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BEGKHOFF Einleitung

1 Einleitung

TwinSAFE beinhaltet einige Neuerungen, welche Ihrer Sicherheitssteuerung mehr Funktionalitat und
Performanz bringen. Eine grol3e Neuerung dabei ist, dass die Funktionalitat der Sicherheitssteuerung in
jeder TwinSAFE-Komponente integriert sind. Das bedeutet, dass Sie zum Beispiel eine TwinSAFE-
Eingangskomponente sowohl als Eingangskomponente als auch die darauf integrierte Sicherheitssteuerung
nutzen kdnnen, um applikationsspezifische Vorverarbeitungen zu nutzen.

Dies ist Tutorial 15 einer Tutorialserie.

Ziel dieser Tutorialserie ist es, Ihnen die TwinSAFE-Neuerungen anhand einzelner Beispiele
naherzubringen.

In diesem Tutorial geht es um die Realisierung einer SLS-Funktionalitat fiir Gantry-Achsen mit Hilfe des
SafeMotion Wizards.

1.1 Ausgabestande
Ausgabe Bemerkung

1.0.0 » Erste freigegebene Ausgabe
0.01 » Erster Entwurf

1.2 Voraussetzungen

Erflllen Sie fir dieses Tutorial folgende Voraussetzungen:
« TwinCAT 3 Version = 3.1.4024.11
» TwinCAT Safety Editor TE9000 = 1.2.1.1
» TwinSAFE Firmware = 03
* AX8000 Firmware = 0104; mit Default Module ID aktiv

1.3 Startpunkt

Zum Startpunkt des Tutorials

+ existiert eine Standard-PLC-Projekt,
« existiert ein EL6910-Projekt.

SafeMotion Wizard Version: 1.0.0 5



Einleitung BEGKHOFF
1.4 Demosystem
1.4.1 Hardware

Das Demosystem dieses Tutorials besteht aus folgender Hardware:

» CXfir die EtherCAT-Kommunikation und die Standard-PLC-Steuerung
EL6910 als Master TwinSAFE Logic
EL1918 mit sicheren Eingangen fir das Einlesen von Lichtschrankensignalen

Lichtschranke
AXB8000-x2xx

1.4.2 Gewlinschte Sicherheitsfunktionalitat

Dieses Tutorial beschreibt die Realisierung der folgenden Funktionalitat:

+ Sichere Geschwindigkeit fur gegenlaufige Achsen

6 Version: 1.0.0
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2 Demonstration

2.1 Safe-Motion-Projekt erstellen

Startpunkt des Tutorials ist ein existierendes TwinCAT3-Projekt mit einer bestehenden 1/0-Konfiguration und
den entsprechenden Safe-Motion-Eintragen.

Gehen Sie wie folgt vor, um ein Safe-Motion-Projekt mit dem SafeMotion Wizard zu erstellen:
4 | SAFETY

b MotionControl

1. Projekt auswahlen

TwinSAFE | PLC Team Scope Tools
| o/ Verify Safety Project

9 Verifv Comnlete Safetv Proiect
2. Reiter ,TWinSAFE® auswéhlen

‘ @ Safety Library Repository
Wizards 4

Start SafeMotion Wizard...
Start FW Update Wizard...

3. Uber das Wizard-Feld ,Start SafeMotion Wizard...“ wahlen

SafeMotion Wizard [ x|
Steps Select Project Targets
Select Project Targets Target Type: | AX891x 2 [_] Show Hidden Devices

4 Gantry SLS Demo

4 Avai
i“IRight THD"Device 1 (EthesCAT) Term 1 ([EK1200) " Term 4
MiLeft TIDADsvice 1 EtherCAT) Term 1 [EKIZ00)“Term

I For an untargeted SaleMotion project

T ] =

Das Fenster ,Select Project Targets® 6ffnet sich und zeigt Ihnen eine Ubersicht tiber alle existierenden und
virtuellen Achsen.

