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1 EHEE

XA SCRY E P CE A T
1) SteadyWin® GIM £ 1) {al Il HiL 3K

2)  fE{FEEI0: CAN/RS485/RS232

2 EAINEE

SteadyWin® GIM £ 41 H 3K 2 3&E e PhSCER 3t 1 4 R 3L A Thfg

1) BCEAEHZH

2) fEHEHLET

3)  SERRE BB HRNLIZT S
4)  SERPEREUEALIZAT IR AR

3 hidHEiTE

3.1 HEmhviEH
3.1.1 B2 H

CAN RS485/RS232

1. PFREE: <= 1Mbps 1. PHRE%E: 921600
2. ID: AJACE 2. fE1kAr: 1bit
3. MiAg e HdE i 3. FdEfr: 8bit
4, MR bRvHEm 4, KA. G

5. DLC: 8 FTi

F1 HIESH
3.1.2 FEAt A

3.1.2.1 CAN Bh

Tt B DR P SERTE Tt B
Wik (Header) I

HiEKE (Payload) 8

FHF LSB

MU 2 Z1 3.2 H1 8 T HA ik
W HIRR JoiAH| (Base Band)

72 CAN ik il ]
4
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3.1.2.2 RS485 K
Ui B PFRTE L]
Wik (Header) 4 > ID RRFEWCEAESLE
ByteO | Bytel | Byte2 | Byte3 (R I — A 2
ID Type | Len | CRC > Type: 0F/RIEHA, 1

FeR ACK 1. ACK L H

RGN (U CRC 4

i, KEHIRSE) WA

i

> Llen: TMXBKE, N
sk

> CRC: AI=AFTHREL
SR

PHLEKE (Payload) |8 1Y

FHF LSB

g Z I, 3.2 H 8 7 T4l

1|28 A ToiE] (Base Band)

7€ 3 RS485 i i W]
3.2 X

wEl 1, F—NFAmEATE, IR

25 iR e e (FRHEHD

I B 1y & HEME 0x81
il B I 0x82
& 04 fiE B I 0x83
SR B 0 0x84

2 il 2 Ja B AL 0x91
=1L AL 0x92
J1HEE 0x93
THE 0x94
o7 B $2 1) 0x95
SRR 0x96
SRRl 0x97

ZH A EEe OxAl
RIS 0 0xA2

K& L SRR A 0xB1
RE 0xB2
B 7 0xB3
IRELFE bR I 0xB4

T+ 2t 4 T 0xC1

EFY 2T
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321 EERE

LIRS HE & )5, K I TC LU E N ER I E -

® LAHl>HIK

BYTEO BYTE1 BYTE2 BYTE3 BYTE4 BYTES BYTE6 BYTE7
0x81 NULL NULL NULL NULL NULL NULL NULL
Y NULL el .

® HIK> il
BYTEO BYTE1 BYTE2 BYTE3 BYTE4 BYTES BYTE6 BYTE7
0x81 RES NULL NULL NULL NULL NULL NULL
RES AW NS, W FER:
M) 2 A5 ViAA
0x00 58]
0x01 I
0x02 KW, RFndn s
0x03 P, ARH1ID
0x04 e, HiLFfrss:
0x05 KM, RFNFA 5
0x06 RIW,  FF R
0x07 W, FhmR AR
0x0B KW, RE5HER

#5 W 5%
3.2.2 RiFACE

AR IE 4 5, B ATE Z RiE S e B IR I AR R

e N> HLIK
BYTEO BYTE1 BYTE2 BYTE3 BYTE4 BYTES BYTE6 BYTE7
0x82 NULL NULL NULL NULL NULL NULL NULL

® HIK> Al
BYTEO BYTE1 BYTE2 BYTE3 BYTE4 BYTES BYTE6 BYTE7
0x82 RES NULL NULL NULL NULL NULL NULL




SteadyWin’

Intelligence Drive the Future

rev2.2

3.2.3 B E W

HEHLUL RN TES G, HRYE ConfType Al ConfID #4748 & ic B IE I
® LAHl>HIK

BYTEO BYTE1 BYTE2

BYTE3 BYTE4

BYTES BYTEG6 BYTE7

0x83 ConfType | ConflD NULL DATAO DATA1 DATA2 DATA3

Hr, ConfType F/RALEIZRM, W TFHE:

ConfType Wi AR

0x00 32 A 775 B

0x01 32 A5 R

6 M E TR

ConflD RIRFLE Widw 'S, W TFHR:

