de protection

Tab. 78: Description du raccordement X10 – Taille 0, raccordement au réseau triphasé

Pour le câblage de raccordement, respectez la spécification des bornes GFKC 2,5 -ST-7,62 [} 152].

Taille 1

Borne Broche Désignation Fonction

 
1 | 2 | 3 | 4

1 L1 Alimentation en puissance

2 L2

3 L3

4 PE Conducteur de protection

Tab. 79: Description du raccordement X10 – Taille 1, raccordement au réseau triphasé

Pour le câblage de raccordement, respectez la spécification des bornes SPC 5 -ST-7,62 [} 155].

Taille 2

Borne Broche Désignation Fonction

 
1 | 2 | 3 | 4

1 L1 Alimentation en puissance

2 L2

3 L3

4 PE Conducteur de protection

Tab. 80: Description du raccordement X10 – Taille 2, raccordement au réseau triphasé

Pour le câblage de raccordement, respectez la spécification des bornes SPC 16 -ST-10,16 [} 155].

Taille 3

Borne Broch
e

Désignation Fonction

 
1 | 2 | 3 | 4

1 L1 Alimentation en puissance

2 L2

3 L3

4 PE Conducteur de protection

Tab. 81: Description du raccordement X10 – Taille 3, raccordement au réseau triphasé

Pour le câblage de raccordement, observez la spécification des bornes MKDSP 25 -15,00 [} 154].
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8.4.12 X11 : alimentation 24 V
Le raccordement de 24 VCC à X11 est nécessaire pour l'alimentation de la pièce de commande.

PRUDENCE

Endommagement de l'appareil suite à une surcharge !

Si l'alimentation 24 VCC via la borne est bouclée vers plusieurs appareils, un courant trop élevé peut endommager la borne.

▪ Assurez-vous que le courant passant par la borne ne dépasse pas la valeur de 15 A (UL : 10 A).

Caractéristiques électriques Tous les types

U1CU 24 VCC, +20 % / −15 %

I1maxCU 1,5 A

Tab. 82: Caractéristiques électriques pièce de commande

Broche Désignation Fonction

1 | 3

2 | 4

1 + Alimentation 24 VCC de la pièce de commande, pontée
dans la borne ; exécution conformément à EN 60204 :
PELV, avec mise à la terre secondaire ; fusible
recommandé : 15 AT max.10

2

3 − Potentiel de référence pour +24 VCC, ponté dans la
borne4

Tab. 83: Description du raccordement X11

Information

L'appareil ne doit en aucun cas être raccordé à un réseau d'alimentation de tension continue. Alimentez-le plutôt au moyen
d'un bloc d'alimentation local 24 V CC.

Câblage de raccordement

Pour le câblage de raccordement, respectez la spécification des bornes BLDF 5.08 180 SN [} 150].

Configurations de câble requises

Caractéristique Toutes les tailles

Longueur max. du câble 30 m

Tab. 84: Longueur de câble [m]

10 L'utilisation d'un fusible 10 A (à action retardée) est prescrite pour une utilisation conforme UL. Veillez à ce que le fusible
soit homologué conformément à UL 248 pour la tension CC.
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8.4.13 X12 : technique de sécurité (option ST6)
Le module de sécurité ST6 ajoute la fonction de sécurité STO au servo-variateur SD6 via la borne X12.

Information

Si vous souhaitez utiliser la fonction de sécurité STO via les bornes, lisez impérativement le manuel du module de sécurité
ST6 (voir Informations complémentaires [} 158]).

Si vous ne souhaitez pas utiliser la fonction de sécurité, raccordez 24 VCC à STOa et STOb, p. ex. via une connexion avec la
borne X11.

Caractéristiques techniques

Respectez les caractéristiques techniques des options de sécurité sur X12 (voir Module de sécurité ST6 [} 34]).

Borne Broche Désignation Fonction

 
1|2|3|4|5|6|7|8

1 STOa Entrée canal de sécurité 1

2

3 STOb Entrée canal de sécurité 2

4

5 0 V GND Potentiel de référence de
STOa et STOb, ponté en
interne avec la broche 7

6 STOétat Signal de retour des canaux
de sécurité 1 et 2 à des fins
de diagnostic

7 0 V GND Potentiel de référence de
STOa et STOb, ponté en
interne avec la broche 5

8 U1état Alimentation STOétat ; fusible
recommandé : 3,15 AT max.
11

Tab. 85: Description du raccordement X12

Câblage de raccordement

Pour le câblage de raccordement, respectez la spécification des bornes BCF 3,81 180 SN [} 149].

Configurations de câble requises

Caractéristique Toutes les tailles

Longueur max. du câble 30 m

Tab. 86: Longueur de câble [m]

11 L'utilisation d'un fusible 3,15 A (à action retardée) est prescrite pour une utilisation conforme UL. Le fusible doit être ho-
mologué conformément à UL 248 pour la tension CC.
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8.4.14 X14 : technique de sécurité – entrées sécurisées (option SE6)
Le module de sécurité SE6 complète les fonctions de sécurité du servo-variateur SD6 via les bornes X14 et X15.

Information

Si vous souhaitez utiliser la fonction de sécurité étendue via les bornes, lisez impérativement le manuel du module de
sécurité SE6 (voir Informations complémentaires [} 158]).

Caractéristiques techniques

Observez les caractéristiques techniques des options de sécurité sur X14 et X15 (voir Module de sécurité SE6 [} 34]).

Borne Broche Désignation Fonction

6 | 7 | 8 | 9 | 10

1 | 2 | 3 | 4 | 5

1 I0 Entrée numérique sécurisée

2 I1 Entrée numérique sécurisée

3 I2 Entrée numérique sécurisée

4 I3 Entrée numérique sécurisée

5 0 V GND Potentiel de référence pour entrées numériques ;
relié en interne avec la broche 10

6 I4 Entrée numérique sécurisée

7 I5 Entrée numérique sécurisée

8 I6 Entrée numérique sécurisée

9 I7 Entrée numérique sécurisée

10 0 V GND Potentiel de référence pour entrées numériques ;
relié en interne avec la broche 5

Tab. 87: Description du raccordement X14

Câblage de raccordement

Pour le câblage de raccordement, observez la spécification des bornes DFMC 1,5 -ST-3,5 [} 150].

Configurations de câble requises

Caractéristique Toutes les tailles

Longueur max. du câble 30 m

Tab. 88: Longueur de câble [m]
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8.4.15 X15 : technique de sécurité – sorties sécurisées, 
alimentation X50 (option SE6)

Le module de sécurité SE6 complète les fonctions de sécurité du servo-variateur SD6 via les bornes X14 et X15.

Information

Si vous souhaitez utiliser la fonction de sécurité étendue via les bornes, lisez impérativement le manuel du module de
sécurité SE6 (voir Informations complémentaires [} 158]).

PRUDENCE

Perte de sécurité !

Les surtensions > 40 VCC dans le couplage entre le module de sécurité et la commande de sécurité peuvent entraîner la
perte de la sécurité. Le couplage d'une surtension de la commande de sécurité sur les sorties numériques unipolaires du
module de sécurité peut entraîner l'émission d'un signal 1 par les sorties arrêtées. Pour la commande de sécurité, utilisez
un bloc d'alimentation avec protection contre les surtensions pour la tension de sortie. La tension de sortie maximale doit
être limitée à 40 VCC.

Caractéristiques techniques

Observez les caractéristiques techniques des options de sécurité sur X14 et X15 (voir Module de sécurité SE6 [} 34]).

Borne Broche Désignation Fonction

5 | 6 | 7 | 8

1 | 2 | 3 | 4

1 +24 V Alimentation 24 VCC pour les sorties numériques
(PELV) ; protection : 4 AT max ; la tension
d'alimentation est également nécessaire si aucune
sortie sécurisée n'est utilisée

2 O0 Sortie numérique sécurisée

3 O1 Sortie numérique sécurisée

4 U2 Tension d'alimentation pour encodeur externe

5 O2 Sortie numérique sécurisée

6 O3 Sortie numérique sécurisée

7 O4 Sortie numérique sécurisée

8 0 V GND Potentiel de référence pour encodeur externe

Tab. 89: Description du raccordement X15

Câblage de raccordement

Pour le câblage de raccordement, observez la spécification des bornes DFMC 1,5 -ST-3,5 [} 150].

Configurations de câble requises

Caractéristique Toutes les tailles

Longueur max. du câble 30 m

Tab. 90: Longueur de câble [m]
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8.4.16 X20 : moteur
Le moteur est raccordé à X20. Dans le cas de types d'appareils de taille 3, la borne X20 est utilisée en outre pour le
raccordement du couplage du circuit intermédiaire et une résistance de freinage.

Taille 0

Borne Broche Désignation Fonction

 
1 | 2 | 3 | 4

1 U Raccordement moteur phase U

2 V Raccordement moteur phase V

3 W Raccordement moteur phase W

4 PE Conducteur de protection

Tab. 91: Description du raccordement X20 – Taille 0

Pour le câblage de raccordement, respectez la spécification des bornes GFKC 2,5 -ST-7,62 [} 152].

Taille 1

Borne Broche Désignation Fonction

 
1 | 2 | 3 | 4

1 U Raccordement moteur phase U

2 V Raccordement moteur phase V

3 W Raccordement moteur phase W

4 PE Conducteur de protection

Tab. 92: Description du raccordement X20 – Taille 1

Pour le câblage de raccordement, respectez la spécification des bornes SPC 5 -ST-7,62 [} 155].

Taille 2

Borne Broche Désignation Fonction

 
1 | 2 | 3 | 4

1 U Raccordement moteur phase U

2 V Raccordement moteur phase V

3 W Raccordement moteur phase W

4 PE Conducteur de protection

Tab. 93: Description du raccordement X20 – Taille 2

Pour le câblage de raccordement, respectez la spécification des bornes SPC 16 -ST-10,16 [} 155].
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Taille 3

Borne Broche Désignation Fonction

 
1 | 2 | 3 | 4 | 5 | 6 | 7 | 8

1 R− Résistance de freinage

2 R+

3 W Raccordement moteur phase W

4 V Raccordement moteur phase V

5 U Raccordement moteur phase U

6 D− Raccordement circuit intermédiaire

7 D+

8 PE Conducteur de protection

Tab. 94: Description du raccordement X20 – Taille 3

Pour le câblage de raccordement, observez la spécification des bornes MKDSP 25 -15,00 [} 154].

Configurations de câble requises

Type de moteur Raccordement Tailles 0 à 2 Taille 3

Moteur brushless synchrone,
moteur asynchrone

Sans self de sortie 50 m, blindé 100 m, blindé

Moteur brushless synchrone,
moteur asynchrone

Avec self de sortie 100 m, blindé —

Tab. 95: Longueur maximale du câble de puissance [m]

Information

Afin de garantir un fonctionnement parfait, nous recommandons d'utiliser des câbles STOBER adaptés au système entier. Si
des câbles inappropriés sont utilisés, nous nous réservons le droit d'exclure tout droit à la garantie.

Raccordement blindé du câble de puissance

Observez les points suivants pour le raccordement du câble de puissance :

§ Mettez à la terre le blindage du câble de puissance sur le raccordement de blindage prévu à cet effet sur le servo-
variateur.

§ Veillez à ce que les conducteurs exposés soient les plus courts possible. Tous les appareils et commutations sensibles
aux perturbations électromagnétiques doivent être distants d'au moins 0,3 m.
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8.4.17 X30 : couplage du circuit intermédiaire, résistance de freinage
La borne X30 est utilisée pour le couplage du circuit intermédiaire du servo-variateur pour les tailles 0 à 2 ainsi que pour le
raccordement d'une résistance de freinage.

Pour le montage de Quick DC-Link, observez les informations relatives à la planification contenues dans le manuel du servo-
variateur SD6 (voir Informations complémentaires [} 158]).

Taille 0

Borne Broche Désignation Fonction

 
1 | 2 | 3 | 4

1 D− Raccordement circuit intermédiaire

2 D+

3 R+ Raccordement résistance de freinage

4 R−

Tab. 96: Description du raccordement X30 – Taille 0

Pour le câblage de raccordement, respectez la spécification des bornes GFKIC 2,5 -ST-7,62 [} 153].

Taille 1

Borne Broche Désignation Fonction

 
1 | 2 | 3 | 4

1 D− Raccordement circuit intermédiaire

2 D+

3 R+ Raccordement résistance de freinage

4 R−

Tab. 97: Description du raccordement X30 – Taille 1

Pour le câblage de raccordement, respectez la spécification des bornes SPC 5 -ST-7,62 [} 155].

Taille 2

Borne Broche Désignation Fonction

 
1 | 2 | 3 | 4

1 D− Raccordement circuit intermédiaire

2 D+

3 R+ Raccordement résistance de freinage

4 R−

Tab. 98: Description du raccordement X30 – Taille 2

Pour le câblage de raccordement, respectez la spécification des bornes ISPC 16 -ST-10,16 [} 154].

Taille 3

Dans le cas des types d'appareils de taille 3, les raccordements pour la résistance de freinage et Quick DC-Link font partie de
la borne X20.
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8.4.18 X50 : encodeur de plausibilisation (option SE6)
Des encodeurs incrémentaux TTL différentiel ou des encodeurs SSI peuvent être raccordés au X50. X50 est un composant
du module de sécurité SE6. X50 permet la plausibilisation de l'encodeur en cas d'utilisation de moteurs asynchrones ou en
cas d'utilisation de la fonction de sécurité SLP.

Encodeurs analysables

Les caractéristiques techniques des encodeurs analysables sur X50 sont contenues dans le manuel du servo-variateur SD6
(voir Informations complémentaires [} 158]).

Encodeurs SSI

Connecteur
femelle

Broche Désignation Fonction

1 | 3 | 5 | 7

2 | 4 | 6 | 8

1 U2 Alimentation de l'encodeur (voir borne X15, broche 4)

2 0 V GND Potentiel de référence pour l'alimentation de
l'encodeur sur la broche 1 (voir borne X15, broche 8)

3 — —

4 Clock + Entrée différentielle pour CLOCK

5 Clock - Entrée différentielle inversée pour CLOCK

6 — —

7 Data + Entrée différentielle pour DATA

8 Data - Entrée différentielle inversée pour DATA

Tab. 99: Description du raccordement X50 pour encodeur SSI

Encodeur incrémental TTL différentiel

Connecteur
femelle

Broche Désignation Fonction

1 | 3 | 5 | 7

2 | 4 | 6 | 8

1 U2 Alimentation de l'encodeur (voir borne X15, broche 4)

2 0 V GND Potentiel de référence pour l'alimentation de
l'encodeur sur la broche 1 (voir borne X15, broche 8)

3 — —

4 A + Entrée différentielle pour la voie A

5 A - Entrée différentielle inversée pour la voie A

6 — —

7 B + Entrée différentielle pour la voie B

8 B - Entrée différentielle inversée pour la voie B

Tab. 100: Description du raccordement X50 pour encodeur incrémental TTL différentiel
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8.4.18.1 Câble adaptateur X50 (option SE6)

Le câble adaptateur avec extrémités sans connecteurs pour le raccordement à X50 sert au raccordement de l'encodeur de
plausibilisation.

Encodeur incrémental TTL différentiel

Connecteur mâle Broche Désignation Couleur

2 | 4 | 6 | 8

1 | 3 | 5 | 7

1 U2 WH

2 0 V GND BN

3 N + GN

4 A + GY

5 A - PK

6 N - YE

7 B + BU

8 B - RD

Tab. 101: Description du connecteur X50 pour l'encodeur incrémental TTL différentiel

8.4.19 Raccordement du servo-variateur (option ST6)

AVERTISSEMENT !

Tension électrique ! Danger de mort par choc électrique !

▪ Mettez tous les appareils hors tension avant d'y effectuer des travaux !

▪ Observez le temps de décharge des condensateurs du circuit intermédiaire indiqué dans les caractéristiques
techniques générales. Ce n'est qu'à l'issue de cette période que vous pouvez supposer une absence de tension.

Outils et matériel

Il vous faut :

§ Des outils pour le montage des accessoires et le serrage des vis de fixation.

Conditions préalables et raccordement

Dessous de l'appareil :

ü Un schéma de connexion de l'installation décrivant le raccordement du servo-variateur est fourni.

1. Déconnectez toutes les bornes situées sur le dessous du servo-variateur. Notez que pour les servo-variateurs de taille
3, la borne X20 ne peut pas être enlevée.
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2. Tailles 0 à 2 : pour connecter la sonde thermique du moteur, le frein et le moteur même au servo-variateur, câblez les
fils du câble de puissance et les bornes X2, X5 et X20. Fixez le câble de puissance sur le blindage CEM.

3. Taille 3 : fixez d'abord le câble de puissance sur le blindage CEM. Câblez ensuite les fils du câble de puissance et les
bornes X2, X5 et X20 pour connecter la sonde thermique du moteur, la commande du frein et le moteur même au
servo-variateur.

4. Tailles 0 à 2 : enfichez la borne X20.

5. Raccordez la tension d’alimentation du frein à la borne X6 et enfichez cette dernière.

6. Enfichez les bornes X2 et X5.

7. En option : raccordez un encodeur à la borne X4.

8. Câblez le signal d'autorisation (broche 3 et 4) et en option le relais 1 (broche 1 et 2) à la borne X1 et enfichez cette
dernière.
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Dessus de l'appareil :

ü Un schéma de connexion de l'installation décrivant le raccordement du servo-variateur vous est fourni

1. Raccordez l'alimentation en puissance à la borne X10.

2. Raccordez l'alimentation 24 VCC pour l’électronique de commande à la borne X11.

3. Raccordez les bornes X12 en fonction de leur configuration de sécurité.

4. En option : pour utiliser la fonctionnalité IGB-Motionbus, connectez des servo-variateurs supplémentaires via les
connecteurs femelles X3A et X3B pour former un réseau IGB.

5. En option : raccordez les bus de terrain EtherCAT, CANopen ou PROFINET via les modules EC6, CA6 ou PN6 aux
connecteurs femelles X200 et X201.

Vous trouverez des exemples de câblage en annexe (voir Exemples de câblage [} 156]).

8.4.20 Raccordement du servo-variateur (option SE6)

AVERTISSEMENT !

Tension électrique ! Danger de mort par choc électrique !

▪ Mettez tous les appareils hors tension avant d'y effectuer des travaux !

▪ Observez le temps de décharge des condensateurs du circuit intermédiaire indiqué dans les caractéristiques
techniques générales. Ce n'est qu'à l'issue de cette période que vous pouvez supposer une absence de tension.

Outils et matériel

Il vous faut :

§ Des outils pour le montage des accessoires et le serrage des vis de fixation.

Conditions préalables et raccordement

Dessous de l'appareil :

ü Un schéma de connexion de l'installation décrivant le raccordement du servo-variateur est fourni.