4. Safe-Motion-Komponenten auswahlen
5. Auswahl mit ,Next” bestatigen

SafeMotion Wizard Version: 1.0.0 7
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SafeMotion Wizard n
Steps Select Motors
e Select the attached motor per channel:
Gantry 5LS Demo
Select Motors (®) Right
’ 3 s C AMBxac-xcHx-oon (OCT 24Bit Mu!ﬁ‘kurr_‘n} -

ChBY| Other motors v
(~) Left

chal | AMExococixoo (OCT 2483t Multiurm)  ©

ChB} | Other motors &

[ Back |J Nex | | concel |

In dem Fenster ,Select Motors* konfigurieren Sie fur die einzelnen Achsen das Feedback.
6. Fir ChA ,AM8xxx-xxHx-xxxx (OCT 24Bit Multiturn)“ auswahlen
7. Fur ChB ,Other Motors" auswahlen
8. Auswahl mit ,Next“ bestatigen

SafeMotion Wizard n
Steps Select Safety Function
S B B B BB EBEB
a =3
= a
5 w = b
£8 22
. i e - I _ s ~Bi & @
e Dt SiE=Z22shaoanana0 s
v DOOODOOOMOOODOO0O0O0M v
Gantry 5LS Demo
(@ right o -
W cha ¥ TDI—JDE_JLJDL.;DDDHDJ v
Chg + ¥ No safe motion based functior
(A) Left
(W cha CDDDDDDEDDDDD v ¥
Che [ + |+ Mo safe motion based function

In dem Fenster ,Select Safety Function® wahlen Sie die gewlinschten Sicherheitsfunktionen aus.

9. Fir ChA die Sicherheitsfunktion SLS1 auswahlen

Die Sicherheitsfunktion STO ist als Voreinstellung bei allen Kanalen aktiv.

8 Version: 1.0.0 SafeMotion Wizard
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10. Auswahl mit ,Next® bestatigen

SafeMetion Wizard
Steps Configure TwinSAFE Projects

The following projects will be created:

!Gantry SLS Demo

I Project Name: | saieMationI SAFETY *Gantry SLS Derr

Safety Functions: @ ChA: 2 selected | ChB: 1 selected
Devices: RightTIID " Device 1 (Ett

Left THID"Device

Configure TwinSAFE Projects

1 [Eth:

| Back | I MNext

Cancel

Das Fenster ,Configure TwinSAFE Projects” 6ffnet sich. Hier haben Sie die Moglichkeit Ihr Safety-Projekt
umzubenennen, welches fiir lhre Safe-Motion-Komponente generiert wird.

AuBerdem erhalten Sie eine Ubersicht Giber die vorgenommenen Sicherheitseinstellungen.

11. Projekt wie gewlinscht umbenennen
12. Einstellungen Uberprifen
13. Auswahl mit ,Next“ bestatigen

SafeMotion Wizard

Steps

The following master logic devices are available. The individual safe motion devices can be assigned to these

Assignment of master target logics

logics. New safety projects will be created or already assigned safety projects will be extended. Backup &

Restore can be enabled for each safs

project.

Gantry SLS Demo

Master Logic Device: Term 3 (EL6910)" SAFETY “Gantry 5LS Bemo

- . Devices: I o I [
Assignment of master target logi T

Master Project Name: | MotionControl “SAFETY “Gantry L5 D

Backup & Restore All
2/2 Devices are not assigned to a master project.

Back || Next

Cancel

SafeMotion Wizard Version: 1.0.0
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Demonstration BECKHOFF

In dem nachsten Fenster ,Assignment of master target logics“ wird die Verbindung zu dem EL6910-Projekt
geschlossen, sodass lhre Safe-Motion-Komponente mit dem EL6910-Projekt kommunizieren kann. Das
EL6910-Projekt wird automatisch gefunden und angezeigt.

14. Die Schaltflache ,, ... “ anklicken

[l Assign devices to master target Term 3 (EL6910) — ) X
() SafeMotion
Right_II!".-" Device 1 (EtherCAT) " Term 1 (EK1200) “Term 4 (EKT122) " PowerSupply *Right
[VLeft TID*Device 1 (EtherCAT)ATerm 1 (EK1200)*Term 4 { “PowerSupply*Left
[ Select all
Cancel OK

15. Safe-Motion-Komponenten auswahlen, die Sie mit dem EL6910-Projekt verbinden mdchten
16. Auswahl mit ,OK* bestéatigen

SafeMotion Wizard ﬂ

Steps Assignment of master target logics

The following master logic devices are available. The individual safe motion devices can be assigned to these
logics. New safety projects will be created or already assigned safety projects will be extended. Backup &
Restore can be enabled for each safemotion project.