ConfType ConfiD 1t B EERR | BT E

0x00 0x00 SR /5 R psf

(32 fFRF | 0x01 BUEHR (A /5 B

SEHO 0x02 B K#E# (RPMD /5 1)
0x06 BUEHE (V) /5 BB
0x07 PWM #1% (Hz) /5 HIA )G
0x08 FLIIABRIN KP B/ B[ s
0x09 HLIAERIA KI R/ B Fsf
0x0C JHEIRERIA KP /5 R s
0x0D HEIERIA KI /5 R A
OxOE 7 B EIN KP /5 B[ s}
OxOF £ B ERA KI B/ B[ s
0x10 A7 B IRERIA KD /5 R
0x11 P E /5 R A
0x12 CAN ID /5 BT
0x13 FA7HL CANID /5 B[ s
0x14 TEALE i /5 R B
0x15 W 7 B i gD B2
0x16 SETTRRAE (V) /5 R B
0x17 RETTRRE (V) /5 B
0x18 CAN P55 /5 )
0x19 S9HEERIA KP /5 B[ s
Ox1A SEERIA K /5 R B
0x20 T A /5 R A}
0x1C CAN i /5 R EF

0: SteadyWin GIM i C(ER
i)
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1: MIT Hhi%
0x01 (324 | 0x00 FHIE LB (Q) /5 B
ARSER | 0x01 FHIA] LR (H) /5 Bl
30 0x02 IR HE A H R /5 i
(Vrms/kRPM)
0x03 FEREE B (N.m/A) /5 BB
0x04 KAFFPHIEE (Q) /5 i
0x05 KRR 28 /5 i
#7 M ETI#

DATAO~DATA3 4 4 FHMNICETUE, #1974 LSB. 24 ConfType 24 0x00 ) (%) , wf

ELIRFAON H b U

targetValue = ((int32_t)DATA3<<24) | ((int32_t)DATA2<<16) | ((int32_t)DATA2<<8) | DATAO

24 ConfType A 0x01 I (JF &30 , SBF IEEE BNE BE V7 SBONTE, IEsmml 4y I ANy,
FAF N LSB.

TR AL E AT AL E Dy 16bit FEEE AL ERE,  WR RN EORIEH LS (i
ITALEEHITRE ) M7 ZEF Y RAD:

position(RAD) = position(int) * 2 T /65536

® HIK-> EAIAL

BYTEO BYTE1 BYTE2 BYTE3 BYTE4 BYTES BYTEG6 BYTE7
0x83 ConfType | ConfID RES NULL NULL NULL NULL
3.2.4 KB B W
LU EIES G, HRYE ConfType Al ConfID iR [H145 7& FrI fic B I .
® [{HL->HLIK
BYTEO BYTE1 BYTE2 BYTE3 BYTE4 BYTES BYTEG6 BYTE7
0x84 ConfType | ConfID NULL NULL NULL NULL NULL
® HiIK> AL
BYTEO BYTE1 BYTE2 BYTE3 BYTE4 BYTES BYTEG6 BYTE7
0x84 ConfType | ConflD RES DATAO DATA1l DATA2 DATA3

ConfType & X iEZ LK 6, ConfID & XiEZ LK 7. DATAO~DATA3 i5Z£ Il 3.2.3.

3.2.5 BEIHML

AL R ESR 2 )5, #EAIZ

S—

17

N

BN o
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o LAl->HIK

BYTEO BYTE1 BYTE2 BYTE3 BYTE4 BYTES BYTE6 BYTE7

0x91 NULL NULL NULL NULL NULL NULL NULL

® HIK-> EfiML

BYTEO BYTE1 BYTE2 BYTE3 BYTE4 BYTES BYTEG6 BYTE7

0x91 RES NULL NULL NULL NULL NULL NULL

3.2.6 fZ1LHHL

AL R A fE, K ILEITIRE.
o LAHl>HIK

BYTEO BYTE1 BYTE2 BYTE3 BYTE4 BYTES BYTEG6 BYTE7

0x92 NULL NULL NULL NULL NULL NULL NULL

® HIK-> EfML

BYTEO BYTE1 BYTE2 BYTE3 BYTE4 BYTES BYTE6 BYTE7

0x92 RES NULL NULL NULL NULL NULL NULL

3.2.7 Ji5E#EH

LIRS )5, BEA RIS, JFRYETE © ZORIE 2 H AR 196
o [fHl->mHIK

BYTEO BYTE1 BYTE2 BYTE3 BYTE4 BYTES BYTE6 BYTE7

0x93 TorqueO | Torquel | Torque2 | Torque3 | DurationO | Durationl | Duration2

Hr TorqueO~Torque3 A4 32 (i ML) 4 N7, RoawBHIRJIHE, A8 Nom, KH
|EEE RS FETF BT, FEomibl oD F7795, F5 5N LSB.