1. Déconnectez toutes les bornes situées sur le dessous du servo-variateur. Notez que pour les servo-variateurs de taille
3, la borne X20 ne peut pas être enlevée.

2. Tailles 0 à 2 : pour connecter la sonde thermique du moteur, les freins et le moteur même au servo-variateur, câblez
les fils du câble de puissance et les bornes X2, X5, X8 et X20. Fixez le câble de puissance sur le blindage CEM.
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3. Taille 3 : fixez d'abord le câble de puissance sur le blindage CEM. Câblez ensuite les fils du câble de puissance et les
bornes X2, X5, X8 et X20 pour connecter la sonde thermique du moteur, les freins et le moteur même au servo-
variateur.

4. Tailles 0 à 2 : enfichez la borne X20.

5. Raccordez la tension d’alimentation des freins à la borne X7 et enfichez cette dernière.

6. Enfichez les bornes X2, X5 et X8.

7. En option : raccordez un encodeur à la borne X4.

8. Câblez le signal d'autorisation (broche 3 et 4) et en option le relais 1 (broche 1 et 2) à la borne X1 et enfichez cette
dernière.

Dessus de l'appareil :

ü Un schéma de connexion de l’installation décrivant le raccordement du servo-variateur est fourni

1. Raccordez l'alimentation en puissance à la borne X10.

2. En option : raccordez l'alimentation 24 VCC de l’électronique de commande à la borne X11.

3. Raccordez les bornes X14 et X15 en fonction de leur configuration de sécurité et en option, connectez l'encodeur de
plausibilisation au X50.

4. En option : pour utiliser la fonctionnalité IGB-Motionbus, connectez des servo-variateurs supplémentaires via les
connecteurs femelles X3A et X3B pour former un réseau IGB.

5. En option : raccordez les bus de terrain EtherCAT, CANopen ou PROFINET via les modules EC6, CA6 ou PN6 aux
connecteurs femelles X200 et X201.

Vous trouverez des exemples de câblage en annexe (voir Exemples de câblage [} 156]).
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8.5 Module de communication
Les descriptions de raccordement des modules de communication disponibles en option sont fournies dans les chapitres
suivants.

8.5.1 EC6 : EtherCAT
La pièce accessoire EC6 disponible en option est requise pour la connexion EtherCAT.

8.5.1.1 Aperçu

2 X201
1X200

Fig. 18: Vue d'ensemble du raccordement module de communication EC6

1 X200 : EtherCAT In

2 X201 : EtherCAT Out

8.5.1.2 X200, X201 : EtherCAT

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

X200 doit être connecté comme input avec le câble en provenance du Maître EtherCAT. X201 doit être connecté comme
output avec les éventuels participants EtherCAT suivants.

Connecteur
femelle

Broche Désignation Fonction

1|2| ... |7|8 1 Tx+ Communication

2 Tx−

3 Rx+

4 — —

5 — —

6 Rx− Communication

7 — —

8 — —

Tab. 102: Description du raccordement X200 et X201
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Configurations de câble requises

Information

Afin de garantir un fonctionnement parfait, nous recommandons d'utiliser des câbles STOBER adaptés au système entier. Si
des câbles inappropriés sont utilisés, nous nous réservons le droit d'exclure tout droit à la garantie.

STOBER propose des câbles pré-connectorisés pour la connexion EtherCAT. Une autre possibilité consiste à utiliser un câble
avec la spécification suivante :

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

Information

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

Pour de plus amples informations sur la connexion au bus de terrain, consultez le manuel correspondant sur la
communication avec EtherCAT.

8.5.2 CA6 : CANopen
La pièce accessoire CA6 disponible en option peut être utilisée pour la connexion CANopen.

8.5.2.1 Aperçu

1ON 2 X200

Fig. 19: Vue d'ensemble du raccordement module de communication CA6

1 Résistance de terminaison ; doit être activée sur le dernier servo-variateur participant (interrupteur à coulisse sur
« ON »)

2 X200 : CANopen
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8.5.2.2 X200 : CANopen

Le module de communication CA6 est muni d'un connecteur mâle D-Sub à 9 pôles pour le couplage des servo-variateurs
entre eux.

Connecteur mâle Broche Désignation Fonction

1 | 2 | 3 | 4 | 5 

6 | 7 | 8 | 9

1 — —

2 CAN-L Câble CAN-Low

3 GND Potentiel de référence

4 — —

5 — —

6 — —

7 CAN-H Câble CAN-High

8 — —

9 — —

Tab. 103: Description du raccordement X200

Configurations de câble requises

Afin de garantir un fonctionnement impeccable – en particulier en présence de débits de transmission élevés – nous
recommandons l'utilisation de lignes de bus qui satisfont aux exigences énoncées dans ISO 11898-2, par exemple :

§ Impédance caractéristique : 95 – 140 Ω

§ Capacité opérationnelle maximale : 60 nF/km

§ Résistance du conducteur : 70 mΩ/m

Vous trouverez de plus amples informations sur la connexion au bus de terrain dans le manuel correspondant (voir
Informations complémentaires [} 158]).

8.5.3 PN6 : PROFINET
La pièce accessoire PN6 disponible en option est requise pour une connexion PROFINET.

8.5.3.1 Aperçu

2 X201
1X200

Fig. 20: Vue d'ensemble du raccordement module de communication PN6

1 X200 : PROFINET

2 X201 : PROFINET
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8.5.3.2 X200, X201 : PROFINET

Pour pouvoir connecter les servo-variateurs à d'autres participants PROFINET, vous pouvez utiliser un commutateur intégré
avec les deux connecteurs femelles RJ-45 X200 et X201. Les connecteurs femelles sont situés sur le dessus de l'appareil.
L'affectation des broches et le codage couleur correspondants répondent à la norme EIA/TIA-T568B.

Connectez X200 ou X201 au IO-Controller et le raccordement restant au prochain servo-variateur.

Connecteur
femelle

Broche Désignation Fonction

1|2| ... |7|8 1 Tx+ Communication

2 Tx−

3 Rx+

4 — —

5 — —

6 Rx− Communication

7 — —

8 — —

Tab. 104: Description du raccordement X200 et X201

Configurations de câble requises

Les liaisons entre les participants d'un réseau PROFINET sont généralement composées de câbles en cuivre symétriques
blindés et torsadés par paire (Shielded Twisted Pair, niveau de qualité CAT 5e). Les fibres optiques (FO) peuvent également
servir de supports de transmission.

Les signaux sont transmis selon le procédé 100BASE TX, c.-à-d. à une vitesse de transmission de 100 Mbit/s à une fréquence
de 125 MHz. Il est possible de transmettre 1440 octets au maximum par télégramme. La longueur de câble maximale est de
100 m.

Les câbles PROFINET existent dans différents modèles et sont adaptés à divers scénarios d'application et différentes
conditions ambiantes.

Nous recommandons l'utilisation des câbles et des connecteurs enfichables spécifiés dans la directive de montage
PROFINET. Leur usage, leur résistance, leurs propriétés CEM et leur codage de couleur sont adaptés à une utilisation dans le
domaine de la technique d'automatisation.

On distingue les câbles de type A, B et C selon le mode de pose :

§ Type A
Câbles en cuivre blindés à 4 fils pour la pose fixe

§ Type B
Câbles en cuivre blindés à 4 fils pour la pose flexible

§ Type C
Câbles en cuivre blindés à 4 fils pour les mouvements permanents

Pour de plus amples informations sur la connexion au bus de terrain, consultez le manuel correspondant sur la
communication avec PROFINET.
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8.6 Module de borne
Les descriptions de raccordement des modules de borne disponibles en option sont fournies dans les chapitres suivants.

Les caractéristiques techniques des modules de borne sont contenues dans le manuel du servo-variateur SD6 (voir
Informations complémentaires [} 158]).

8.6.1 XI6

8.6.1.1 Aperçu

7
6

8

4
3

5

2
1

1X100

15
14

16

12
11

13

10
9

2X101

18
17

19

3

2
14 X102

4
3
2
1

5 X103A

16
15

13
12

14

11
10

7 X103C

8
7

9

6
5

6 X103B

Fig. 21: Schéma de raccordement module de borne XI6

1 X100 : AI1 – AI2, AO1 – AO2

2 X101 : DI1 – DI5, DO1 – DO2

3 X120 : raccordement encodeur X120

4 X102 : AI3

5 X103A : DO3 – DO6

6 X103B : DI6, DO7 – DO10

7 X103C : DI7 – DI13

8.6.1.2 X100 : AI1 – AI2, AO1 – AO2

Borne Broche Désignation Fonction

 
1|2|3|4|5|6|7|8

1 AI1 + + Entrée AI1

2 Shunt AI1 Entrée de courant ; raccordement Shunt ponter la
broche 2 avec la broche 1

3 AI1 − − Entrée AI1

4 AI2 + + Entrée AI2

5 AI2 − − Entrée AI2

6 AO1 Sortie AO1

7 AO2 Sortie AO2

8 0 V AGND Potentiel de référence

Tab. 105: Description du raccordement X100

Câblage de raccordement

Pour le câblage de raccordement, observez la spécification des bornes FK-MCP 1,5 -ST-3,5 [} 151].
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Configurations de câble requises

Caractéristique Toutes les tailles

Longueur max. du câble 30 m

Tab. 106: Longueur de câble [m]

8.6.1.3 X101 : DI1 – DI5, DO1 – DO2

Borne Broche Désignation Fonction

9|10|11| ... |17|18|19

9 0 V DGND Potentiel de référence, pontée en interne

10

11 DI1 Entrées numériques

12 DI2

13 DI3

14 DI4

15 DI5

16 DO1 Sorties numériques

17 DO2

18 +24 VCC Alimentation 24 VCC externe ; fusible recommandé :
1 AT max.12

19

Tab. 107: Description du raccordement X101 pour signaux numériques

Utilisez les entrées numériques DI3 à DI5 pour l'analyse des signaux incrémentaux ou d'impulsion/de direction. Utilisez les
sorties numériques DO1 à DO2 pour la simulation.

Les capteurs Hall avec niveau de signal HTL single-ended peuvent être directement raccordés aux entrées numériques DI1 à
DI3.

Encodeurs incrémentaux HTL single-ended

Borne Broche Désignation Fonction

9|10|11| ... |17|18|19

9 0 V DGND Potentiel de référence, pontée en interne

10

11 DI1 —

12 DI2 —

13 DI3 Analyse : voie N

14 DI4 Analyse : voie A

15 DI5 Analyse : voie B

16 DO1 Simulation : voie A

17 DO2 Simulation : voie B

18 +24 VCC Alimentation 24 VCC externe ; fusible recommandé :
1 AT max.13

19

Tab. 108: Description du raccordement X101 pour les signaux incrémentaux HTL single-ended

12 Utilisez un fusible 1 A (à action retardée). Pour une utilisation conforme UL, veillez à ce que le fusible soit homologué
conformément à UL 248 pour la tension CC.
13 Utilisez un fusible 1 A (à action retardée). Pour une utilisation conforme UL, veillez à ce que le fusible réponde à l'homolo-
gation conformément à UL 248.
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Interface impulsion/direction HTL single-ended

Borne Broche Désignation Fonction

9|10|11| ... |17|18|19

9 0 V DGND Potentiel de référence, pontée en interne

10

11 DI1 —

12 DI2 —

13 DI3 —

14 DI4 Analyse : impulsion

15 DI5 Analyse : direction

16 DO1 Simulation : impulsion

17 DO2 Simulation : direction

18 +24 VCC Alimentation 24 VCC externe ; fusible recommandé :
1 AT max.14

19

Tab. 109: Description du raccordement X101 pour signaux impulsion/direction HTL single-ended

Capteur Hall HTL single-ended

Borne Broche Désignation Fonction

9|10|11| ... |17|18|19

9 0 V DGND Potentiel de référence, pontée en interne

10

11 DI1 HALL A

12 DI2 HALL B

13 DI3 HALL C

14 DI4 Entrées numériques

15 DI5

16 DO1 Sorties numériques

17 DO2

18 +24 VCC Alimentation 24 VCC externe ; fusible recommandé :
1 AT max.15

19

Tab. 110: Description du raccordement X101 pour les signaux de capteur à effet Hall HTL single-ended

Câblage de raccordement

Pour le câblage de raccordement, observez la spécification des bornes FK-MCP 1,5 -ST-3,5 [} 151].

Configurations de câble requises

Caractéristique Toutes les tailles

Longueur max. du câble 30 m

Tab. 111: Longueur de câble [m]

14 Utilisez un fusible 1 A (à action retardée). Pour une utilisation conforme UL, veillez à ce que le fusible réponde à l'homolo-
gation conformément à UL 248.
15 Utilisez un fusible 1 A (à action retardée). Pour une utilisation conforme UL, veillez à ce que le fusible soit homologué
conformément à UL 248 pour la tension CC appropriée.
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8.6.1.4 X102 : AI3

Broche Désignation Fonction

1|2

1 AI3 + + Entrée AI3 ; tension d'entrée différentielle

2 AI3 − − Entrée AI3

Tab. 112: Description du raccordement X102

Câblage de raccordement

Pour le câblage de raccordement, respectez la spécification des bornes FMC 1,5 -ST-3,5 [} 151].

Configurations de câble requises

Caractéristique Toutes les tailles

Longueur max. du câble 30 m

Tab. 113: Longueur de câble [m]

8.6.1.5 X103A : DO3 – DO6

Borne Broche Désignation Fonction

1|2|3|4

1 DO3 Sorties numériques

2 DO4

3 DO5

4 DO6

Tab. 114: Description du raccordement X103A

Câblage de raccordement

Pour le câblage de raccordement, respectez la spécification des bornes FMC 1,5 -ST-3,5 [} 151].

Configurations de câble requises

Caractéristique Toutes les tailles

Longueur max. du câble 30 m

Tab. 115: Longueur de câble [m]
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8.6.1.6 X103B : DI6, DO7 – DO10

Information

En cas de panne de la tension 24 VCC, l'entrée numérique DI6 affiche l'état de signal 0 indépendamment de l'état de signal
physique.

Borne Broche Désignation Fonction

5|6|7|8|9

5 DO7 Sorties numériques

6 DO8

7 DO9

8 DO10

9 DI6 Entrée numériques

Tab. 116: Description du raccordement borne X103B

Câblage de raccordement

Pour le câblage de raccordement, respectez la spécification des bornes FMC 1,5 -ST-3,5 [} 151].

Configurations de câble requises

Caractéristique Toutes les tailles

Longueur max. du câble 30 m

Tab. 117: Longueur de câble [m]

8.6.1.7 X103C : DI7 – DI13

Information

En cas de panne de la tension 24 VCC, les entrées numériques DI7 à DI13 affichent l'état de signal 0 indépendamment de
l'état de signal physique.

Borne Broche Désignation Fonction

10|11| ... |15|16

10 DI7 Entrées numériques

11 DI8

12 DI9

13 DI10

14 DI11

15 DI12

16 DI13

Tab. 118: Description du raccordement X103C

Câblage de raccordement

Pour le câblage de raccordement, respectez la spécification des bornes FMC 1,5 -ST-3,5 [} 151].

Configurations de câble requises

Caractéristique Toutes les tailles

Longueur max. du câble 30 m

Tab. 119: Longueur de câble [m]
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8.6.1.8 X120

Encodeurs SSI

Connecteur mâle Broche Désignation Fonction

1 | 2 | 3 | 4 | 5 

6 | 7 | 8 | 9

1 GND Enc Potentiel de référence pour broche 2 à broche 7

2 — —

3 — —

4 Clock - Entrée/Sortie différentielle inversée pour CLOCK

5 Clock + Entrée/Sortie différentielle pour CLOCK

6 Data + Entrée/Sortie différentielle pour DATA

7 Data - Entrée/Sortie différentielle inversée pour DATA

8 U2 Alimentation de l'encodeur

9 0 V GND Potentiel de référence pour broche 8

Tab. 120: Description du raccordement X120 pour encodeur SSI

Encodeur incrémental TTL différentiel

Connecteur mâle Broche Désignation Fonction

1 | 2 | 3 | 4 | 5 

6 | 7 | 8 | 9

1 GND Enc Potentiel de référence pour broche 2 à broche 7

2 N + Entrée/sortie différentielle pour la voie N

3 N - Entrée/sortie différentielle inversée pour la voie N

4 A - Entrée/sortie différentielle inversée pour la voie A

5 A + Entrée/sortie différentielle pour la voie A

6 B + Entrée/sortie différentielle pour la voie B

7 B - Entrée/sortie différentielle inversée pour la voie B

8 U2 Alimentation de l'encodeur

9 0 V GND Potentiel de référence pour broche 8

Tab. 121: Description du raccordement X120 pour encodeur incrémental TTL différentiel

Capteur Hall TTL différentiel

Connecteur mâle Broche16 Désignation Fonction

1 | 2 | 3 | 4 | 5 

6 | 7 | 8 | 9

1 GND Enc Potentiel de référence pour broche 2 à broche 7

2 HALL C + Entrée différentielle pour HALL C

3 HALL C - Entrée différentielle inversée pour HALL C

4 HALL A - Entrée différentielle inversée pour HALL A

5 HALL A + Entrée différentielle pour HALL A

6 HALL B + Entrée différentielle pour HALL B

7 HALL B− Entrée différentielle inversée pour HALL B

8 U2 Alimentation de l'encodeur

9 0 V GND Potentiel de référence pour broche 8

Tab. 122: Description du raccordement X120 pour les capteurs Hall TTL différentiel

16 Connexion 1:1 à LA6 : le brochage correspond à la borne X301
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Interface impulsion/direction TTL différentielle

Connecteur mâle Broche17 Désignation Fonction

1 | 2 | 3 | 4 | 5 

6 | 7 | 8 | 9

1 GND Enc Potentiel de référence pour broche 2 à broche 7

2 — —

3 — —

4 Impulsion - Entrée différentielle inversée pour les impulsions

5 Impulsion + Entrée différentielle pour les impulsions

6 Direction + Entrée différentielle pour la direction

7 Direction - Entrée différentielle inversée pour la direction

8 U2 Alimentation de l'encodeur

9 0 V GND Potentiel de référence pour broche 8

Tab. 123: Description du raccordement X120 pour signaux impulsion/direction TTL différentiel

Configurations de câble requises

Caractéristique Toutes les tailles

Longueur max. du câble 50 m, blindé

Tab. 124: Longueur de câble [m]

8.6.2 RI6

8.6.2.1 Aperçu

7
6

8

4
3

5

2
1

1X100

15
14

16

12
11

13

10
9

2X101

18
17

19

3

5

4 S2
S1

S3

TTL

HTL

Fig. 22: Schéma de raccordement module de borne RI6

1 X100 : AI1 – AI2, AO1 – AO2

2 X101 : DI1 – DI5, DO1 – DO2

3 X120 : raccordement encodeur

4 3 interrupteurs à coulisse pour la conversion de niveau HTL/TTL

5 X140 : raccordement d'encodeur

17 Connexion 1:1 à LA6 : le brochage correspond à la borne X301
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8.6.2.2 X100 : AI1 – AI2, AO1 – AO2

Borne Broche Désignation Fonction

 
1|2|3|4|5|6|7|8

1 AI1 + + Entrée AI1

2 Shunt AI1 Entrée de courant ; raccordement Shunt ponter la
broche 2 avec la broche 1

3 AI1 − − Entrée AI1

4 AI2 + + Entrée AI2

5 AI2 − − Entrée AI2

6 AO1 Sortie AO1

7 AO2 Sortie AO2

8 0 V AGND Potentiel de référence

Tab. 125: Description du raccordement X100

Câblage de raccordement

Pour le câblage de raccordement, observez la spécification des bornes FK-MCP 1,5 -ST-3,5 [} 151].