Gantry SLS Demo
Master Logic Device: Term 3 (EL6910)" SAFETY " Gantry 5LS Demo
Devices: | ---Backup & !
Assignment of master target logi Restore Project  Name

SafeMotion Right TIID”Device 1 (EtherCAT)"Term 1 {EI(W.‘OL'.!')*’\'II
O SafeMotion Left  TIID*Device 1 (EtherCAT)*Term 1 (EK1200)*1

Master Project Name:  MotionControl “SAFETY " Gantry 5LS Demao

[] Backup & Restore All
0/2 Devices are not assigned to a master project.

Back ] I Next I [ Cancel

17. Fenster mit ,Next“ bestatigen

10 Version: 1.0.0 SafeMotion Wizard
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SafeMotion Wizard

Steps Safe Address Selection

Set the safe addresses of all involved logic devices:

|Gantry SLS Demo

Right _J 59|+[] [C] Define FSoE connection address in project

‘ Left l ZH [_] Define FSoE connection address in project

Term 3 (EL6910Y - T+

Safe Address Selection

| Back

Das Fenster ,Safe Address Selection® 6ffnet sich. Hier werden automatisch die sicheren Adressen
ausgelesen. Bei virtuellen Achsen oder nicht erreichbaren Achsen haben Sie die Mdglichkeit die Adressen

selbst zu konfigurieren.

18. Fenster mit ,Finish“ schlief3en
Der SafeMotion Wizard konfiguriert das Projekt.

Microsoft Visual Studio X

@ SafeMotion project(s) successfully created:

- SafeMotion

. Master project(s) successfully created or updated:

=

- MotionControl

19. Fenster mit ,OK" schlief3en

SafeMotion Wizard Version: 1.0.0
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2.2

4 || SafeMotion Project

m Multi Setting.sms
[:g] References
78 Target System
b (d GVLs
[, User FBs
4 ;7 ChA_ChB_Connection_Input
o7 Alias Devices

ErAck- und Run-Signal verlinken

M ERR_ACK FSoE Connection.sds

RUN FSoE Connection.sds

@ SAFEMOTION FSoE Connection.sds

% Target System.sds

ChA_ChB_Connection_Input.sal

. ChA_SLS_1
4 ChA_STO_SS1_ErrorHandling
f.d ChB_STO_SS1_ErrorHandling

vV v v v

SafeMotion Instance

4 ChA_ChB_Connection_Output

1. ,ERR_ACK FSoE Connection.sds” 6ffnen

Full Name:

Linking | Process Image

|
Linking Mode: | Manual v

TIID"Device 1 (EtherCAT)"Term 1 (EK1200)"Term 4 (EK1122)"Pq

Linked to: |
Name: ‘Standard In Var 3 ‘ = - -
: Links the corresponding variable
2. Das Link-Symbol anklicken
|87 Attach Variable Standard In Var 3 (Output) X
Search: | ! » Show Varniables
= - —  [] Only Unused
_ 'i’"i' Em‘sﬁotplmgﬁlate[ﬁ} Al | DExclude disabled
l'é' . Ax'siul : pingState7] [~ Exclude other Devices
mir: o . ToPle [ Exclude same Image
o
@8 StateDWord [®] Show T ooltips
#-% OpModeDWord [[] 5ot by Address
] Show Variable Groups
@8 Flags [m] Collapse last Level
-8 StateDWord3
i - nag:r Show Variable Types
& % CamCoupingState (] Matching Type
-4 CamCouplingState(0) [ Matching Size
@8 CamCouplingState{1] 1Al Types
-8 CamCouplingState[2] Anay Mode
-8 CamCouplingState{3] Offsets
[#)-# CamCouplingState[4] [] Continuous
- CamCouplingState(5)
E Al : Ignore Gaps
-5 C tate[6
p 34 Cmgsc e [m! [ Show Dialog
Variable Name / Comment
/| Hand over
17 [ Take over
v| | Concel
12 Version: 1.0.0 SafeMotion Wizard
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3. Als Signal ,MAIN.ErrAck“ auswahlen
4. Auswahl mit ,OK* bestatigen

4 E}! SafeMotion Project
m Multi Setting.sms
3] References
P8 Target System
b LA GVLs
{4 User FBs
4 27 ChA_ChB_Connection_Input
4 [57 Alias Devices
ERR ACK FSoE Connection.sds
ﬂm RUN FSoE Connection.sds
SAFEMOTION FSoE Connection.sds
% Target System.sds
ChA_ChB_Connection_Input.sal
I ChA_SLS 1
l-d ChA_STO_SS1_ErrorHandling
b £ ChB_STO_SS1_ErrorHandling
p A ChA ChB Connection Output
SafeMotion Instance