DurationO~Duration2 “A 24 f7 TCHF 584, RRPATBEIR 1SR TR, BN ms.
® HIXK> A7HL

BYTEO BYTE1 BYTE2 BYTE3 BYTE4 BYTES BYTEG6 BYTE7

0x93 RES Temp PosO Posl STO ST1 ST2

Horh Temp Jy 4R EEME,  HRAE FEATLIR FE AN BGR FE RN BOR B, ERAA R, R
(5] 75 5 B K A
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PosO~Posl R/ YAINLE, 16 ML¥EE, FIIF N LSB, AN RAD. {HSZFRAINL & & A
B SR, HEARIR:

pos_float = pos_int * 25 / 65535 - 12.5

STO~ST2 & H M ATl A Sy 2 ey, bl 2 12bit B84, M 8 i 4 STO, ik 4 7K
ST1[7-4]. {HSZRRITH BT A2 MRS FEVF 558, BN RAD/s, THE AR :

speed_float = speed_int * 130 / 4095 - 65

JIFE 2 12bit B2, Hom 4 £704 ST1[3-0], 1IK 8 i)y ST2. {HSERR) JIHE /2 B kS BE v RUEL,
BN Nm, HHEARIR:
torque_float = torque_int * (450 * torque_constant * gear_ratio) / 4095 — 225 *
torque_constant * gear_ratio

3.2.8 HEEH

AL R AR A fE, S NGEEHIA, TR IEE & ERIA 2 B AR .
® LAHl>HIK

BYTEO BYTE1 BYTE2 BYTE3 BYTE4 BYTES BYTEG6 BYTE7

0x94 Speed0 Speed 1 Speed 2 | Speed 3 DurationO | Duration1 | Duration2

Hrh Speed0~ Speed3 Ay 32 A7 ML) 4 N7, RN HIREEE, HAH RPM, KA IEEE
BRE BEVE s B, R oA DU, FF N LSB.

DurationO~Duration2 A 24 S TG 584, RRPAT L UGE BRG], $AA ms.
® HIK-> AL

BYTEO BYTE1 BYTE2 BYTE3 BYTE4 BYTES BYTEG6 BYTE7

0x94 RES Temp PosO Posl STO ST1 ST2

Temp/Pos0~Pos1/STO~ST2 [{IfifREE S I 3.2.7,
3.2.9 fr B
RN R EAR 2 5, FEAALE AR, JERYE IR & ZoRIL B H AR E .
o [AIHL->HIK

BYTEO BYTE1 BYTE2 BYTE3 BYTE4 BYTES BYTEG6 BYTE7

0x95 PosO Pos 1 Pos 2 Pos 3 DurationO | Durationl | Duration2

HA PosO~ Pos3 Ky 32 AL s B 4 N7, RonHASMLE (2R , HAN RAD, KH
|EEE FRRS SV S BUNYE, FEomml s oy U N7, 71 F N LSB.

10
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DurationO~Duration2 Jy 24 A JCfF 584, FoRPAT IO B IS (], FALNY ms.
® fIK-> EAAL

BYTEO BYTE1 BYTE2 BYTE3 BYTE4 BYTES BYTEG6 BYTE7

0x95 RES Temp PosO Posl STO ST1 ST2

Temp/Pos0~Pos1/STO~ST2 FIfi#F:iES I, 3.2.7.
3.2.104: 5154

A
3.2.11 9 (B3

AR RS ), Bk qardt T s mlis 24T (B 3.2.7, 3.2.8, 3.2.9, 3.2.10) .
WY HT SR AT, W2 EiE 4 .

o LAHl>HIK

BYTEO BYTE1 BYTE2 BYTE3 BYTE4 BYTES BYTEG6 BYTE7

0x97 NULL NULL NULL NULL NULL NULL NULL

® HIK-> EAIAL

BYTEO BYTE1 BYTE2 BYTE3 BYTE4 BYTES BYTEG6 BYTE7

0x97 RES NULL NULL NULL NULL NULL NULL

3.2.12B %S H N

R R J5, BRIERENS G5 (ParalD) RIELSH.
o [fHl->mHIK

BYTEO BYTE1 BYTE2 BYTE3 BYTE4 BYTES BYTE6 BYTE7

OxA1l ParalD NULL NULL DATAO DATA1 DATA2 DATA3

ParalD ASH 45, W FK:

ParalD i BH EEHR & A R 8]
0x00 HLILER KP /5 R B
0x01 FLILEA KI E9AE] iy
0x02 IR KP /5 R B
0x03 P K /5 i)
0x04 7 B IR KP /5 EHin)
0x05 A EIF K E9AE] R B

11
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0x06 fr B3 KD /5 Hl)
0x07 557 KP /5 i)
0x08 S5 KI /5 i

# 8 ZH I #
DATAO~DATA3 N 4 FHHISHEUE, N 32 ML 58E, T3 F N LSB.

® HIK-> EAIAL

BYTEO BYTE1 BYTE2 BYTE3 BYTE4 BYTES BYTE6 BYTE7
0xA1 ParalD RES NULL NULL NULL NULL NULL
3.2. 133K B S H0R

AR IES G, BaRiEfe e 285 (ParalD) RiIR[EISHHE .