Configurations de câble requises

Caractéristique Toutes les tailles

Longueur max. du câble 30 m

Tab. 126: Longueur de câble [m]

8.6.2.3 X101 : DI1 – DI5, DO1 – DO2

Borne Broche Désignation Fonction

9|10|11| ... |17|18|19

9 0 V DGND Potentiel de référence, pontée en interne

10

11 DI1 Entrées numériques

12 DI2

13 DI3

14 DI4

15 DI5

16 DO1 Sorties numériques

17 DO2

18 +24 VCC Alimentation 24 VCC externe ; fusible recommandé :
1 AT max.18

19

Tab. 127: Description du raccordement X101 pour signaux numériques

Utilisez les entrées numériques DI3 à DI5 pour l'analyse des signaux incrémentaux ou d'impulsion/de direction. Utilisez les
sorties numériques DO1 à DO2 pour la simulation.

Les capteurs Hall avec niveau de signal HTL single-ended peuvent être directement raccordés aux entrées numériques DI1 à
DI3.

18 Utilisez un fusible 1 A (à action retardée). Pour une utilisation conforme UL, veillez à ce que le fusible soit homologué
conformément à UL 248 pour la tension CC.
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Encodeur incrémental HTL single-ended et TTL single-ended

Borne Broche Désignation Fonction

9|10|11| ... |17|18|19

9 0 V DGND Potentiel de référence, pontée en interne

10

11 DI1 —

12 DI2 —

13 DI3 Analyse : voie N

14 DI4 Analyse : voie A

15 DI5 Analyse : voie B

16 DO1 Simulation : voie A

17 DO2 Simulation : voie B

18 +24 VCC Alimentation 24 VCC, pontée en interne ; protection
recommandée : 1 AT max.19

19

Tab. 128: Description du raccordement X101 pour les signaux incrémentaux HTL single-ended et TTL single-ended

Interface impulsion/direction HTL single-ended et TTL single-ended

Borne Broche Désignation Fonction

9|10|11| ... |17|18|19

9 0 V DGND Potentiel de référence, pontée en interne

10

11 DI1 —

12 DI2 —

13 DI3 —

14 DI4 Analyse : impulsion

15 DI5 Analyse : direction

16 DO1 Simulation : impulsion

17 DO2 Simulation : direction

18 +24 VCC Alimentation 24 VCC, pontée en interne ; protection
recommandée : 1 AT max.20

19

Tab. 129: Description du raccordement X101 pour les signaux impulsion/direction HTL single-ended et TTL single-ended

19 Utilisez un fusible 1 A (à action retardée) pour la protection. Pour une utilisation conforme UL, veillez à ce que le fusible
réponde à l'homologation conformément à UL 248.
20 Utilisez un fusible 1 A (à action retardée) pour la protection. Pour une utilisation conforme UL, veillez à ce que le fusible
réponde à l'homologation conformément à UL 248.
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Capteur Hall HTL single-ended

Borne Broche Désignation Fonction

9|10|11| ... |17|18|19

9 0 V DGND Potentiel de référence, pontée en interne

10

11 DI1 HALL A

12 DI2 HALL B

13 DI3 HALL C

14 DI4 Entrées numériques

15 DI5

16 DO1 Sorties numériques

17 DO2

18 +24 VCC Alimentation 24 VCC externe ; fusible recommandé :
1 AT max.21

19

Tab. 130: Description du raccordement X101 pour les signaux de capteur à effet Hall HTL single-ended

Câblage de raccordement

Pour le câblage de raccordement, observez la spécification des bornes FK-MCP 1,5 -ST-3,5 [} 151].

Configurations de câble requises

Caractéristique Toutes les tailles

Longueur max. du câble 30 m

Tab. 131: Longueur de câble [m]

21 Utilisez un fusible 1 A (à action retardée). Pour une utilisation conforme UL, veillez à ce que le fusible soit homologué
conformément à UL 248 pour la tension CC appropriée.
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8.6.2.4 X120

Encodeurs SSI

Connecteur mâle Broche Désignation Fonction

1 | 2 | 3 | 4 | 5 

6 | 7 | 8 | 9

1 GND Enc Potentiel de référence pour broche 2 à broche 7

2 — —

3 — —

4 Clock - Entrée/Sortie différentielle inversée pour CLOCK

5 Clock + Entrée/Sortie différentielle pour CLOCK

6 Data + Entrée/Sortie différentielle pour DATA

7 Data - Entrée/Sortie différentielle inversée pour DATA

8 U2 Alimentation de l'encodeur

9 0 V GND Potentiel de référence pour broche 8

Tab. 132: Description du raccordement X120 pour encodeur SSI

Encodeur incrémental TTL différentiel

Connecteur mâle Broche Désignation Fonction

1 | 2 | 3 | 4 | 5 

6 | 7 | 8 | 9

1 GND Enc Potentiel de référence pour broche 2 à broche 7

2 N + Entrée/sortie différentielle pour la voie N

3 N - Entrée/sortie différentielle inversée pour la voie N

4 A - Entrée/sortie différentielle inversée pour la voie A

5 A + Entrée/sortie différentielle pour la voie A

6 B + Entrée/sortie différentielle pour la voie B

7 B - Entrée/sortie différentielle inversée pour la voie B

8 U2 Alimentation de l'encodeur

9 0 V GND Potentiel de référence pour broche 8

Tab. 133: Description du raccordement X120 pour encodeur incrémental TTL différentiel

Capteur Hall TTL différentiel

Connecteur mâle Broche22 Désignation Fonction

1 | 2 | 3 | 4 | 5 

6 | 7 | 8 | 9

1 GND Enc Potentiel de référence pour broche 2 à broche 7

2 HALL C + Entrée différentielle pour HALL C

3 HALL C - Entrée différentielle inversée pour HALL C

4 HALL A - Entrée différentielle inversée pour HALL A

5 HALL A + Entrée différentielle pour HALL A

6 HALL B + Entrée différentielle pour HALL B

7 HALL B− Entrée différentielle inversée pour HALL B

8 U2 Alimentation de l'encodeur

9 0 V GND Potentiel de référence pour broche 8

Tab. 134: Description du raccordement X120 pour les capteurs Hall TTL différentiel

22 Connexion 1:1 à LA6 : le brochage correspond à la borne X301
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Interface impulsion/direction TTL différentielle

Connecteur mâle Broche23 Désignation Fonction

1 | 2 | 3 | 4 | 5 

6 | 7 | 8 | 9

1 GND Enc Potentiel de référence pour broche 2 à broche 7

2 — —

3 — —

4 Impulsion - Entrée différentielle inversée pour les impulsions

5 Impulsion + Entrée différentielle pour les impulsions

6 Direction + Entrée différentielle pour la direction

7 Direction - Entrée différentielle inversée pour la direction

8 U2 Alimentation de l'encodeur

9 0 V GND Potentiel de référence pour broche 8

Tab. 135: Description du raccordement X120 pour signaux impulsion/direction TTL différentiel

Configurations de câble requises

Caractéristique Toutes les tailles

Longueur max. du câble 50 m, blindé

Tab. 136: Longueur de câble [m]

8.6.2.5 X140

Encodeur EnDat 2.1/2.2 numérique

Connecteur femelle Broche Désignation Fonction

8|7|6|5|4|3|2|1

15|14|13|12|11|10|9

1 — —

2 0 V GND Potentiel de référence pour l'alimentation de
l'encodeur sur la broche 4

3 — —

4 U2 Alimentation de l'encodeur

5 Data + Entrée différentielle pour DATA

6 — —

7 — —

8 Clock + Entrée différentielle pour CLOCK

9 — —

10 0 V Sense Potentiel de référence optionnel du raccordement
Sense pour la régulation de l'alimentation de
l'encodeur

11 — —

12 U2 Sense Signaux Sense pour la régulation de tension

13 Data - Entrée différentielle inversée pour DATA

14 — —

15 Clock - Entrée différentielle inversée pour CLOCK

Tab. 137: Description du raccordement X140 pour encodeur EnDat 2.1/2.2 numérique

23 Connexion 1:1 à LA6 : le brochage correspond à la borne X301
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Résolveur

Connecteur femelle Broche Désignation Fonction

8|7|6|5|4|3|2|1

15|14|13|12|11|10|9

1 S4 Sin + Entrée sin

2 R1 Ref - Potentiel de référence pour broche 6

3 S3 Cos + Entrée cos

4 — —

5 — —

6 R2 Ref + Signal d'excitation du résolveur

7 1TP1 Réserve

8 — —

9 S2 Sin - Potentiel de référence pour broche 1

10 — —

11 S1 Cos - Potentiel de référence pour broche 3

12 — —

13 — —

14 1TP2 Réserve

15 — —

Tab. 138: Description du raccordement X140 pour le résolveur

Encodeurs EnDat 2.1 sin/cos

Connecteur femelle Broche Désignation Fonction

8|7|6|5|4|3|2|1

15|14|13|12|11|10|9

1 B - (Sin -) Potentiel de référence pour l'entrée Sin

2 0 V GND Potentiel de référence pour l'alimentation de
l'encodeur sur la broche 4

3 A - (Cos -) Potentiel de référence pour l'entrée Cos

4 U2 Alimentation de l'encodeur

5 Data + Entrée différentielle pour DATA

6 — —

7 1TP1 Réserve

8 Clock + Entrée différentielle pour CLOCK

9 B + (Sin +) Entrée sin

10 0 V Sense Potentiel de référence optionnel du raccordement
Sense pour la régulation de l'alimentation de
l'encodeur

11 A+ (Cos+) Entrée cos

12 U2 Sense Signaux Sense pour la régulation de tension

13 Data - Entrée différentielle inversée pour DATA

14 1TP2 Réserve

15 Clock - Entrée différentielle inversée pour CLOCK

Tab. 139: Description du raccordement X140 pour encodeur EnDat 2.1 Sin/Cos
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Encodeur Sin/Cos

Connecteur femelle Broche Désignation Fonction

8|7|6|5|4|3|2|1

15|14|13|12|11|10|9

1 B - (Sin -) Potentiel de référence pour l'entrée Sin

2 0 V GND Potentiel de référence pour l'alimentation de
l'encodeur sur la broche 4

3 A - (Cos -) Potentiel de référence pour l'entrée Cos

4 U2 Alimentation de l'encodeur

5 — —

6 — —

7 — —

8 — —

9 B + (Sin +) Entrée sin

10 0 V Sense Raccordement Sense optionnel pour la régulation de
l'alimentation de l'encodeur

11 A+ (Cos+) Entrée cos

12 U2 Sense Signaux Sense pour la régulation de tension

13 — —

14 — —

15 — —

Tab. 140: Description du raccordement X140 pour encodeur Sin/Cos

Configurations de câble requises

Caractéristique Toutes les tailles

Longueur max. du câble 100 m, blindé

Tab. 141: Longueur de câble [m]
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8.6.2.6 Adaptateur d'interface AP6 (résolveur)

AP6A00 – Résolveur (9 pôles sur 15 pôles)

Connecteur femelle24 Broche Désignation Fonction Broche Connecteur mâle25

1 | 2 | 3 | 4 | 5 

6 | 7 | 8 | 9

1 — — — 1|2|3|4|5|6|7|8|9

10|11|12|13|14|15

2 1TP1 — —

3 S2 Sin - Potentiel de référence pour
l'entrée Sin

9

4 S1 Cos - Potentiel de référence pour
l'entrée Cos

11

5 R1 Ref - Potentiel de référence du
signal d'excitation du résolveur

2

6 1TP2 — —

7 S4 Sin + Entrée sin 1

8 S3 Cos + Entrée cos 3

9 R2 Ref + Signal d'excitation du résolveur 6

Tab. 142: Description du raccordement AP6A00 pour le résolveur (9 pôles sur 15 pôles)

AP6A01 – Résolveur et sonde thermique du moteur (9 pôles sur 15 pôles)

Adaptateur d'interface avec fils de sonde de température à sortie latérale.

Connecteur femelle26 Broche Désignation Fonction Broche Connecteur mâle27

1 | 2 | 3 | 4 | 5 

6 | 7 | 8 | 9

1 — — — 1|2|3|4|5|6|7|8|9

10|11|12|13|14|15

2 1TP1 Raccordement de la sonde
thermique du moteur si le
câble d'encodeur est entraîné
dans le connecteur mâle ; est
sorti pour le raccordement
direct à la borne X2

—

3 S2 Sin - Potentiel de référence pour
l'entrée Sin

9

4 S1 Cos - Potentiel de référence pour
l'entrée Cos

11

5 R1 Ref - Potentiel de référence du
signal d'excitation du résolveur

2

6 1TP2 Raccordement de la sonde
thermique du moteur si le
câble d'encodeur est entraîné
dans le connecteur mâle ; est
sorti pour le raccordement
direct à la borne X2

—

7 S4 Sin + Entrée sin 1

8 S3 Cos + Entrée cos 3

9 R2 Ref + Signal d'excitation du résolveur 6

Tab. 143: Description du raccordement AP6A01 pour le résolveur et la sonde thermique du moteur (9 pôles sur 15 pôles)

24 Vue sur D-sub à 9 pôles pour le raccordement du câble de résolveur compatible SDS 4000
25 Vue sur D-sub à 15 pôles pour le raccordement à SD6, borne X140 (RI6)
26 Vue sur D-sub à 9 pôles pour le raccordement du câble de résolveur compatible SDS 4000
27 Vue sur D-sub à 15 pôles pour le raccordement à SD6, borne X140 (RI6)
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8.6.2.7 Adaptateur d'interface AP6 (EnDat 2.1 sin/cos)

AP6A02 – Encodeur EnDat 2.1 sin/cos (15 pôles sur 15 pôles)

Adaptateur d'interface avec fils de sonde de température à sortie latérale.

Connecteur femelle28 Broche Désignation Fonction Broche Connecteur mâle29

8|7|6|5|4|3|2|1

15|14|13|12|11|10|9

1 B - (Sin -) Potentiel de référence pour
l'entrée Sin

1 1|2|3|4|5|6|7|8|9

10|11|12|13|14|15

2 0 V GND Potentiel de référence pour
l'alimentation de l'encodeur

2

3 A - (Cos -) Potentiel de référence pour
l'entrée Cos

3

4 U2 Alimentation de l'encodeur 4

5 Data + Entrée différentielle pour DATA 5

6 — — 6

7 1TP1 Raccordement de la sonde
thermique du moteur en cas de
passage dans le câble
d'encodeur ; sorti pour le
raccordement direct à la borne
X2

—

8 Clock + Entrée différentielle pour CLOCK 8

9 B + (Sin +) Entrée sin 9

10 0 V Sense Potentiel de référence optionnel
du raccordement Sense pour la
régulation de l'alimentation de
l'encodeur

10

11 A+ (Cos+) Entrée cos 11

12 U2 Sense Signaux Sense pour l'excitation
de tension

12

13 Data - Entrée différentielle inversée
pour DATA

13

14 1TP2 Raccordement de la sonde
thermique du moteur en cas de
passage dans le câble
d'encodeur ; sorti pour le
raccordement direct à la borne
X2

—

15 Clock - Entrée différentielle inversée
pour CLOCK

15

Tab. 144: Description du raccordement AP6A02 pour encodeur EnDat 2.1 sin/cos et la sonde thermique du moteur
(15 pôles sur 15 pôles)

28 Vue sur D-Sub à 15 pôles pour le raccordement du câble EnDat compatible SDS 4000
29 Vue sur D-sub à 15 pôles pour le raccordement à SD6, borne X140 (RI6)
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8.6.3 IO6

8.6.3.1 Aperçu

7
6

8

4
3

5

2
1

1 X100

15
14

16

12
11

13

10
9

2 X101

18
17

19

Fig. 23: Schéma de raccordement module de borne IO6

1 X100 : AI1 – AI2, AO1 – AO2

2 X101 : DI1 – DI5, DO1 – DO2

8.6.3.2 X100 : AI1 – AI2, AO1 – AO2

Borne Broche Désignation Fonction

 
1|2|3|4|5|6|7|8

1 AI1 + + Entrée AI1

2 Shunt AI1 Entrée de courant ; raccordement Shunt ponter la
broche 2 avec la broche 1

3 AI1 − − Entrée AI1

4 AI2 + + Entrée AI2

5 AI2 − − Entrée AI2

6 AO1 Sortie AO1

7 AO2 Sortie AO2

8 0 V AGND Potentiel de référence

Tab. 145: Description du raccordement X100

Câblage de raccordement

Pour le câblage de raccordement, observez la spécification des bornes FK-MCP 1,5 -ST-3,5 [} 151].

Configurations de câble requises

Caractéristique Toutes les tailles

Longueur max. du câble 30 m

Tab. 146: Longueur de câble [m]
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8.6.3.3 X101 : DI1 – DI5, DO1 – DO2

Borne Broche Désignation Fonction

9|10|11| ... |17|18|19

9 0 V DGND Potentiel de référence, pontée en interne

10

11 DI1 Entrées numériques

12 DI2

13 DI3

14 DI4

15 DI5

16 DO1 Sorties numériques

17 DO2

18 +24 VCC Alimentation 24 VCC externe ; fusible recommandé :
1 AT max.30

19

Tab. 147: Description du raccordement X101 pour signaux numériques

Utilisez les entrées numériques DI3 à DI5 pour l'analyse des signaux incrémentaux ou d'impulsion/de direction. Utilisez les
sorties numériques DO1 à DO2 pour la simulation.

Les capteurs Hall avec niveau de signal HTL single-ended peuvent être directement raccordés aux entrées numériques DI1 à
DI3.