5. ,RUN FSoE Connection.sds” 6ffnen
6. Die Schritte 2 bis 4 durchlaufen. Dabei ,MAIN.Run® als Signal auswahlen.
7. In der Menlileiste ,Save all* anklicken, um die Einstellungen zu speichern

b
b

SafeMotion Wizard Version: 1.0.0 13
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2.3 Multisettings verknupfen

4 | SafeMotion Project
[«a] References
#8 Target System
b LA GVLs

ld User FBs
d ChA_ChB_Connection_Input
5 ChA_SLS_1
. ChA_STO_SS1_ErrorHandling
.4 ChB_STO_SS1_ErrorHandling
d ChA_ChB_Connection_Output
SafeMotion Instance

v v v v v

1. Datei ,Multi Settings.sms* 6ffnen
2. Zur Run-FSoE-Connection scrollen

e o G @S
\_ChB. ~ ChA_ChB_Connection_Input
pet System RUM F5oE Connection

0:1B Primary Feedback Parameter CRC Linked to

Ciﬁjfhﬂ_fonn:cr:i;mj nput
ERR_ACK F3oE Cennection
Linked to

Multi Setting.sms &= X

Y -
1 lEifter.. ]
ChA_ChE_Connection_Output
$51_To_NC_ChA
Linked to

| TIPCAPLCAPLC Instance™PlcTask Outputs*MAIN.Run |

| TIPCAPLCAPLC Instance®PlcTask Outputs» MAIN ErrorAck |

i [

i

B

3. , ... “anklicken

[E 7 Attach Variable Standard In Var 2 (Output)

Search:

I -8 CamCouplingState(S]
(-8 CamCouplingState[7]
(=) fuge Axis 4
=8 ToPlc
-4 StateDWord
--&r OpModeDword
£-46 StateDWord2
| -8 Flags
B4 StateDWord3
| @8 Flags
B%v CamCouplingState
(-4 CamCouplingState[0]
P?I% CamCouplingState[1]
i-§ CamCouplingState[2]
@ CamCouplingState[3]
G- CamCouplingState[4]
(- CamCouplingState[5]
-8 CamCouplingState(6)
- CamCouplingState[7]

PLC Instance
EAMAIN.Fun > OB 385000.0, BOOL [1.0)
B MAIN.Errorack > (B 385001.0, BOOL [1.0]

L

Show Variables

[] Only Unused

[ Exclude disabled

[~ Exclude other Devices
[ Exclude same Image
[®] Show T ooltips

[ Sort by Address

[[] Show Variable Groups
[®] Callapse last Level

Show Variable Types
[ Matching Type
[~] Matching Size
[]al Types

Lnray Mode

Offsets

[[] Continuous
Ignore Gaps

[]5how Dialog

Variable Name / Comment
/| Hand over

[1¢[]Take over

Cancel I oK I

. Signal fur Run auswahlen
. Auswahl mit ,OK" bestatigen
. Schritte 3 bis 5 fiir ErrAck wiederholen

N O OB~

. In der Mendileiste ,Save all“ anklicken, um die Einstellungen zu speichern

14
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24 Projekte verlinken

Dieses Kapitel beschreibt die Verknipfung des Safe-Motion-Projekts mit dem EL6910-Safety-Projekt tUiber

die EL6910-Parameter.

Die Verbindungen Uber die Alias Devices hat der SafeMotion Wizard bereits angelegt.

Gehen Sie wie folgt vor:

4 & MotionControl
4 & MotionControl Project
3] References
#% Target System
Gl GVLs
i User FBs
4 ;7 TwinSafeGroup1
P [ Alias Devices
E TwinSafeGroup1.sal
MotionControl Instance

1. In Ihrem EL6910-Projekt die Datei ,TwinSafeGroup1.sal“ 6ffnen

2. Reiter ,Variable Mapping® 6ffnen

Im Folgenden mussen Sie im Reiter ,Variable Mapping“ die einzelnen Signale und Variablen verknipfen.
Das Vorgehen ist dabei fUr alle Variablen identisch und hier anhand der Screenshots bei einer Variablen

exemplarisch dargestellt.