® N> HLIK
BYTEO BYTE1 BYTE2 BYTE3 BYTE4 BYTES BYTE6 BYTE7
0xA2 ParalD NULL NULL NULL NULL NULL NULL
ParalD & X i&EZ L3 8.

e HIK> Akl
BYTEO BYTE1 BYTE2 BYTE3 BYTE4 BYTES BYTE6 BYTE7
0xA2 ParalD RES NULL DATAO DATA1 DATA2 DATA3
DATAO~DATA3 HIHiiATES I 3.2.12.

3.2.143KBU R A

e I =R = A B N T e S N1 O N =

® N> HLIK
BYTEO BYTE1 BYTE2 BYTE3 BYTE4 BYTES BYTE6 BYTE7
0xB1 NULL NULL NULL NULL NULL NULL NULL

® HIK> Al
BYTEO BYTE1 BYTE2 BYTE3 BYTE4 BYTES BYTE6 BYTE7
0xB1 RES NULL NULL DATAO DATA1 DATA2 DATA3

DATAO~DATA3 FRRhA S, N 32 M LFF558EL:

12
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version = ((int32_t)DATA3<<24) | ((int32_t)DATA2<<16) | ((int32_t)DATA2<<8) | DATAO

3.2.153KBU R %

BB TS, FReSA B I,  EATHLT B e 23R R .
® LAHl>HIK

BYTEO BYTE1 BYTE2 BYTE3 BYTE4 BYTES BYTE6 BYTE7
0xB2 NULL NULL NULL NULL NULL NULL NULL

® HIK> LAl
BYTEO BYTE1 BYTE2 BYTE3 BYTE4 BYTES BYTE6 BYTE7
0xB2 RES FaultNo | NULL NULL NULL NULL NULL
FaultNo fRER W5, WTHE:
FaultNo i BH
0x00 TR
0x01 FoC M K&
0x02 T
0x04 R E
0x08 iR
0x10 LN
0x40 SUR/
0x80 AR

9 SFi A
3.2.16BR %

FEA RN, BLSFIREeT, H R A Bk SIE T, 5 ) ALAGR T B 7 52
WRANH RS, AR FORAE I 2R 4w N — D)2

o Al->HIK

BYTEO BYTE1 BYTE2 BYTE3 BYTE4 BYTES BYTE6 BYTE7

0xB3 NULL NULL NULL NULL NULL NULL NULL
® HIK-> EfiML

BYTEO BYTE1 BYTE2 BYTE3 BYTE4 BYTES BYTE6 BYTE7

0xB3 RES NULL NULL NULL NULL NULL NULL

13
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3.2.173KBUEFR IR

AL AR A fE, I8BT40 S (IndID) SREUHAE.
® LAHl>HIK

BYTEO BYTE1 BYTE2 BYTE3 BYTE4 BYTES BYTE6 BYTE7
0xB4 IndID NULL NULL NULL NULL NULL NULL
IndID NFEARIZNS, WL REK:
IndID |
0x00 BRI HE (V)
0x01 W AR S
0x02 FATLIG
0x03 TR (W)
0x04 la HEIRL (A)
0x05 lb LI (A)
0x06 Ic FJit (A
0x07 lalpha H7i (A)
0x08 lbeta HL7L (A)
0x09 lg L (A)
O0x0A Id i (A)
0x0B lg HArI (A
0x0C Id HArE (A
0x0D Vg FLJE (V)
OXOE vd & (V)
OXOF Valpha H & (V)
0x10 Vbeta H1 /£ (V)
0x11 YoM (RAD)
0x12 N A (RAD)
0x13 AL/ (RAD)
0x14 Bl (R (RPMD
0x15 BHDIZE (W)
10 157 Wi T

o HIK-> AL
BYTEO BYTE1 BYTE2 BYTE3 BYTE4 BYTE5 BYTE6 BYTE7
0xB4 IndID RES NULL DATAO DATA1 DATA2 DATA3

14




SteadyWin’

Intelligence Drive the Future rev2.2

DATAO~DATA3 A 4 e hFAE, SEH EEE BUks BEVTE S BTG, e F e R PUAS 21,
TN LSB.

3.2.18BE A FH AR
PR EE 4 5, AT, 565 LA HURIPL, ANEEHEE.
® N> HLIK

BYTEO BYTE1 BYTE2 BYTE3 BYTE4 BYTES BYTEG6 BYTE7

0xC1 NULL NULL NULL NULL NULL NULL NULL

15
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