Encodeurs incrémentaux HTL single-ended

Borne Broche Désignation Fonction

9|10|11| ... |17|18|19

9 0 V DGND Potentiel de référence, pontée en interne

10

11 DI1 —

12 DI2 —

13 DI3 Analyse : voie N

14 DI4 Analyse : voie A

15 DI5 Analyse : voie B

16 DO1 Simulation : voie A

17 DO2 Simulation : voie B

18 +24 VCC Alimentation 24 VCC externe ; fusible recommandé :
1 AT max.31

19

Tab. 148: Description du raccordement X101 pour les signaux incrémentaux HTL single-ended

30 Utilisez un fusible 1 A (à action retardée). Pour une utilisation conforme UL, veillez à ce que le fusible soit homologué
conformément à UL 248 pour la tension CC.
31 Utilisez un fusible 1 A (à action retardée). Pour une utilisation conforme UL, veillez à ce que le fusible réponde à l'homolo-
gation conformément à UL 248.
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Interface impulsion/direction HTL single-ended

Borne Broche Désignation Fonction

9|10|11| ... |17|18|19

9 0 V DGND Potentiel de référence, pontée en interne

10

11 DI1 —

12 DI2 —

13 DI3 —

14 DI4 Analyse : impulsion

15 DI5 Analyse : direction

16 DO1 Simulation : impulsion

17 DO2 Simulation : direction

18 +24 VCC Alimentation 24 VCC externe ; fusible recommandé :
1 AT max.32

19

Tab. 149: Description du raccordement X101 pour signaux impulsion/direction HTL single-ended

Capteur Hall HTL single-ended

Borne Broche Désignation Fonction

9|10|11| ... |17|18|19

9 0 V DGND Potentiel de référence, pontée en interne

10

11 DI1 HALL A

12 DI2 HALL B

13 DI3 HALL C

14 DI4 Entrées numériques

15 DI5

16 DO1 Sorties numériques

17 DO2

18 +24 VCC Alimentation 24 VCC externe ; fusible recommandé :
1 AT max.33

19

Tab. 150: Description du raccordement X101 pour les signaux de capteur à effet Hall HTL single-ended

Câblage de raccordement

Pour le câblage de raccordement, observez la spécification des bornes FK-MCP 1,5 -ST-3,5 [} 151].

Configurations de câble requises

Caractéristique Toutes les tailles

Longueur max. du câble 30 m

Tab. 151: Longueur de câble [m]

32 Utilisez un fusible 1 A (à action retardée). Pour une utilisation conforme UL, veillez à ce que le fusible réponde à l'homolo-
gation conformément à UL 248.
33 Utilisez un fusible 1 A (à action retardée). Pour une utilisation conforme UL, veillez à ce que le fusible soit homologué
conformément à UL 248 pour la tension CC appropriée.
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9 Commande
L'unité de commande du servo-variateur est composée d'un écran graphique (LCD) et de touches.

9.1 Aperçu

Fig. 24: Unité de commande du servo-variateur SD6

OK
Sélectionner le niveau, les groupes de paramètres et les paramètres ou
appliquer les paramètres modifiés

Esc
Afficher les paramètres de l'écran de démarrage,
revenir au niveau précédent,
rejeter les paramètres modifiés ou
acquitter un dérangement

Sélectionner les paramètres à l'intérieur d'un groupe de paramètres ou
modifier les valeurs de paramètres

Sélectionner un groupe de paramètres ou
sélectionner la position de caractères d'un paramètre

Activer ou désactiver le mode Local ; une désactivation supprime l'autorisation

I/0
Autoriser l'entraînement en mode Local si cette fonction est paramétrée

Enregistrement non volatile : appuyer sur la touche pendant 3 secondes
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9.2 Structure du menu et navigation

Esc

OK Esc

Esc

OK

Esc
Esc Esc Esc

0.0 A

OK Esc

EscEsc

OK

OK

Paramètres –
Accès rapide

Groupes de 
paramètres

Paramètre

Affichage d'état Affichage d'état

B:MoteurA:Servo-variat.

Affich. d'état 1 Affich. d'état 2 Affich. d'état 3

C:Machine

123567°
0,000 tr/min

0,0 A
3:Inhibi. démar.

E49 CauseInhibDémar.
01000011

E47 CauseInhibDémar.
1:Autorisation

0000000000000000
E19 Entrées numériques

E27 Sorties numériques
0000000000000001

I80 PositRéelle
E08 n-MotFiltré
E00 I-Moteur
E80 ÉtatOpération.

E52 InfoServo-variat
[0] SD6A06
[1] 999
[2] 7000043

A:Servo-variat.
A22 RésistFrein.P
A21 RésistFrein.R

A11 AxeÀéditer
A12 Langue

A10 NiveauAccès
A09 Redémarrer
A00 SauvegarValeurs
A926 Limitation

A:Servo-variat.

A12 Langue

0:Français

Écran de démarrage

Langue actuelle Modifier la langue

2:Français
1:English
0:Deutsch

A12 Langue

Fig. 25: Structure du menu et navigation via l'unité de commande SD6

Paramètres – Accès rapide

La fonction d'accès rapide vous donne un accès direct à l'état des principaux paramètres (de diagnostic). Ce niveau est
composé de l'écran d'accueil AFFICHAGE D'ÉTAT et de trois autres aperçus thématiques : AFFICHAGE D'ÉTAT 1 par exemple
contient des informations sur les causes d'une possible mise en marche désactivée, AFFICHAGE D'ÉTAT 2 fournit des
informations sur les entrées et sorties analogiques et numériques, AFFICHAGE D'ÉTAT 3 sur les caractéristiques générales du
servo-variateur comme type, micrologiciel, modules optionnels intégrés, etc. La navigation à ce niveau s'effectue à l'aide
des touches fléchées droite et gauche. À l'aide des touches fléchées supérieure et inférieure, naviguez à l'intérieur de
l'affichage actuel pour voir d'autres informations.

Pour les servo-variateurs avec technique de sécurité étendue via le module de sécurité SE6, une fonction de sécurité de
surveillance (p. ex. SLI, SLP ou SLS) est affichée à l'écran. Si une fonction de sécurité de surveillance est active, AFFICHAGE
D'ÉTAT 1 affiche le texte défilant SÉCURITÉ ACTIVE tant que l'état du module de sécurité = FSRUN (S01, bits 8–15 = 24 hex).

Les paramètres derrière les quatre valeurs qui s'affichent à l'écran d'accueil AFFICHAGE D'ÉTAT sont accessibles via la touche
[Esc]. Ces quatre paramètres peuvent être configurés séparément à l'aide du paramètre A144.
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Groupes de paramètres

En raison de leurs caractéristiques fonctionnelles, les paramètres sont classés en groupes comme par exemple « Servo-
variateur », « Moteur », « Machine », « Bornes » etc. Pour naviguer à ce niveau, utilisez les touches fléchées droite et
gauche ; appuyez sur [OK] pour sélectionner un des groupes possibles.

Paramètre

Utilisez la touche fléchée supérieure ou inférieure à l'intérieur d'un groupe de paramètres ; appuyez sur [OK] pour
sélectionner un des paramètres possibles. Si vous souhaitez modifier une valeur de paramètre, sélectionnez la position de
caractères correspondante à l'aide des touches fléchées droite et gauche et la nouvelle valeur à l'aide des touches fléchées
supérieure et inférieure. Appuyez sur [OK] pour appliquer les modifications ou sur [Esc] pour les rejeter.

Information

Notez que l'enregistrement non volatile des valeurs modifiées est possible via l'unité de commande à l'aide de la touche de
mémorisation ou du paramètre A00.
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10 Bon à savoir avant la mise en service
Les chapitres ci-après vous aident dans la mise en place rapide de l'interface programme avec les désignations de fenêtre
correspondantes et vous fournissent les informations importantes concernant les paramètres et l'enregistrement général
de votre planification.

10.1 Interface programme DS6
Le logiciel de mise en service DriveControlSuite (DS6) offre une interface utilisateur graphique pour la planification, le
paramétrage et la mise en service rapides et efficaces de votre projet d'entraînement. Si une situation de maintenance se
présente, vous pouvez analyser les informations de diagnostic telles que les états de service, la mémoire des dérangements
et le compteur de dérangements de votre projet d'entraînement à l'aide de DriveControlSuite.

Information

L'interface programme de DriveControlSuite est disponible en allemand, en anglais et en français. Pour changer la langue de
l'interface programme, sélectionnez le menu Réglages > Langue.

Information

Vous pouvez accéder à la rubrique Aide de DriveControlSuite dans la barre de menus via Menu Aide > Aide ou via la touche
[F1] de votre clavier. En fonction de la zone de programme dans laquelle vous appuyez sur [F1], une rubrique d'aide
correspondant au thème s'ouvre.

1 2

3

4

5

6 7 8
9

Fig. 26: DS6 : interface programme
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Numéro Zone Description

1 Barre de menus Les menus Fichier, Affichage, Réglages et Fenêtre peuvent être utilisés pour ouvrir et
enregistrer les projets, afficher et masquer les fenêtres de programme, sélectionner la
langue d'interface et les différents niveaux d'accès et naviguer entre les différentes
fenêtres dans la zone de travail.

2 Barre d'outils La barre d'outils vous permet d'accéder rapidement aux fonctions fréquemment
utilisées, telles que l'ouverture et l'enregistrement de projets ainsi que l'affichage et le
masquage de fenêtres dans l'interface programme.

3 Arborescence de
projet

L'arborescence de projet représente la structure de votre projet d'entraînement sous la
forme de modules et de servo-variateurs. Sélectionnez dans un premier temps un
élément dans l'arborescence de projet afin de pouvoir le traiter dans le menu de
projet.

4 Menu de projet Le menu de projet comprend différentes fonctions de traitement du projet, du module
et des servo-variateurs. Le menu de projet s'adapte à l'élément que vous avez
sélectionné dans l'arborescence de projet.

5 Zone de travail Les différentes fenêtres que vous pouvez utiliser pour traiter votre projet
d'entraînement, telles que la boîte de dialogue de planification, les assistants, la liste
des paramètres ou l'outil d'analyse Scope, s'ouvrent dans la zone de travail.

6 Contrôle des
paramètres

Le contrôle des paramètres détecte les anomalies et les incohérences constatées lors
du contrôle de plausibilité des paramètres calculables.

7 Messages Les entrées dans les messages documentent l'état de connexion et de communication
des servo-variateurs, les entrées erronées interceptées par le système, les erreurs
survenues lors de l'ouverture d'un projet ou les infractions aux règles dans la
programmation graphique.

8 Listes de paramètres
variables

Vous pouvez utiliser les listes de paramètres variables pour regrouper des paramètres
quelconques en vue d'un aperçu rapide dans des listes de paramètres individuelles.

9 Barre d'état La barre d'état comporte des informations sur la version logicielle et, lors de processus
comme le chargement de projets, des informations complémentaires sur le fichier de
projet, les appareils et la progression du processus.

10.2 Signification des paramètres
Personnalisez les fonctions du servo-variateur à l'aide des paramètres. Les paramètres visualisent par ailleurs les valeurs
réelles actuelles (vitesse réelle, couple réel...) et déclenchent des actions comme Sauvegarder valeurs, Test de phase etc.

Mode de lecture identifiant de paramètre

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

E50 V0

Coordonnées Nom Version

Servo-variateur G6

Génération/gamme de
servo-variateurs
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10.2.1 Groupes de paramètres
Les paramètres sont affectés à différents groupes selon des thèmes. Les servo-variateurs STOBER de la 6e génération
distinguent les groupes de paramètres suivants.

Groupe Thème

A Servo-variateur, communication, temps de cycle

B Moteur

C Machine, vitesse, couple/force, comparateurs

D Valeur de consigne

E Affichage

F Bornes, entrées et sorties analogiques et numériques, frein

G Technologie – 1re partie (en fonction de l'application)

H Encodeur

I Motion (tous les réglages de mouvement)

J Blocs de déplacement

K Panneau de commande

L Technologie – 2e partie (en fonction de l'application)

M Profils (en fonction de l'application)

N Fonctions supplémentaires (en fonction de l'application ; p. ex. boîte à cames étendue)

P Paramètres personnalisés (programmation)

Q Paramètres personnalisés, en fonction de l'instance (programmation)

R Données de fabrication du servo-variateur, du moteur, des freins, de l'adaptateur moteur, du réducteur
et du motoréducteur

S Safety (technique de sécurité)

T Scope

U Fonctions de protection

Z Compteur de dérangements

Tab. 152: Groupes de paramètres
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10.2.2 Genres de paramètres et types de données
Outre le classement par thèmes dans différents groupes, tous les paramètres correspondent à un type de données et à un
type de paramètres précis. Le type de données d'un paramètre s'affiche dans la liste de paramètres, tableau Propriétés. Les
liens qui existent entre les types de paramètres, les types de données et leur plage de valeurs sont indiqués dans le tableau
ci-dessous.

Type de données Type de paramètres Longueur Plage de valeurs (décimales)

INT8 Entier ou sélection 1 octet (avec signe) -128 – 127

INT16 Entier 2 octets (1 mot, avec signe) -32768 – 32767

INT32 Entier ou position 4 octets (1 double-mot, avec
signe)

-2147483648 – 2147483647

BOOL Nombre binaire 1 bit (interne : 
LSB en 1 octet)

0, 1

OCTET Nombre binaire 1 octet (sans signe) 0 – 255

WORD Nombre binaire 2 octets (1 mot, sans signe) 0 – 65535

DWORD Nombre binaire ou adresse
de paramètre

4 octets (1 double-mot, sans
signe)

0 – 4294967295

REAL32
(type single conformément à
IEE754)

Nombre à virgule flottante 4 octets (1 double-mot, avec
signe)

-3,40282 × 1038 – 3,40282 ×
1038

STR8 Texte 8 caractères —

STR16 Texte 16 caractères —

STR80 Texte 80 caractères —

Tab. 153: Paramètres : types de données, types de paramètres, valeurs possibles

Types de paramètres : utilisation

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

§ Sélection
Valeur numérique à laquelle est affectée une signification directe
Exemple : sources de signaux ou de valeurs de consigne

§ Nombre binaire
Informations sur les paramètres orientées bit et regroupées sous forme binaire
Exemple : mots de commande et mots d'état

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

§ Vitesse, accélération, décélération, à-coup
Nombre à virgule flottante en relation avec les unités associées
Exemple : valeurs réelles et valeurs de consigne pour vitesse, accélération, décélération, à-coups

§ Adresse de paramètre
Référençage d'un paramètre
Exemple : dans la AO1 source F40, la n-Moteur filtré E08 peut p. ex. être paramétrée

§ Texte
Sorties ou messages
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10.2.3 Types de paramètres
On distingue les types de paramètres suivants.

Type de paramètre Description Exemple

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

A21 Résistance de freinage R : valeur =
100 ohms

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

A10 Niveau d'accès

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

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

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

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

A00 Sauvegarder valeurs

§ A00[0] Démarrer : valeur = démarrer
l'action

§ A00[1] Progression : valeur = afficher la
progression de l'action

§ A00[2] Résultat : valeur = afficher le
résultat de l'action

Tab. 154: Types de paramètres

10.2.4 Structure des paramètres
Chaque paramètre possède des coordonnées spécifiques qui correspondent à la structure ci-après.

E250 [2] .3

Axe
Groupe

Ligne

1.

Élément
Bit

§ Axe (en option)
Dans le cas de plusieurs axes, celui auquel un paramètre est affecté ; sans objet pour les paramètres globaux (plage de
valeurs : 1 - 4).

§ Groupe
Groupe auquel un paramètre appartient thématiquement (plage de valeurs : A - Z).

§ Ligne
Distingue les paramètres à l'intérieur d'un groupe de paramètres (plage de valeurs : 0 – 999).

§ Élément (en option)
Éléments d'un paramètre Array ou Record (plage de valeurs : 0 - 16000).

§ Bit (en option)
Sélection d'un seul bit pour l'adressage complet des données ; dépend du type de données (plage de valeurs : 0 – 31).



STOBER 10 | Bon à savoir avant la mise en service
01

/2
02

3 
| 

ID
 4

42
54

4.
09

127

10.2.5 Visibilité des paramètres
La visibilité d'un paramètre est principalement contrôlée par le niveau d'accès que vous définissez dans DriveControlSuite
ainsi que par les propriétés que vous planifiez pour le servo-variateur concerné (p. ex. matériel, micrologiciel et
application). Un paramètre peut, en outre, être affiché ou masqué en fonction d'autres paramètres ou réglages : par
exemple, les paramètres d'une fonction supplémentaire ne s'affichent que lorsque vous activez la fonction supplémentaire
en question.

Niveau d'accès

Les possibilités d'accès aux différents paramètres du logiciel sont hiérarchisées et divisées en différents niveaux. Cela
signifie qu'il est possible de masquer spécifiquement des paramètres et ainsi de verrouiller leurs possibilités de
configuration à partir d'un certain niveau.

Chaque paramètre possède un niveau d'accès pour l'accès en lecture seule (visibilité) et un niveau d'accès pour l'accès en
écriture seule (éditabilité). On distingue les niveaux suivants :

§ Niveau 0
Paramètres élémentaires

§ Niveau 1
Paramètres essentiels d'une application

§ Niveau 2
Paramètres essentiels pour la maintenance avec de nombreuses possibilités de diagnostic

§ Niveau 3
Tous les paramètres nécessaires pour la mise en service et l'optimisation d'une application

Le paramètre A10 Niveau d'accès règle l'accès général aux paramètres :

§ Via l'affichage du servo-variateur SD6 (A10[0])

§ Via CANopen ou EtherCAT (A10[2])

§ Via PROFINET (A10[3])

Information

Il est impossible de lire ou d'écrire les paramètres masqués dans DriveControlSuite lors de la communication via le bus de
terrain.

Matériel

Les paramètres dont vous disposez dans DriveControlSuite sont p. ex. déterminés par la gamme que vous sélectionnez dans
la boîte de dialogue de planification du servo-variateur, ou par l'option ou non de planification d'un module optionnel. En
général, seuls les paramètres dont vous avez besoin pour le paramétrage du matériel configuré s'affichent.

Exemple : un servo-variateur peut analyser un encodeur via la borne X120 dans la mesure où le module de borne XI6 est
monté. L'analyse correspondante est activée via le paramètre H120. Ce paramètre n'est toutefois visible que si le module
de borne XI6 a été initialement sélectionné lors de la planification de l'entraînement.

Micrologiciel

Grâce au perfectionnement et à la maintenance des fonctions des servo-variateurs STOBER de la 6e génération, de
nouveaux paramètres ainsi que de nouvelles versions des paramètres existants sont sans cesse implémentés dans
DriveControlSuite et dans le micrologiciel. Les paramètres vous sont indiqués dans le logiciel en fonction de la version
DriveControlSuite utilisée et de la version du micrologiciel planifié du servo-variateur concerné.

Applications

Les applications se distinguent en règle générale par leurs fonctions et leur commande. Par conséquent, chaque application
offre des paramètres différents.
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10.3 Sources de signaux et mappage des données process
La transmission de signaux de commande et de valeurs de consigne dans DriveControlSuite satisfait aux principes suivants.

Sources de signaux

Les servo-variateurs sont commandés soit via un bus de terrain, en mode mixte avec système de bus de terrain et bornes
ou exclusivement via des bornes. 
L'option de récupération des signaux de commande et des valeurs de consigne de l'application via un bus de terrain ou via
des bornes peut être configurée à l'aide des paramètres de sélection correspondants désignés comme sources de signaux.

Dans le cas d'une commande via le bus de terrain, les paramètres sont sélectionnés comme sources pour les signaux de
commande ou les valeurs de consigne qui doivent faire partie du mappage des données process suivant ; dans le cas d'une
commande via des bornes, les entrées analogiques ou numériques correspondantes sont indiquées directement.

Mappage des données process

Si vous utilisez un système de bus de terrain et si vous avez sélectionné les paramètres source pour les signaux de
commande et les valeurs de consigne, configurez pour finir les réglages spécifiques au bus de terrain, p. ex. l'affectation des
canaux de données process pour la transmission des données process de réception et d'émission. Pour la démarche à suivre
dans chaque cas, consultez les manuels STOBER correspondants sur les bus de terrain.

10.4 Enregistrement dans une mémoire non volatile
Toutes les planifications, tous les paramétrages ainsi que les modifications des valeurs de paramètres associées prennent
effet après la transmission au servo-variateur, mais ne sont enregistrés que dans une mémoire volatile.

Enregistrement sur un servo-variateur

Pour enregistrer la configuration de manière non volatile sur un servo-variateur, vous avez les possibilités suivantes :

§ Enregistrer la configuration via l'assistant Sauvegarder valeurs :
Menu de projet > Zone Assistants > Axe planifié > Assistant Sauvegarder valeurs : sélectionnez l'action Sauvegarder
valeurs

§ Enregistrer la configuration via la liste de paramètres :
Menu de projet > Zone Liste de paramètres > Axe planifié > Groupe A : servo-variateurs > A00 Sauvegarder valeurs :
réglez le paramètre A00[0] sur la valeur 1: Actif

§ Enregistrer la configuration via l'unité de commande :
Servo-variateur SD6 > Unité de commande : maintenez la touche d'enregistrement enfoncée pendant trois secondes

Enregistrement sur tous les servo-variateurs dans le cadre d'un projet

Pour enregistrer la configuration de manière non volatile sur plusieurs servo-variateurs, vous avez les possibilités suivantes :

§ Enregistrer la configuration via la barre d'outils :
Barre d'outils > Icône Enregistrer les valeurs : cliquez sur l'icône Enregistrer les valeurs

§ Enregistrer la configuration dans la fenêtre Fonctions en ligne :
Menu de projet > Bouton Liaison en ligne > Fenêtre Fonctions en ligne : cliquez sur Enregistrer les valeurs (A00)

Information

Ne mettez pas le servo-variateur hors tension pendant l'enregistrement. Si la tension d'alimentation de la pièce de
commande est interrompue pendant l'enregistrement, le servo-variateur démarre sans configuration opérationnelle à la
prochaine mise sous tension. Dans ce cas, la configuration doit être à nouveau transférée vers le servo-variateur et être
enregistrée de manière non volatile.
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11 Mise en service
Les chapitres suivants contiennent des informations sur la mise en service de votre système d'entraînement à l'aide du
logiciel DriveControlSuite.

Pour les composants de votre modèle d'axe, nous posons par exemple comme condition un moteur brushless synchrone
STOBER avec encodeur EnDat 2.1/2.2 numérique et un frein en option. Ces moteurs ainsi que toutes les données utiles pour
la planification sont mémorisés d'une part dans la base de données moteur du DriveControlSuite et d'autre part dans la
plaque signalétique électronique. 
En sélectionnant le moteur dans la base de données – tout comme lors de la lecture de la plaque signalétique – toutes les
données sont transmises vers les paramètres correspondants. Le paramétrage complexe du moteur, du frein ou de
l'encodeur n'est plus nécessaire.

Pour les moteurs asynchrones STOBER, les données du moteur utiles pour la planification sont également appliquées
depuis la base de données moteur. Tous les autres types de moteur doivent être paramétrés manuellement.

Notez que les participants au système doivent être câblés et alimentés en tension de commande avant la mise en service.

Information

La mise en service décrite ci-après est particulièrement adaptée à une première mise en service rapide de votre système
d'entraînement, suivie d'un test de votre modèle d'axe planifié. Comme les étapes ou leur ordre peuvent varier en fonction
de l'application, veuillez vous référer au manuel d'application correspondant pour des informations détaillées.

Information

Exécutez impérativement les étapes mentionnées ci-après dans l'ordre indiqué !

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

11.1 Créer un projet
Afin de pouvoir configurer tous les servo-variateurs et axes de votre système d'entraînement à l'aide du DriveControlSuite,
vous devez les saisir dans le cadre d'un projet.

11.1.1 Planifier le servo-variateur et l'axe
Créez un nouveau projet et planifiez le premier servo-variateur et l'axe correspondant.

Créer un nouveau projet

1. Démarrez le DriveControlSuite.

2. Cliquez sur Créer un nouveau projet sur l'écran d'accueil.

ð Le nouveau projet est créé et la boîte de dialogue de planification s'ouvre pour le premier servo-variateur.

ð Le bouton Servo-variateur est actif.
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Planifier le servo-variateur

1. Onglet Caractéristiques : 
établissez dans DriveControlSuite la relation entre votre schéma de connexion et le servo-variateur à planifier.
Référence : entrez le code de référence (code d'équipement) du servo-variateur.
Désignation : dénommez le servo-variateur de manière univoque.
Version : attribuez une version à votre planification.
Description : entrez, si nécessaire, des informations complémentaires utiles telles que l'historique des modifications
de la planification.

2. Onglet Servo-variateur : 
sélectionnez la gamme et le type de servo-variateur.

3. Onglet Modules optionnels : 
module de communication : si le servo-variateur communique avec la commande par l'intermédiaire d'un bus de
terrain, sélectionnez le module de communication correspondant. 
Module de borne : si vous commandez le servo-variateur via des entrées analogiques et numériques, sélectionnez le
module de borne correspondant (en exploitation mixte en plus du module de communication).
Module de sécurité : si le servo-variateur fait partie d'un circuit de sécurité, sélectionnez le module de sécurité
correspondant.

4. Onglet Commande de l'appareil :
Commande de l'appareil : sélectionnez la commande de l'appareil qui définit les signaux de contrôle fondamentaux du
servo-variateur. 
Données process Rx, données process Tx : si vous commandez le servo-variateur par un bus de terrain, sélectionnez
les données process de réception et d'émission spécifiques à ce bus de terrain.

Information

Assurez-vous de planifier la bonne gamme dans l'onglet Servo-variateur. La gamme planifiée ne pourra plus être modifiée.

Planifier un axe

1. Cliquez sur Axe 1.

2. Onglet Caractéristiques : 
établissez dans DriveControlSuite la relation entre votre schéma de connexion et l'axe à planifier.
Référence : entrez le code de référence (code d'équipement) de l'axe.
Désignation : dénommez l'axe de manière univoque.
Version : attribuez une version à votre planification.
Description : saisissez, si nécessaire, des informations complémentaires utiles comme par exemple l'historique des
modifications de la planification.

3. Onglet Application : 
sélectionnez l'application souhaitée basée sur la commande ou sur l'entraînement.

4. Onglet Moteur : 
sélectionnez la catégorie de moteur, la gamme et le type de moteur que vous exploitez au moyen de cet axe. Si vous
utilisez des moteurs de fabricants tiers, indiquez les données moteur correspondantes à un moment ultérieur.

5. Cliquez sur OK pour confirmer.
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11.1.2 Configurer la technique de sécurité
Si le servo-variateur fait partie d'un circuit de sécurité, vous devez configurer la technique de sécurité en fonction des
étapes de mise en service décrites dans le manuel correspondant (voir Informations complémentaires [} 158]).

11.1.3 Créer d'autres modules et servo-variateurs
Nous recommandons soit de classer tous les servo-variateurs de votre projet dans le DriveControlSuite de manière
fonctionnelle par groupes et de rassembler un groupe sous un module, soit d'organiser plusieurs servo-variateurs, en raison
de leur répartition, sur des armoires électriques différentes dans des modules correspondants.

1. Dans l'arborescence, marquez votre projet P1 > Menu contextuel Créer nouveau module.

ð Votre module M2 est créé dans l'arborescence.

2. Dans l'arborescence, marquez votre module M2 > Menu contextuel Créer nouveau servo-variateur.

ð Votre servo-variateur T2 est créé dans l'arborescence.

3. Dans l'arborescence, marquez votre servo-variateur T2.

4. Passez au menu de projet et cliquez sur Planification.

5. Planifiez le servo-variateur et spécifiez le nouveau module créé.

6. Répétez les étapes pour tous les autres servo-variateurs et modules de votre projet.

11.1.4 Planifier un module
Attribuez un nom univoque à votre module, entrez le code de référence et mémorisez, si vous le souhaitez, les informations
additionnelles comme la version et l'historique des modifications du module.

1. Dans l'arborescence de projet, marquez le module et cliquez dans le menu de projet sur Planification.

ð La boîte de dialogue de planification du module s'ouvre.

2. Dans DriveControlSuite, établissez la relation entre votre schéma de connexion et le module.
Référence : entrez le code de référence (code d'équipement) du module.
Désignation : dénommez le module de manière univoque.
Version : attribuez une version à votre module.
Description : saisissez, si nécessaire, des informations complémentaires utiles comme l'historique des modifications
du module.

3. Cliquez sur OK pour confirmer.

11.1.5 Planifier un projet
Attribuez un nom univoque à votre projet, entrez le code de référence et mémorisez, si vous le souhaitez, les informations
additionnelles comme la version et l'historique des modifications du projet.

1. Dans l'arborescence de projet, marquez le projet et cliquez dans le menu de projet sur Planification.

ð La boîte de dialogue de planification du projet s'ouvre.

2. Dans DriveControlSuite, établissez la relation entre votre schéma de connexion et le projet.
Référence : entrez le code de référence (code d'équipement) du projet.
Désignation : dénommez le projet de manière univoque.
Version : attribuez une version à votre projet.
Description : saisissez, si nécessaire, des informations complémentaires utiles comme l'historique des modifications
du projet.

3. Cliquez sur OK pour confirmer.
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11.2 Reproduire le modèle d'axe mécanique
Pour pouvoir mettre en service la chaîne cinématique réelle avec un ou plusieurs servo-variateurs, vous devez reproduire
entièrement votre environnement mécanique dans DriveControlSuite.

11.2.1 Paramétrer le moteur STOBER
Vous avez planifié un moteur brushless synchrone STOBER avec encodeur EnDat 2.1/2.2 numérique et frein en option.

La planification du moteur correspondant transmet automatiquement les valeurs de limitation de courant et de couple,
ainsi que les données de température, vers les paramètres correspondants des différents assistants. En même temps,
toutes les données supplémentaires relatives au frein et à l'encodeur sont appliquées.

Protection du moteur

Tous les modèles de servo-variateurs STOBER de 6e génération sont équipés d'un modèle de calcul de la surveillance
thermique du moteur appelé i²t. Pour l'activer et mettre en place la fonction de protection, procédez – différemment des
préréglages – aux réglages suivants : U10 = 2: Avertissement et U11 = 1,00 s. Ce modèle peut être utilisé en alternative ou
en complément d'une protection du moteur à température surveillée.

11.2.2 Paramétrer le modèle d'axe
Paramétrez la structure de votre entraînement en respectant l'ordre chronologique suivant :

§ Définir le modèle d'axe

§ Ajuster l'axe

§ Paramétrer la fenêtre de position et de vitesse

§ Limiter un axe (en option)

• Limiter une position

• Limiter la vitesse, l'accélération et les à-coups

• Limiter le couple et la force
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11.2.2.1 Définir le modèle d'axe

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

2. Sélectionnez l'assistant Modèle d'axe.

3. I05 Type d'axe :
définissez le type d'axe, rotatoire ou translatoire.

3.1. Si vous souhaitez configurer séparément les unités de mesure et le nombre de décimales pour l'entrée et
l'affichage des positions, des vitesses, des accélérations et de l'à-coup, sélectionnez 0: Réglage libre, rotorique
ou 1: Réglage libre, translation.

3.2. Si vous souhaitez que les unités de mesure et le nombre de décimales pour l'entrée et l'affichage des positions,
des vitesses, des accélérations et de l'à-coup soient prédéfinis, sélectionnez 2: Rotorique ou 3: Translation.

4. B26 Encodeur moteur :
définissez l'interface à laquelle l'encodeur moteur est raccordé.

5. I02 Encodeur de position (en option) :
définissez l'interface à laquelle l'encodeur de position est raccordé.

6. I00 Plage de déplacement :
définissez la plage de déplacement de l'axe limitée ou illimitée (modulo).

7. Si vous avez sélectionné pour I00 = 1: Infini, paramétrez une longueur circulaire (voir Ajuster l'axe [} 134]).

Information

Lorsque vous paramétrez I05 Type d'axe, vous pouvez soit configurer séparément les unités de mesure ainsi que le nombre
de décimales pour le modèle d'axe via les sélections 0: Réglage libre, rotorique ou 1: Réglage libre, translation, soit avoir
recours à des valeurs préréglées via les sélections 2: Rotorique et 3: Translation.

La sélection 0: Réglage libre, rotorique et la sélection 1: Réglage libre, translation vous permettent de configurer
individuellement l'unité de mesure (I09) ainsi que les décimales (I06). Vitesse, Accélération et À-coup sont représentés
comme un dérivé de l'unité de mesure par rapport au temps.

La sélection 2: Rotorique prédéfinit les unités de mesure suivantes pour le modèle d'axe : Position en °, Vitesse en min−1 (tr/
min), Accélération en rad/s2, À-coup en rad/s3.

La sélection 3: Translation prédéfinit les unités de mesure suivantes pour le modèle d'axe : position en mm, vitesse en m/
min, accélération en m/s2, à-coup en m/s3.

Information

Si vous ne paramétrez rien d'autre pour I02 Encodeur de position, B26 Encodeur moteur est utilisé par défaut pour la
régulation de position.
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11.2.2.2 Ajuster l'axe

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

2. Sélectionnez l'assistant Modèle d'axe > Axe : ajustage.

3. Pour ajuster l'axe, configurez le rapport de transmission total entre le moteur et la sortie.
Afin de vous faciliter l'ajustage, un calculateur d'ajustage Conversion positions, vitesses, accélérations, couple/force
est disponible pour le calcul des répercussions des variables de mouvement modifiées sur tout le système.

4. I01 Circonférence :
si vous avez sélectionné pour I00 Plage de déplacement = 1: Infini, entrez la longueur circulaire.

5. I06 Positions décimales (en option) :
si vous avez sélectionné pour I05 Type d'axe= 0: Réglage libre, rotorique ou 1: Réglage libre, translation, spécifiez le
nombre souhaité de décimales.

6. I09 Unité de mesure (en option) :
si vous avez sélectionné pour I05 Type d'axe = 0: Réglage libre, rotorique ou 1: Réglage libre, translation, spécifiez
l'unité de mesure souhaitée.

Information

Une modification du paramètre I06 entraîne un décalage des séparateurs décimaux de toutes les valeurs spécifiques aux
axes !
Il est préférable de modifier I06 avant de paramétrer d'autres valeurs spécifiques aux axes et de les contrôler ensuite.

Information

Le paramètre I297 Vitesse maximale l'encodeur de position doit être défini en conséquence dans votre application. Si le
paramètre sélectionné I297 est trop petit, cela entraîne un dépassement de la vitesse maximale admissible, même avec des
vitesses de fonctionnement normales. En revanche, si le paramètre sélectionné I297 est trop grand, des erreurs de mesure
de l'encodeur pourront vous échapper.

I297 dépend des paramètres suivants : I05 Type d'axe, I06 Positions décimales, I09 Unité de mesure ainsi que I07 Facteur
position numérateur et I08 Facteur position dénominateur pour les applications de type Drive Based ou PROFIdrive ou
A585 Feed constant pour les applications de type CiA 402. Si vous avez modifié l'un des paramètres cités, sélectionnez
également I297 en conséquence.

11.2.2.3 Paramétrer la fenêtre de position et de vitesse

Entrez les limites de position et les zones de vitesse pour les valeurs de consigne. Pour cela, paramétrez les valeurs
générales qui s'appliquent pour atteindre une position ou une vitesse.

1. Sélectionnez l'assistant Modèle d'axe > Fenêtre position, vitesse.

2. C40 Fenêtre vitesse : 
paramétrez une fenêtre de tolérance pour les vérifications de vitesse.

3. I22 Fenêtre de position : 
paramétrez une fenêtre de tolérance pour les vérifications de position.

4. I87 Position réelle dans la fenêtre - temps :
paramétrez la durée d'un entraînement dans la fenêtre de position prescrite avant l'émission d'un message d'état
correspondant.

5. Paramétrez une fenêtre de tolérance pour les vérifications de l'écart de poursuite.
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11.2.2.4 Limiter un axe

Si nécessaire, limitez les variables de mouvement position, vitesse, accélération, à-coups et couple/force conformément
aux conditions applicables au modèle de votre axe.

Limiter la position (en option)

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

2. Sélectionnez l'assistant Modèle d'axe > Limitation : position.

3. Pour sécuriser la plage de déplacement, limitez si nécessaire la position de votre axe au moyen d'une fin de course
logicielle ou matérielle.

Limiter la vitesse, l'accélération et l'à-coup (en option)

Les valeurs par défaut sont conçues pour les vitesses lentes sans réducteur. Par conséquent, adaptez les valeurs
mémorisées.

Vérifiez par exemple la vitesse maximale du moteur (B83) par rapport à la vitesse de la sortie (I10).

1. Sélectionnez l'assistant Moteur.

2. Déterminez la vitesse maximale possible du moteur dans le paramètre B83 v-max moteur.

3. Sélectionnez l'assistant Modèle d'axe > Axe : ajustage > Zone Conversion positions, vitesses, accélérations, couple/
force.

4. Ligne Vitesse : 
entrez la vitesse maximale du moteur depuis B83 dans la ligne Vitesse de la colonne Moteur et confirmez avec ENTER.

ð La vitesse maximale du moteur a été transmise à la sortie.

5. Répétez la procédure pour d'autres limitations, p. ex. pour la vitesse de rotation d'entrée du réducteur (C11).

6. Sélectionnez l'assistant Modèle d'axe > Limitation : vitesse, accélération, à-coup.

7. I10 Vitesse maximale : 
limitez la vitesse maximale de la sortie en tenant compte des limites déterminées du système et de la vitesse
maximale du moteur B83.

8. Si nécessaire, déterminez les valeurs de limitation pour l'accélération et l'à-coup et entrez-les dans les paramètres
correspondants.

Limiter le couple/la force (en option)

Les valeurs par défaut tiennent compte du fonctionnement nominal et des réserves de surcharge.

1. Sélectionnez l'assistant Modèle d'axe > Limitation : couple/force.

2. Si vous devez limiter la force du moteur, adaptez les valeurs mémorisées si nécessaire.
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11.3 Transférer et enregistrer une configuration
Pour transférer la configuration vers un ou plusieurs servo-variateurs et l'enregistrer, vous devez connecter votre
ordinateur personnel aux servo-variateurs via le réseau.

AVERTISSEMENT !

Dommages corporels et matériels dus au mouvement de l'axe !

Si une connexion en ligne entre DriveControlSuite et le servo-variateur existe, des modifications de la configuration peuvent
entraîner des mouvements de l'axe inattendus.

▪ Ne modifiez la configuration que si vous avez un contact visuel avec l'axe.

▪ Assurez-vous qu'aucune personne et qu'aucun objet ne se trouve dans la plage de déplacement.

▪ Pour l'accès par télémaintenance, un lien de communication entre vous et une personne sur place avec un contact
visuel avec l'axe doit être établi.

Information

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

Conditions préalables à la localisation d'un servo-variateur dans le réseau :

▪ Le réseau prend en charge la diffusion IPv4-Limited

▪ Tous les servo-variateurs et l'ordinateur personnel sont dans le même sous-réseau (domaine de diffusion)

11.3.1 Transférer la configuration
Les étapes de la transmission de la configuration varient en fonction de la technique de sécurité.

Servo-variateur sans option SE6

ü Vous avez vérifié la plausibilité des variables d'essai de mouvement prédéfinies.

ü Les servo-variateurs sont en marche.

1. Dans l'arborescence de projet, marquez le module sous lequel vous avez saisi votre servo-variateur et cliquez dans le
menu de projet sur Liaison en ligne.

ð La boîte de dialogue Ajouter une liaison s'ouvre. Tous les servo-variateurs détectés via la diffusion IPv4-Limited
s'affichent.

2. Onglet Liaison directe > Colonne Adresse IP :
activez les adresses IP concernées et cliquez sur OK pour confirmer votre sélection.

ð La fenêtre Fonctions en ligne s'ouvre. Tous les servo-variateurs connectés via les adresses IP précédemment
sélectionnées s'affichent.

3. Sélectionnez le servo-variateur vers lequel vous souhaitez transmettre une configuration et modifiez la sélection du
mode de transmission de Lire à Envoyer.

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

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

6. Onglet En ligne :
cliquez sur Établir une liaison en ligne.

ð Les configurations sont transférées vers les servo-variateurs.
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Servo-variateur avec option SE6

ü Vous avez vérifié la plausibilité des variables d'essai de mouvement prédéfinies.

ü Les servo-variateurs sont en marche.

1. Dans l'arborescence de projet, marquez le module sous lequel vous avez saisi votre servo-variateur et cliquez dans le
menu de projet sur Liaison en ligne.

ð La boîte de dialogue Ajouter une liaison s'ouvre. Tous les servo-variateurs détectés via la diffusion IPv4-Limited
s'affichent.

2. Onglet Liaison directe > Colonne Adresse IP :
activez les adresses IP concernées et cliquez sur OK pour confirmer votre sélection.

ð La fenêtre Fonctions en ligne s'ouvre. Tous les servo-variateurs connectés via les adresses IP précédemment
sélectionnées s'affichent.

3. Sélectionnez le servo-variateur vers lequel vous souhaitez transmettre une configuration et modifiez la sélection du
mode de transmission de Lire à Envoyer.

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

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

6. Onglet En ligne :
cliquez sur Établir une liaison en ligne.

ð Les configurations sont transférées vers les servo-variateurs.

ð Une boîte de dialogue vous invite à ouvrir l'outil de configuration PASmotion.

1. Cliquez sur Oui pour confirmer le message de la boîte de dialogue.

ð PASmotion s'ouvre.

2. Dans la gestion de projet du PASmotion, naviguez jusqu'au module de sécurité du servo-variateur et ouvrez-le à l'aide
d'un double-clic.

ð La boîte de dialogue de saisie du mot de passe s'ouvre.

3. Entrez le mot de passe et confirmez-le avec OK.

ð L'assistant de synchronisation de l'appareil s'ouvre.

ð La configuration de l'appareil et la configuration du projet sont automatiquement vérifiées l'une par rapport à
l'autre.

4. En option : si les configurations coïncident, cliquez sur Terminer après la synchronisation des appareils.

5. En option : si les configurations ne coïncident pas, cliquez sur Suivant après la synchronisation des appareils.

5.1. Confirmez le numéro de production du module de sécurité et cliquez sur Suivant.

5.2. Entrez le mot de passe pour la configuration sur le module de sécurité et cliquez sur Suivant.

5.3. Cliquez sur Télécharger pour transférer la configuration de l'appareil dans le projet.

5.4. Cliquez sur Terminer une fois le transfert réussi.

6. Arrêter le PASmotion.

ð La configuration de sécurité est transférée vers les servo-variateurs sélectionnés.
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11.3.2 Enregistrer une configuration

ü Vous avez transféré la configuration avec succès.

1. Fenêtre Fonctions en ligne :
cliquez sur Enregistrer les valeurs (A00).

ð La fenêtre Enregistrer les valeurs (A00) s'ouvre.

2. Cliquez sur Démarrer l'action.

ð La configuration est enregistrée de manière non volatile sur les servo-variateurs.

3. Fermez la fenêtre Enregistrer les valeurs (A00).

Information

Pour que la configuration prenne effet sur le servo-variateur, un redémarrage est nécessaire, par exemple lors du premier
enregistrement de la configuration sur le servo-variateur ou en cas de modifications du micrologiciel ou du mappage des
données process.

Redémarrer le servo-variateur

ü Vous avez enregistré la configuration de manière non volatile sur le servo-variateur.

1. Fenêtre Fonctions en ligne :
cliquez sur Redémarrer (A09).

ð La fenêtre Redémarrer (A09) s'ouvre.

2. Sélectionnez les servo-variateurs connectés que vous souhaitez redémarrer.

3. Cliquez sur Démarrer l'action.

4. Cliquez sur OK pour confirmer la consigne de sécurité.

ð La fenêtre Redémarrer (A09) se ferme.

ð La communication par bus de terrain et la liaison entre DriveControlSuite et les servo-variateurs sont interrompues.

ð Les servo-variateurs sélectionnés redémarrent.

11.4 Tester la configuration
Avant de poursuivre le paramétrage, nous recommandons de tester votre modèle d'axe planifié via le panneau de
commande Pas à pas.

Contrôlez la plausibilité de votre modèle d'axe planifié ainsi que de vos caractéristiques électriques et mécaniques
paramétrées en transmettant, à des fins de test, votre configuration sur l'un de vos servo-variateurs et en contrôlant
l'entraînement sur le panneau de commande Pas à pas au lieu d'avoir recours à une commande.

Information

Avant le début du test, vérifiez si les valeurs préréglées sont adaptées à votre application. Si vous avez l'impression qu'elles
sont trop élevées par rapports aux résultats du calculateur d'ajustage ou qu'elles sont inadaptées, remplacez-les par des
valeurs mieux appropriées pour un test de fonctionnement.

Vous pouvez tester la planification facilement et rapidement à l'aide du logiciel DriveControlSuite ou, alternativement,
directement à l'écran du servo-variateur.
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11.4.1 Essai via DriveControlSuite

AVERTISSEMENT !

Dommages corporels et matériels dus au mouvement de l'axe !

En activant le panneau de commande, vous exercez un contrôle exclusif sur les mouvements de l'axe grâce à
DriveControlSuite. Si vous utilisez une commande, l'activation du panneau de commande entraîne la fin de la surveillance
des mouvements de l'axe par la commande. La commande ne peut pas intervenir pour empêcher des collisions. En
désactivant le panneau de commande, la commande reprend le contrôle et des mouvements de l'axe inattendus sont
possibles.

▪ Ne passez pas à d'autres fenêtres lorsque le panneau de commande est actif.

▪ N'utilisez le panneau de commande que si vous avez un contact visuel avec l'axe.

▪ Assurez-vous qu'aucune personne ou qu'aucun objet ne se trouve dans la plage de déplacement.

▪ Pour l'accès par télémaintenance, un lien de communication entre vous et une personne sur place avec un contact
visuel avec l'axe doit être établi.

ü Vous avez enregistré la configuration avec succès.

ü Aucune fonction de sécurité ne doit être active.

ü Le servo-variateur est en marche et connecté au réseau.

ü Une liaison en ligne est établie entre DriveControlSuite et le servo-variateur.

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

2. Sélectionnez l'assistant Panneau de commande Pas à pas.

3. Cliquez sur Panneau de commande Marche et ensuite sur Autorisation.

ð L'entraînement est contrôlé via le panneau de commande activé.

4. Déplacez progressivement l'axe et testez la direction de mouvement, la vitesse, les distances, etc. à l'aide des boutons
Pas à pas+, Pas à pas-, Pas à pas step+ et Pas à pas step-.

5. Selon les besoins, optimisez votre planification sur la base des résultats du test.

6. Pour désactiver le panneau de commande, cliquez sur Panneau de commande arrêt.

Information

Les boutons Tip+ et Tip- permettent d'effectuer un déplacement manuel continu dans les directions positive ou négative.
Pas à pas step + et Pas à pas step - déplacent l'axe de l'incrément indiqué dans I14 par rapport à la position réelle actuelle.

Les boutons Pas à pas + et Pas à pas - sont dotés d'une priorité supérieure à celle de Pas à pas step + et Pas à pas step -.

11.4.2 Essai via l'unité de commande
Vous avez raccordé le servo-variateur SD6 avec ses accessoires comme décrit et vous souhaitez tester le câblage correct
ainsi que la fonctionnalité des composants en réseau. Le paramétrage standard STOBER permet un premier essai de
fonctionnement si vous exploitez le servo-variateur avec un moteur brushless synchrone STOBER et un encodeur EnDat.
Dans ce cas, la plaque signalétique électronique du moteur est lue au démarrage de l'appareil et les données
correspondantes sont transmises vers le servo-variateur.
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11.4.2.1 Déroulement schématique de l'essai

Déroulement schématique de l'essai

La figure suivante représente le déroulement schématique de l'essai de câblage et de fonctionnement.

Éliminer 
les causes

Activer
mode Local

Prêt à la mise sous tension

Autoriser
servo-variateur

Déplacer l'axe

Fin du test

Déterminer
les causes
(E47, E49)

Seule cause :
Autorisation

application inexistante ?
(E47, E49.x)

Activer
alimentation secteur

Activer alimentation
24 V du servo-

variateur

Activer alimentation
24 V du

frein

Démarrage essai

oui
Inhibition démarrage ?

(E48)

non

ouinon

Fig. 27: Déroulement schématique de l'essai de câblage et de fonctionnement
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11.4.2.2 Déroulement pratique de l'essai

DANGER !

Danger de mort dû aux pièces en mouvement !

L'arbre du moteur est en rotation pendant l'essai de câblage et de fonctionnement décrit ci-dessous !

▪ Dégagez la zone de danger avant de procéder à l'essai.

▪ Ne raccordez aucun dispositif mécanique au moteur ni au réducteur tant que l'essai n'est pas terminé.

▪ Assurez-vous que les composants fixés au moteur comme les clavettes ou les éléments d'accouplement sont
suffisamment protégés contre les forces centrifuges.

Exécutez les différentes étapes dans l'ordre indiqué.

Préparer l'essai

1. Activez la tension 24 VCC du frein.

2. Activez la tension 24 VCC du servo-variateur.

3. Activez l'alimentation secteur.

4. En option : si vous utilisez le module de sécurité ST6, désactivez la fonction de sécurité STO en raccordant par exemple
une alimentation de 24 VCC à la borne X12.

5. En option : si vous utilisez le module de sécurité SE6, désactivez la fonction de sécurité STO en raccordant par exemple
les bornes X14 et X15 en fonction de leur configuration de sécurité.

ð Le servo-variateur passe soit à l'état Prêt à la mise sous tension, soit à l'état Inhibé.

Exécuter l'essai

ü Le servo-variateur est prêt au démarrage :

1. Activez le mode Local à l'aide de la touche [Manuel].

2. Autorisez le servo-variateur à l'aide de la touche [E/S].

3. À l'aide des touches fléchées gauche et droite, faites tourner l'axe du moteur à la vitesse et avec l'accélération
configurées dans le paramètre I12.

ð Vous avez correctement câblé tous les composants ; l'essai de fonctionnement s'est déroulé avec succès.

ü Le servo-variateur est verrouillé (affichage = 1: Inhibition démarrage, paramètre E48) :

1. Déterminez les causes de la mise en marche désactivée et éliminez-les : 
le paramètre E49 émet les causes possibles de manière codée, le paramètre E47 les affiche en texte clair.

2. Exécutez ensuite l'essai (voir la section « Le servo-variateur est prêt à la mise sous tension »).

Information

Si l'absence d'autorisation pour l'application CiA 402 est la seule cause de la mise en marche désactivée, passez directement
au mode Local et exécutez l'essai (voir la section « Le servo-variateur est prêt à la mise sous tension »).

Terminer l'essai

1. Verrouillez le servo-variateur à l'aide de la touche [E/S].

2. Utilisez la touche [Manuel] pour passer au mode Normal.
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12 Remplacement
Les chapitres ci-après décrivent le remplacement d'un servo-variateur et des accessoires disponibles.

12.1 Consignes de sécurité relatives au remplacement d'un
appareil

Les travaux de remplacement sont autorisés uniquement lorsque les appareils sont hors tension. Observez les cinq règles
de sécurité (voir Travailler sur la machine [} 16]).

Si la tension d'alimentation est activée, des tensions dangereuses peuvent se produire sur les bornes et sur les câbles qui y
sont branchés.

L'appareil et les câbles qui y sont raccordés ne sont pas nécessairement hors tension lorsque la tension d'alimentation est
coupée et lorsque tous les affichages sont éteints !

Information

Observez le temps de décharge des condensateurs du circuit intermédiaire indiqué dans les caractéristiques techniques
générales des appareils. Ce n'est qu'à l'issue de cette période que vous pouvez supposer une absence de tension.

Lors de l’installation ou d’autres travaux dans l’armoire électrique, protégez les appareils contre la chute de pièces (restes
de fil, torons, pièces métalliques etc.). Les pièces conductrices peuvent provoquer un court-circuit à l'intérieur des appareils
et, par là même, une panne des appareils concernés.

Il est interdit d'ouvrir le carter, d'enficher ou de retirer des bornes, de brancher ou débrancher un câblage de raccordement
ou de monter ou démonter des accessoires lorsque la tension d'alimentation est activée.

Lorsque vous couplez des servo-variateurs dans le circuit intermédiaire, assurez-vous que tous les modules Quick DC-Link
sont de nouveau surmontés d'un servo-variateur après le remplacement.

Le carter de l'appareil doit être fermé avant l'activation de la tension d'alimentation.

12.2 Remarques sur la configuration de sécurité
Un servo-variateur avec des fonctions de sécurité avancées via le module de sécurité SE6 nécessite absolument une
configuration de sécurité valide. Si tel n'est pas le cas, un message d'erreur est généré.

La configuration de sécurité du module de sécurité a une somme de contrôle CRC unique, qui contient également le
numéro de production du module de sécurité sous forme cryptée. Toutefois, différents modules de sécurité peuvent avoir
des fonctions de sécurité identiques. Dans ce cas, les sommes de contrôle CRC des fonctions de sécurité concordent.

La configuration de sécurité est enregistrée sur le module de sécurité. De plus, une copie de la configuration est enregistrée
sur le Paramodul. Si vous remplacez un servo-variateur, vous pouvez réutiliser le Paramodul et donc la configuration de
sécurité du servo-variateur à remplacer. Pour plus d'informations sur la procédure à suivre, voir Remplacer le servo-
variateur [} 143].

L'affichage des sommes de contrôle se fait via le paramètre S09 safety modul SE6 checksum of safety configuration. La
somme de contrôle des fonctions de sécurité est indiquée dans l'élément 2.
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12.3 Remarques concernant le remplacement du moteur
Lors du remplacement d'un moteur brushless synchrone STOBER avec encodeur EnDat et plaque signalétique électronique,
le servo-variateur détecte un remplacement du moteur effectué (condition : B04 = 64: Actif) lorsque le servo-variateur est
mis sous tension.

En guise de réaction, le servo-variateur lit les données modifiées à partir de la plaque signalétique électronique, transmet
ces données dans les paramètres correspondants et signale le processus par un dérangement de type 81 : Allocation
moteur. Vous pouvez identifier ce qui a changé sur la base de la cause du dérangement.

Pour transférer les données modifiées vers le Paramodul et ainsi les enregistrer de manière non volatile, vous devez
exécuter l'action Sauvegarder valeurs dans le paramètre A00. Alternativement, enregistrez les données avec la touche de
mémorisation de l'écran.

Dans le cas contraire, une relecture de la plaque signalétique électronique aura lieu à la prochaine mise sous tension du
servo-variateur et les données modifiées seront signalées par un dérangement de type 81 : Allocation moteur.

12.4 Remplacer le servo-variateur

AVERTISSEMENT !

Tension électrique ! Danger de mort par choc électrique !
▪ Mettez tous les appareils hors tension avant d'y effectuer des travaux !

▪ Observez le temps de décharge des condensateurs du circuit intermédiaire indiqué dans les caractéristiques
techniques générales. Ce n'est qu'à l'issue de cette période que vous pouvez supposer une absence de tension.

PRUDENCE

Perte de la position absolue !

Si le câble d'encodeur est déconnecté du module de pile AES, la position absolue dans l'encodeur se perd.

▪ Veillez à ne pas déconnecter le câble d'encodeur de l'AES pendant les travaux de maintenance ! Déconnectez l'AES du
servo-variateur.

PRUDENCE

Dommages matériels dus à une décharge électrostatique !

Prenez des mesures appropriées lors du maniement de circuits imprimés ouverts, comme p. ex. le port de vêtements ESD.

Évitez de toucher les surfaces de contact.

Information

Le module de sécurité est un composant intégré à demeure au servo-variateur, il est interdit à l'utilisateur de modifier sa
construction ou ses caractéristiques électriques ou techniques !

Outils et matériel

Il vous faut :

§ Outil de desserrage et de serrage des vis de fixation

Conditions préalables et remplacement

ü Les servo-variateurs d'une même gamme et de puissance identique sont échangés les uns contre les autres.

ü Le matériel et le micrologiciel du servo-variateur à monter ont la même version ou une version plus récente que le
servo-variateur à remplacer. Pour des informations sur une mise à jour du micrologiciel, voir Remplacer ou actualiser
le micrologiciel via DS6 [} 146].
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ü Le Paramodul du servo-variateur à remplacer est disponible ; le Paramodul contient un enregistrement du projet
original.

1. En option : si un module de pile AES est installé, déconnectez l'AES du servo-variateur.

2. Débranchez toutes les bornes du servo-variateur à démonter.

3. Desserrez le conducteur de protection du boulon de mise à la terre.

4. Tailles 0 à 2 : desserrez légèrement la vis de fixation supérieure et enlevez la vis de fixation inférieure pour pouvoir
démonter le blindage CEM EM6A0.

5. Enlevez les vis de fixation et sortez le servo-variateur de l'armoire électrique. Notez que lorsque vous couplez des
servo-variateurs dans un circuit intermédiaire via Quick DC-Link ou utilisez une résistance de freinage arrière, vous
devez tout d'abord appuyer le servo-variateur vers le haut au niveau des guidages avant de pouvoir le sortir de
l'armoire électrique.

6. Enlevez le Paramodul du nouveau servo-variateur à monter.

7. Insérez le Paramodul contenant le projet original dans le servo-variateur à monter.

8. En option : démontez les modules de communication et les modules de borne du servo-variateur à remplacer si le
nouveau servo-variateur a été livré sans accessoires.

9. En option : montez les accessoires dans le nouveau servo-variateur.

10. Montez le nouveau servo-variateur dans l'armoire électrique.

11. Raccordez le conducteur de protection au boulon de mise à la terre. Respectez les consignes et les exigences
concernant la Mise à la terre [} 65].

12. Réenfichez les bornes.

13. En option : si un module de pile AES est installé, connectez-le au câble d'encodeur raccordé sur le servo-variateur.
Serrez les vis moletées afin de garantir une liaison sûre entre l'AES et le servo-variateur.

14. Démarrez le servo-variateur.

15. En option : si vous utilisez les fonctions de sécurité avancées via le module de sécurité SE6, appuyez simultanément
sur les touches fléchées gauche et droite pendant 2 secondes, lorsque vous y êtes invité(e), pour activer les fonctions
de sécurité.

ð La transmission des données de configuration à partir du Paramodul démarre.

ð La transmission des données s'affiche à l'écran.

ð La configuration de sécurité enregistrée sur le Paramodul est stockée dans le module de sécurité.

ð Après la transmission de données, un événement de dérangement s'affiche à l'écran.

16. En option : si vous avez activé les fonctions de sécurité à l'étape précédente, acquittez l'incident à l'aide de la touche
[Esc].

17. Retirez le Paramodul enfiché et réenfichez le nouveau Paramodul retiré à l'étape 5 sur le servo-variateur.

18. Appuyez pendant 3 secondes sur la touche [Enregistrer].

ð Toutes les données sont enregistrées de manière non volatile sur le Paramodul.

19. Redémarrez ensuite le servo-variateur, par exemple via une alimentation 24 VCC de la pièce de commande.

20. En option : si vous utilisez les fonctions de sécurité avancées via le module de sécurité SE6, vérifiez si la somme de
contrôle des fonctions de sécurité consignée dans la documentation du servo-variateur remplacé concorde avec la
somme de contrôle du nouveau servo-variateur. La somme de contrôle s'affiche à l'écran. Cliquez sur [échap] pour
acquitter l'affichage. L'affichage de la somme de contrôle peut également s'effectuer à l'aide des paramètres S09
safety modul SE6 checksum of safety configuration dans l'élément 2.
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12.5 Remplacer Paramodul
Dans la mesure où vous devez remplacer le Paramodul d'origine livré avec le servo-variateur par un nouveau, vous pouvez
passer une nouvelle commande auprès de STOBER (voir Mémoire de données amovible).

Information

Un nouveau Paramodul de STOBER est toujours vide. Il doit être préparé pour le fonctionnement dans le servo-variateur.

Si, lors du démarrage du servo-variateur, un Paramodul de rechange vide de STOBER est inséré, le servo-variateur démarre
en mode de secours et un message d'erreur est affiché à l'écran (voir État du servo-variateur : écran).

Préparation

Pour remplacer un Paramodul d'origine et préparer le nouveau pour le fonctionnement dans le servo-variateur, procédez
comme décrit ci-dessous :

ü Le Paramodul d'origine est inséré dans le servo-variateur.

1. Activez l'alimentation 24 VCC de la pièce de commande.

2. Remplacez le Paramodul d'origine par le nouveau.

3. Exécutez l'action A00 et attendez la fin de l'enregistrement.

ð Le nouveau Paramodul est préparé pour le fonctionnement dans le servo-variateur.
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12.6 Remplacer ou actualiser le micrologiciel via DS6
Si vous avez besoin d'une autre version de micrologiciel ou si vous souhaitez actualiser le micrologiciel d'un servo-variateur,
vous pouvez modifier le micrologiciel à l'aide du logiciel de mise en service DriveControlSuite. Vous pouvez préparer une
mise à jour automatique du micrologiciel pendant le fonctionnement du servo-variateur et de la machine. La mise à jour ne
prend effet qu'après un redémarrage. La double mémorisation du micrologiciel permet d'exclure une perte du micrologiciel
ou un cas d'intervention de maintenance parce qu'elle garantit la possibilité d'accès au micrologiciel existant en cas
d'interruption de la connexion par exemple.

Pour effectuer une mise à jour automatique du micrologiciel, vous devez connecter votre ordinateur personnel et le servo-
variateur via le réseau.

Information

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

Conditions préalables à la localisation d'un servo-variateur dans le réseau :

▪ Le réseau prend en charge la diffusion IPv4-Limited

▪ Tous les servo-variateurs et l'ordinateur personnel sont dans le même sous-réseau (domaine de diffusion)

Effectuer une mise à jour automatique du micrologiciel

ü Le servo-variateur est en marche.

1. Démarrez DriveControlSuite.

2. Cliquez sur Liaison en ligne.

ð La boîte de dialogue Ajouter une liaison s'ouvre.

3. Onglet Liaison directe > Colonne Adresse IP : 
activez l'adresse IP concernée et cliquez sur OK pour confirmer votre sélection.

ð La fenêtre Fonctions en ligne s'ouvre. Le servo-variateur qui est raccordé via l'adresse IP sélectionnée s'affiche.

4. Onglet Mise à jour automatique du micrologiciel :
la version la plus récente adaptée à la version de DriveControlSuite est sélectionnée par défaut. Cliquez sur Affecter la
version standard à tous les servo-variateurs.

ð La sélection Pas de mise à jour automatique du micrologiciel du servo-variateur change dans la version standard.

5. En option : si vous souhaitez affecter à un servo-variateur une version du micrologiciel alternative enregistrée
localement, procédez comme suit :

5.1. Cliquez sur Ajouter une nouvelle version du micrologiciel, naviguez vers le répertoire et chargez le fichier.

5.2. Changez ensuite la sélection Version standard du servo-variateur dans Version alternative et sélectionnez, dans
la liste déroulante correspondante, la version du micrologiciel précédemment chargée.

6. Onglet Mise à jour automatique du micrologiciel :
cliquez sur Démarrer la mise à jour automatique du micrologiciel.

7. Cliquez sur OK pour confirmer la consigne de sécurité.

ð La mise à jour du micrologiciel est transmise.

8. Étant donné que la mise à jour du micrologiciel n'est effective qu'après un redémarrage du servo-variateur, cliquez sur
Redémarrer tous les servo-variateurs une fois la transmission terminée.

9. Cliquez sur Oui pour confirmer le redémarrage.

ð La communication par bus de terrain et la connexion vers DriveControlSuite sont interrompues et le servo-variateur
redémarre.
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13 Annexe

13.1 Spécification des bornes
Pour les informations relatives à la planification du câblage de raccordement, voir les chapitres suivants.

La norme EN 60204-1 contient les recommandations fondamentales à prendre en compte lors de la sélection de
conducteurs. Dans le chapitre « Conducteurs et câbles », elle contient des informations sur la réduction, par exemple pour
les températures ambiantes élevées ou les câbles avec plusieurs fils sollicités, outre les informations sur l'intensité
maximale admissible des fils en fonction du mode de pose.

AVERTISSEMENT !

Préjudices corporels et dommages matériels dus au choc électrique et à la surcharge thermique !

▪ Assemblez les extrémités des conducteurs conformément aux spécifications des bornes.

▪ Vérifiez les extrémités des câbles et conducteurs préassemblés et ajustez-les si nécessaire.

13.1.1 Aperçu
Les tableaux suivants expliquent les spécifications à observer, ainsi que les raccordements correspondants, selon le type de
servo-variateur ou d'accessoires.

Servo-variateurs

Type X1 X10, X20 X11 X30

SD6A02 FMC 1,5 -ST-3,5 [} 151] GFKC 2,5 -ST-7,62
[} 152]

BLDF 5.08 180 SN
[} 150]

GFKIC 2,5 -ST-7,62
[} 153]SD6A04

SD6A06

SD6A14 SPC 5 -ST-7,62 [} 155] ISPC 5 -STGCL-7,62
[} 153]SD6A16

SD6A24 SPC 16 -ST-10,16
[} 155]

ISPC 16 -ST-10,16
[} 154]SD6A26

SD6A34 MKDSP 25 -15,00
[} 154]

—

SD6A36

SD6A38

Tab. 155: Spécifications des bornes pour l'appareil de base
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Module de sécurité

Type X2, X5, X634 X12

ST6 BFL 5.08HC 180 SN [} 149] BCF 3,81 180 SN [} 149]

Tab. 156: Spécification des bornes du module de sécurité ST6

Type X2, X5, X7, X835 X14, X15

SE6 BFL 5.08HC 180 SN [} 149] DFMC 1,5 -ST-3,5 [} 150]

Tab. 157: Spécification des bornes du module de sécurité SE6

Modules de borne

Type X100, X101 X102, X103

XI6 FK-MCP 1,5 -ST-3,5 [} 151] FMC 1,5 -ST-3,5 [} 151]

RI6 —

IO6 —

Tab. 158: Spécification des modules de borne

Boîtier adaptateur pour encodeur

Type X302, X305, X306 X303

LA6 FK-MCP 1,5 -ST-3,5 [} 151] BFL 5.08HC 180 SN [} 149]

Tab. 159: Spécification des bornes du boîtier adaptateur de l'encodeur

Résistances de freinage

Type Résistance de freinage

FZMU, FZZMU G 10/2 [} 152]

FGFKU G 10/2 [} 152]

Tab. 160: Spécifications des bornes pour les résistances de freinage

34 Le module de sécurité ST6 est équipé, outre les raccordements pour la technique de sécurité, des raccordements fonc-
tionnels X2, X5, X6 (indépendamment de la technique de sécurité).
35 Le module de sécurité est équipé, outre les raccordements pour la technique de sécurité, des raccordements X2 et X5 (in-
dépendamment de la technique de sécurité).
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13.1.2 BCF 3,81 180 SN

Caractéristique Type de conducteur Valeur

Pas — 3,81 mm

Courant nominal à ϑamb = 40 °C — CE/UL/CSA : 16 A/
10 A/11 A

Section de conducteur max. Flexible sans BP 1,5 mm²

Flexible avec BP sans collerette en plastique 1,0 mm²

Flexible avec BP avec collerette en plastique 1,0 mm²

2 conducteurs flexibles avec double BP avec
collerette en plastique

—

AWG conformément à UL/CSA 16

Section de conducteur min. Flexible sans BP 0,14 mm²

Flexible avec BP sans collerette en plastique 0,25 mm²

Flexible avec BP avec collerette en plastique 0,25 mm²

2 conducteurs flexibles avec double BP avec collerette
en plastique

—

AWG conformément à UL/CSA 26

Longueur de dénudage — 10 mm

Couple de serrage — —

Tab. 161: Spécification BCF 3,81 180 SN BK

13.1.3 BFL 5.08HC 180 SN

Caractéristique Type de conducteur Valeur

Pas — 5,08 mm

Courant nominal à ϑamb = 40 °C — CE/UL/CSA : 16 A/
10 A/10 A

Section de conducteur max. Flexible sans BP 2,5 mm²

Flexible avec BP sans collerette en plastique 2,5 mm²

Flexible avec BP avec collerette en plastique 2,5 mm²

2 conducteurs flexibles avec double BP avec
collerette en plastique

—

AWG conformément à UL/CSA 12

Section de conducteur min. Flexible sans BP 0,2 mm²

Flexible avec BP sans collerette en plastique 0,2 mm²

Flexible avec BP avec collerette en plastique 0,25 mm²

2 conducteurs flexibles avec double BP avec collerette
en plastique

—

AWG conformément à UL/CSA 26

Longueur de dénudage — 10 mm

Couple de serrage — —

Tab. 162: Spécification BFL 5.08HC 180 SN
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13.1.4 BLDF 5.08 180 SN

Caractéristique Type de conducteur Valeur

Pas — 5,08 mm

Courant nominal à ϑamb = 40 °C — CE/UL/CSA : 14 A/
10 A/10 A

Section de conducteur max. Flexible sans BP 2,5 mm²

Flexible avec BP sans collerette en plastique 2,5 mm²

Flexible avec BP avec collerette en plastique 2,5 mm²

2 conducteurs flexibles avec double BP avec
collerette en plastique

—

AWG conformément à UL/CSA 12

Section de conducteur min. Flexible sans BP 0,2 mm²

Flexible avec BP sans collerette en plastique 0,2 mm²

Flexible avec BP avec collerette en plastique 0,25 mm²

2 conducteurs flexibles avec double BP avec collerette
en plastique

—

AWG conformément à UL/CSA 26

Longueur de dénudage — 10 mm

Couple de serrage — —

Tab. 163: Spécification BLDF 5.08 180 SN

13.1.5 DFMC 1,5 -ST-3,5

Caractéristique Type de ligne Valeur

Pas — 3,5 mm

Courant nominal à ϑamb = 40 °C — CE/UL/CSA : 8 A

Section de conducteur max. Flexible sans BP 1,5 mm²

Flexible avec BP sans collerette en plastique 1,5 mm²

Flexible avec BP avec collerette en plastique 0,75 mm²

2 conducteurs flexibles avec double BP avec
collerette en plastique

—

AWG conformément à UL/CSA 16

Section de conducteur min. Flexible sans BP 0,2 mm²

Flexible avec BP sans collerette en plastique 0,25 mm²

Flexible avec BP avec collerette en plastique 0,25 mm²

2 conducteurs flexibles avec double BP avec collerette
en plastique

—

AWG conformément à UL/CSA 24

Longueur de dénudage — 10 mm

Couple de serrage — —

Tab. 164: Spécification DFMC 1,5 -ST-3,5
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13.1.6 FK-MCP 1,5 -ST-3,5

Caractéristique Type de ligne Valeur

Pas — 3,5 mm

Courant nominal à ϑamb = 40 °C — CE/UL/CSA : 8 A

Section de conducteur max. Flexible sans BP 1,5 mm²

Flexible avec BP sans collerette en plastique 1,5 mm²

Flexible avec BP avec collerette en plastique 0,5 mm²

2 conducteurs flexibles avec double BP avec
collerette en plastique

—

AWG conformément à UL/CSA 16

Section de conducteur min. Flexible sans BP 0,14 mm²

Flexible avec BP sans collerette en plastique 0,25 mm²

Flexible avec BP avec collerette en plastique 0,25 mm²

2 conducteurs flexibles avec double BP avec collerette
en plastique

—

AWG conformément à UL/CSA 28

Longueur de dénudage — 9 mm

Couple de serrage — —

Tab. 165: Spécification FK-MCP 1,5 -ST-3,5

13.1.7 FMC 1,5 -ST-3,5

Caractéristique Type de conducteur Valeur

Pas — 3,5 mm

Courant nominal à ϑamb = 40 °C — CE/UL/CSA : 8 A

Section de conducteur max. Flexible sans BP 1,5 mm²

Flexible avec BP sans collerette en plastique 1,5 mm²

Flexible avec BP avec collerette en plastique 0,75 mm²

2 conducteurs flexibles avec double BP avec
collerette en plastique

—

AWG conformément à UL/CSA 16

Section de conducteur min. Flexible sans BP 0,2 mm²

Flexible avec BP sans collerette en plastique 0,25 mm²

Flexible avec BP avec collerette en plastique 0,25 mm²

2 conducteurs flexibles avec double BP avec collerette
en plastique

—

AWG conformément à UL/CSA 24

Longueur de dénudage — 10 mm

Couple de serrage — —

Tab. 166: Spécification FMC 1,5 -ST-3,5
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13.1.8 G 10/2

Caractéristique Type de ligne Valeur

Pas — 17,5 mm

Courant nominal à ϑamb = 40° C — CE/UL/CSA : 57 A/65 A/
65 A

Section de conducteur max. Flexible sans BP 10,0 mm²

Flexible avec BP sans collerette en plastique 16,0 mm²

Flexible avec BP avec collerette en plastique 16,0 mm²

2 conducteurs flexibles avec double BP avec
collerette en plastique

6,0 mm²

AWG conformément à UL/CSA 6

Section de conducteur min. Flexible sans BP 0,5 mm²

Flexible avec BP sans collerette en plastique 0,5 mm²

Flexible avec BP avec collerette en plastique 0,5 mm²

2 conducteurs flexibles avec double BP avec
collerette en plastique

0,5 mm²

AWG conformément à UL/CSA 24

Longueur de dénudage — 12 mm

Couple de serrage — 1,5 – 1,8 Nm

Tab. 167: Spécification G 10/2

13.1.9 GFKC 2,5 -ST-7,62

Caractéristique Type de ligne Valeur

Pas — 7,62 mm

Courant nominal à ϑamb = 40° C — CE/UL/CSA : 12 A/
10 A/10 A

Section de conducteur max. Flexible sans BP 2,5 mm²

Flexible avec BP sans collerette en plastique 2,5 mm²

Flexible avec BP avec collerette en plastique 2,5 mm²

2 conducteurs flexibles avec double BP avec
collerette en plastique

1,5 mm²

AWG conformément à UL/CSA 12

Section de conducteur min. Flexible sans BP 0,2 mm²

Flexible avec BP sans collerette en plastique 0,25 mm²

Flexible avec BP avec collerette en plastique 0,25 mm²

2 conducteurs flexibles avec double BP avec collerette
en plastique

0,5 mm²

AWG conformément à UL/CSA 24

Longueur de dénudage — 10 mm

Couple de serrage — 0,3 – 0,7 Nm

Tab. 168: Spécification GFKC 2,5 -ST-7,62
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13.1.10 GFKIC 2,5 -ST-7,62

Caractéristique Type de conducteur Valeur

Pas — 7,62 mm

Courant nominal à ϑamb = 40 °C — CE/UL/CSA : 12 A/
10 A/10 A

Section de conducteur max. Flexible sans BP 2,5 mm²

Flexible avec BP sans collerette en plastique 2,5 mm²

Flexible avec BP avec collerette en plastique 2,5 mm²

2 conducteurs flexibles avec double BP avec
collerette en plastique

1,0 mm²

AWG conformément à UL/CSA 12

Section de conducteur min. Flexible sans BP 0,2 mm²

Flexible avec BP sans collerette en plastique 0,25 mm²

Flexible avec BP avec collerette en plastique 0,25 mm²

2 conducteurs flexibles avec double BP avec collerette
en plastique

0,5 mm²

AWG conformément à UL/CSA 26

Longueur de dénudage — 10 mm

Couple de serrage — —

Tab. 169: Spécification GFKIC 2,5 -ST-7,62

13.1.11 ISPC 5 -STGCL-7,62

Caractéristique Type de conducteur Valeur

Pas — 7,62 mm

Courant nominal à ϑamb = 40 °C — CE/UL/CSA : 32 A/
35 A/35 A

Section de conducteur max. Flexible sans BP 6,0 mm²

Flexible avec BP sans collerette en plastique 6,0 mm²

Flexible avec BP avec collerette en plastique 4,0 mm²

2 conducteurs flexibles avec double BP avec
collerette en plastique

1,5 mm²

AWG conformément à UL/CSA 8

Section de conducteur min. Flexible sans BP 0,2 mm²

Flexible avec BP sans collerette en plastique 0,25 mm²

Flexible avec BP avec collerette en plastique 0,25 mm²

2 conducteurs flexibles avec double BP avec collerette
en plastique

0,25 mm²

AWG conformément à UL/CSA 24

Longueur de dénudage — 15 mm

Couple de serrage — —

Tab. 170: Spécification ISPC 5 -STGCL-7,62
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13.1.12 ISPC 16 -ST-10,16

Caractéristique Type de conducteur Valeur

Pas — 10,16 mm

Courant nominal à ϑamb = 40 °C — CE/UL/CSA : 55 A/
66 A/66 A

Section de conducteur max. Flexible sans BP 16,0 mm²

Flexible avec BP sans collerette en plastique 16,0 mm²

Flexible avec BP avec collerette en plastique 10,0 mm²

2 conducteurs flexibles avec double BP avec
collerette en plastique

4,0 mm²

AWG conformément à UL/CSA 4

Section de conducteur min. Flexible sans BP 0,75 mm²

Flexible avec BP sans collerette en plastique 0,75 mm²

Flexible avec BP avec collerette en plastique 0,75 mm²

2 conducteurs flexibles avec double BP avec collerette
en plastique

0,75 mm²

AWG conformément à UL/CSA 20

Longueur de dénudage — 18 mm

Couple de serrage — —

Tab. 171: Spécification SPC 16 -ST-10,16

13.1.13 MKDSP 25 -15,00

Caractéristique Type de ligne Valeur

Pas — 15,0 mm

Courant nominal à ϑamb = 40 °C — CE/UL/CSA : 125 A/115 A/
115 A

Section de conducteur max. Flexible sans BP 35,0 mm²

Flexible avec BP sans collerette en plastique 35,0 mm²

Flexible avec BP avec collerette en plastique 35,0 mm²

2 conducteurs flexibles avec double BP avec
collerette en plastique

16,0 mm²

AWG conformément à UL/CSA 2

Section de conducteur min. Flexible sans BP 0,5 mm²

Flexible avec BP sans collerette en plastique 1,0 mm²

Flexible avec BP avec collerette en plastique 1,5 mm²

2 conducteurs flexibles avec double BP avec
collerette en plastique

0,5 mm²

AWG conformément à UL/CSA 20

Longueur de dénudage — 18 mm

Couple de serrage Sections des conducteurs ≤ 25,0 mm² 2,5 Nm

Sections des conducteurs > 25,0 mm² 4,5 Nm

Tab. 172: Spécification MKDSP 25 -15,00



STOBER 13 | Annexe
01

/2
02

3 
| 

ID
 4

42
54

4.
09

155

13.1.14 SPC 5 -ST-7,62

Caractéristique Type de ligne Valeur

Pas — 7,62 mm

Courant nominal à ϑamb = 40° C — CE/UL/CSA : 32 A/
35 A/35 A

Section de conducteur max. Flexible sans BP 6,0 mm²

Flexible avec BP sans collerette en plastique 6,0 mm²

Flexible avec BP avec collerette en plastique 4,0 mm²

2 conducteurs flexibles avec double BP avec
collerette en plastique

1,5 mm²

AWG conformément à UL/CSA 8

Section de conducteur min. Flexible sans BP 0,2 mm²

Flexible avec BP sans collerette en plastique 0,25 mm²

Flexible avec BP avec collerette en plastique 0,25 mm²

2 conducteurs flexibles avec double BP avec collerette
en plastique

0,25 mm²

AWG conformément à UL/CSA 24

Longueur de dénudage — 12 – 15 mm

Couple de serrage — 0,3 – 0,7 Nm

Tab. 173: Spécification SPC 5 -ST-7,62

13.1.15 SPC 16 -ST-10,16

Caractéristique Type de ligne Valeur

Pas — 10,16 mm

Courant nominal à ϑamb = 40° C — CE/UL/CSA : 55 A/
66 A/66 A

Section de conducteur max. Flexible sans BP 16,0 mm²

Flexible avec BP sans collerette en plastique 16,0 mm²

Flexible avec BP avec collerette en plastique 10,0 mm²

2 conducteurs flexibles avec double BP avec
collerette en plastique

4,0 mm²

AWG conformément à UL/CSA 4

Section de conducteur min. Flexible sans BP 0,75 mm²

Flexible avec BP sans collerette en plastique 0,75 mm²

Flexible avec BP avec collerette en plastique 0,75 mm²

2 conducteurs flexibles avec double BP avec collerette
en plastique

0,75 mm²

AWG conformément à UL/CSA 20

Longueur de dénudage — 18 mm

Couple de serrage — 0,3 – 0,7 Nm

Tab. 174: Spécification SPC 16 -ST-10,16
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13.2 Exemples de câblage
Les chapitres ci-après illustrent le principe de raccordement sur la base d'exemples.

Information

Pour le fonctionnement conforme UL : les raccordements portant l'inscription PE sont exclusivement réservés à la mise à la
terre fonctionnelle.

13.2.1 Fonctionnement autonome avec commande directe du frein
Le graphique ci-dessous montre un exemple de câblage pour le fonctionnement en mode autonome du SD6 avec
commande de frein directe.

Observez les consignes relatives à l'installation conforme CEM (voir Recommandations CEM [} 66]).

1 2

D-
1 2

D+ R+ R-
3 4 7

1TP1 1TP2
8 1 42 3

U V W PE
5

1BD1 1BD2
6

1 42 3 5 6 7 8
GND GND Vc

1 3
+ -
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21 42 3
L1 L2 L3 PE

1 42 3
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Fig. 28: Exemple de câblage mode autonome avec commande directe du frein

A1 Commande

F1 – F4 Fusible

K1 Relais de sécurité

L1 – L3 Alimentation triphasée

M Potentiel de référence

M1 Moteur

R1 Résistance de freinage

T1 Servo-variateurs

1 Raccordement en option
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13.2.2 Mode autonome avec commande indirecte du frein
Le graphique ci-dessous montre un exemple de câblage pour fonctionnement en mode autonome du SD6 avec commande
indirecte du frein.

Observez les consignes relatives à l'installation conforme CEM (voir Recommandations CEM [} 66]).
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Fig. 29: Exemple de câblage mode autonome avec commande indirecte du frein

A1 Commande

F1 – F5 Fusible

K1 Relais de sécurité

K2 Contacteur

L Alimentation 230 VCA

L1 – L3 Alimentation triphasée

M Potentiel de référence

24 VCC Alimentation 24 VCC

M1 Moteur

N Conducteur neutre

R1 Résistance de freinage

T1 Servo-variateur

T2 Redresseur de frein

Y1 Frein

1 Raccordement en option
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13.3 Informations complémentaires
Les documentations listées ci-dessous vous fournissent d'autres informations pertinentes sur la 6e génération de servo-
variateurs STOBER. Vous trouverez la version actuelle de la documentation dans le centre de téléchargement STOBER à
l'adresse http://www.stoeber.de/fr/download, si vous saisissez le n° ID de la documentation dans la recherche.

Le regroupement des documentations a pour but de vous aider, mais n'est utile que si vous pilotez le servo-variateur via un
bus de terrain.

PROFINET

Titre Documentation Contenus Nº ID

Communication PROFINET – SD6 Manuel Montage, installation électrique, transfert de
données, mise en service, informations
complémentaires

442714

Servo-variateur SD6 Manuel Structure du système, caractéristiques
techniques, planification, stockage, montage,
raccordement, mise en service,
fonctionnement, service après-vente,
diagnostic

442589

Application Drive Based (DB) Manuel Planification, configuration, paramétrage, essai
de fonctionnement, informations
complémentaires

442715

Application Drive Based
Synchronous (DBS)

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

443047

Technique de sécurité ST6 – 
STO via les bornes

Manuel Caractéristiques techniques, installation, mise
en service, diagnostic, informations
complémentaires

442651

Technique de sécurité SE6 –
surveillance sécurisée de
l'entraînement via les bornes

Manuel Caractéristiques techniques, installation, mise
en service, diagnostic

442797

Technique de raccordement Manuel Sélection câble d'encodeur, de puissance et
hybride, accessoires, caractéristiques
techniques, raccordement

443103

EtherCAT

Titre Documentation Contenus Nº ID

Communication EtherCAT – SD6 Manuel Montage, installation électrique, transfert de
données, mise en service, informations
complémentaires

443037

Servo-variateur SD6 Manuel Structure du système, caractéristiques
techniques, planification, stockage, montage,
raccordement, mise en service,
fonctionnement, service après-vente,
diagnostic

442589

Application CiA 402 – SD6 Manuel Planification, configuration, paramétrage, essai
de fonctionnement, informations
complémentaires

443078

Application Drive Based (DB) Manuel Planification, configuration, paramétrage, essai
de fonctionnement, informations
complémentaires

442715

http://www.stoeber.de/fr/download
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Titre Documentation Contenus Nº ID

Application Drive Based
Synchronous (DBS)

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

443047

Technique de sécurité ST6 – 
STO via les bornes

Manuel Caractéristiques techniques, installation, mise
en service, diagnostic, informations
complémentaires

442651

Technique de sécurité SE6 –
surveillance sécurisée de
l'entraînement via les bornes

Manuel Caractéristiques techniques, installation, mise
en service, diagnostic

442797

Technique de raccordement Manuel Sélection câble d'encodeur, de puissance et
hybride, accessoires, caractéristiques
techniques, raccordement

443103

CANopen

Titre Documentation Contenus Nº ID

Communication CANopen – SD6 Manuel Montage, installation électrique, transfert de
données, mise en service, informations
complémentaires

442638

Servo-variateur SD6 Manuel Structure du système, caractéristiques
techniques, planification, stockage, montage,
raccordement, mise en service,
fonctionnement, service après-vente,
diagnostic

442589

Application CiA 402 – SD6 Manuel Planification, configuration, paramétrage, essai
de fonctionnement, informations
complémentaires

443078

Application Drive Based (DB) Manuel Planification, configuration, paramétrage, essai
de fonctionnement, informations
complémentaires

442715

Application Drive Based
Synchronous (DBS)

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

443047

Technique de sécurité ST6 – 
STO via les bornes

Manuel Caractéristiques techniques, installation, mise
en service, diagnostic, informations
complémentaires

442651

Technique de sécurité SE6 –
surveillance sécurisée de
l'entraînement via les bornes

Manuel Caractéristiques techniques, installation, mise
en service, diagnostic

442797

Technique de raccordement Manuel Sélection câble d'encodeur, de puissance et
hybride, accessoires, caractéristiques
techniques, raccordement

443103
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13.4 Symboles de formule

Signes
convenus

Unité Explication

CN,PU F Capacité de charge nominale du bloc de puissance

CPU F Capacité intrinsèque du bloc de puissance

f2PU Hz Fréquence de sortie du bloc de puissance

fPWM,PU Hz Fréquence de la modulation de largeur d'impulsion du bloc de puissance

I1maxCU A Courant d’entrée maximal de la pièce de commande

I1maxPU A Courant d’entrée maximal du bloc de puissance

I1N,PU A Courant nominal d’entrée du bloc de puissance

I2max A Courant de sortie maximal

I2maxPU A Courant de sortie maximal du bloc de puissance

I2N,PU A Courant nominal de sortie du bloc de puissance

PeffRB W Puissance effective sur la résistance de freinage externe

PmaxRB W Puissance maximale sur la résistance de freinage externe

P2N,PU W Puissance nominale de sortie du bloc de puissance

R2minRB Ω Résistance minimale de la résistance de freinage externe

RintRB Ω Résistance de la résistance de freinage interne

TM Année, a Temps de mission

U1CU V Tension d'entrée de la pièce de commande

U1PU V Tension d'entrée du bloc de puissance

U2 V Tension de sortie

U2max V Tension de sortie maximale

U2PU V Tension de sortie du bloc de puissance

U2PU,ZK V Tension de sortie du bloc de puissance pour le couplage du circuit intermédiaire (valeurs
typiques : 400 VCA correspondent à 560 VCC, 480 VCA correspondent à 680 VCC)

UoffCH V Seuil de coupure du hacheur de freinage

UonCH V Seuil d'enclenchement du hacheur de freinage
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13.5 Abréviations

Abréviation Signification

CA Courant Alternatif

AI Analog Input (entrée analogique)

AO Analog Output (sortie analogique)

TA Taille

CAN Controller Area Network

CiA CAN in Automation

CNC Computerized Numerical Control (commande numérique informatisée)

CC Courant Continu

DI Digital Input (entrée numérique)

DMZ Zone démilitarisée

DO Digital Output (sortie numérique)

CEM Compatibilité Électromagnétique

EtherCAT Ethernet for Control Automation Technology

HTL High Threshold Logic (logique lente à haute immunité au bruit)

I/O Input/Output (entrée/sortie)

IE International Efficiency

Classe IE Classe d'efficacité énergétique

IP International Protection (degré de protection international)

IP Internet Protocol (protocole Internet)

NAT Nennansprechtemperatur (température nominale de fonctionnement)

PE Protective Earth (conducteur de protection)

PELV Protective Extra-Low Voltage (très basse tension de protection, TBTP)

PL Performance Level (niveau de performance)

PTC Positive Temperature Coefficient (thermistance CTP)

DDR Dispositif Différentiel Résiduel

RoHS Restriction of Hazardous Substances (limitation des substances dangereuses)

SBC Safe Brake Control (commande sécurisée du frein)

SD Secure Digital (memory card) (carte mémoire numérique sécurisée)

S/FTP Screened/Foiled Twisted Pair (paire torsadée blindée / écrantée)

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

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

SIL Safety Integrity Level (niveau d’intégrité de sécurité)

API Automate Programmable Industriel

SSI Serial Synchronous Interface (interface synchrone série)

STO Safe Torque Off (absence sûre de couple)

TTL Transistor-Transistor-Logik (logique transistor-transistor)

UL Underwriters Laboratories
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14 Contact

14.1 Conseil, service après-vente, adresse
Nous nous ferons un plaisir de vous aider !

Vous trouverez sur notre site Web de nombreux services et informations concernant nos produits :
http://www.stoeber.de/fr/service

Pour tout renseignement complémentaire ou des informations personnalisées, n'hésitez pas à contacter notre service de
conseil et de support :
http://www.stoeber.de/fr/support

Vous avez besoin de notre System Support :
Tél. +49 7231 582-3060
systemsupport@stoeber.de

Vous avez besoin d'un appareil de rechange :
Tél. +49 7231 582-1128
replace@stoeber.de

Assistance téléphonique 24 heures sur 24 :
Tél. +49 7231 582-3000

Notre adresse :
STÖBER Antriebstechnik GmbH + Co. KG
Kieselbronner Straße 12
75177 Pforzheim, Allemagne

14.2 Votre avis nous intéresse
Nous avons rédigé la présente documentation avec le plus grand soin afin de vous aider à étendre et perfectionner, de
manière profitable et efficiente, vos connaissances spécifiques à notre produit.

Vos suggestions, avis, souhaits et critiques constructives nous aident à garantir et perfectionner la qualité de notre
documentation.
Si vous désirez nous contacter pour une des raisons susmentionnées, n'hésitez pas à nous écrire à l'adresse :
documentation@stoeber.de

Nous vous remercions pour votre intérêt.
L'équipe de rédaction STOBER

http://www.stoeber.de/fr/service
http://www.stoeber.de/fr/support
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14.3 À l'écoute de nos clients dans le monde entier
Nous vous assistons avec compétence et disponibilité et intervenons dans plus de 40 pays :

STOBER AUSTRIA
www.stoeber.at
Tél +43 7613 7600-0
sales@stoeber.at

STOBER CHINA 
www.stoeber.cn 
Tél +86 10 6590 7391
sales@stoeber.cn

STOBER FRANCE 
www.stober.fr 
Tél +33 4 78.98.91.80 
sales@stober.fr

STOBER Germany 
www.stober.de 
Tél +49 4 7231 582-0
sales@stoeber.de

STOBER ITALY 
www.stober.it 
Tél +39 02 93909570 
sales@stober.it

STOBER JAPAN 
www.stober.co.jp 
Tél +81 3 5395 6788
sales@stober.co.jp

STOBER SWITZERLAND 
www.stoeber.ch 
Tél +41 56 496 96 50 
sales@stoeber.ch

STOBER TAIWAN 
www.stober.tw 
Tél +886 2 2216-3428 
sales@stober.tw

STOBER TURKEY 
www.stober.com 
Tél +90 216 510 2290 
sales-turkey@stober.com

STOBER UK 
www.stober.co.uk 
Tél +44 1543 458 858 
sales@stober.co.uk

STOBER USA 
www.stober.com 
Tél +1 606 759 5090 
sales@stober.com



STÖBER Antriebstechnik GmbH + Co. KG
Kieselbronner Str. 12
75177 Pforzheim
Germany
Tel. +49 7231 582-0
mail@stoeber.de
www.stober.com

24 h Service Hotline
+49 7231 582-3000

www.stober.com
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