Variable Mapping +# > SR (I gle] [T, T-RNT

Error List - Open Documents QOutput

Variables | Group Ports | Replacement Values | Max Start Deviation
o == | 7] | Group

[ Variable : Scope  Assignment Usages
AX_Ack Local  [|[ TwinSafeGroup1 Network1 FBAnd1 AndOut =

3. Bei der gewtlinschten Variable die Schaltflache ,, ... “ anklicken

Map Local Variable: AX_Ack to ... n
Search: | | Search all levels

4 MotionControl
4 G| TwinSafeGroupl
4 Alias Devices
4 Connection to Left
4 Channel 1
KX Error_Ack ChA (Type BOOL Size: IB:t

4 Connection to Left_1
4 Channel 1
¢ STO_ Chﬂ. tType BOOL Size: 1 Bit)
- L i

SLS_1 Ch (Type: BOOL, Size: 1 Bit)
L ] STO ChB (Type: BOOL, Size: 1Brt)
: BOO

$ | Error Ack ChB (Type: BOOL_ Size: 1 Bit)
4 Connection to Right
4 Channel 1
® Error Ack_ChA (Type: BOOL, Size: 1 Bit)
® SLS_1.ChA (Type: BOOL, Size: 1 Bit)
% Error_Ack_ChB (Type: BOOL, Size: 1 Bit)

A _Lonnackiasis Dighe 1

Selected Items Count: 4

Usage N
® Unused only

) Used and unused

Direction

' In
® Qut
Show Variable Types
Matching Type
Matching Size
Function block ports
Local group
Other groups
Group ports
Local group
Other groups
Safe I/Cs
Local group
Other groups

Standard 1/Os

[ 1 Aral Armim

I CK l| Cancel

4. Das Signal fir lhre Safe-Motion-Komponente auswahlen

5. Auswahl mit ,OK* bestatigen

SafeMotion Wizard

Version: 1.0.0 15



Demonstration BEGKHOFF

Es ergeben sich flr die Variablen folgende Verknlpfungen:

® Verknipfung
1 Die Zellen mit ,, / “ sind bereits ausgefullt und missen nicht mehr verknlpft werden.

Variable Assignment Usages
AX_Ack / Connection to Left:
* Error_Ack_ChA
« Error_Ack _ChB
Connection to Right:
* Error_Ack_ChA
* Error_Ack_ChB
AX1_ChA_AckReq Connection to Left: /
* Error_AckReq_ChA
AX1_ChB_AckReq Connection to Left: /
» Error_AckReq_ChB
AX2_ChA_AckReq Connection to Right: /
» Error_AckReq_ChA
AX2_ChB_AckReq Connection to Right: /
» Error_AckReq_ChB
Enable_Global / Connection to Left:
« STO_ChA
+ SS1_ChA
« STO_ChB
+ SS1_ChB
Connection to Right:
« STO_ChA
+ SS1_ChA
« STO_ChB
+ SS1_ChB

6. In der Menlileiste ,Save all* anklicken, um die Einstellungen zu speichern

16 Version: 1.0.0 SafeMotion Wizard
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2.5 SLS-Funktionalitat konfigurieren

4 SafeMotion Project
bi¢] Multi Setting.sms
[»=i References
”E Target System
b (@ GVLs
(d UserFBs
b L ChA_ChB_Connection_Input
lz ChA_SLS_1
1 Alias Devices
ChA_SLS_1.sal
b L ChA_STO_SS1_ErrorHandling
b d ChB_STO_SS1_ErrorHandling
b A ChA_ChB_Connection_Output
SafeMotion Instance

1. Datei ,ChA_SLS_1.sal“ 6ffnen

i safeLimit
SLS_1_Limit

LIMIT
ChA.PRIFB_VELOCITYMAX [0] Analogin
}3] MinValue
B3] MaxValue

Minimum Value
-10000000
Maximum Value
| 2000000

2. Bei FB safeLimit den Maximalwert und den Minimalwert gemaf der Abbildung eintragen
3. In der Menlileiste ,Save all* anklicken, um die Einstellungen zu speichern

Multi Setting.sms = < QUG RR]] Multi Setting.sms ChA_SLS_1.sal"
Lt R I Y -
] , \
Dutput ChA_ChB_Connection_Output ChA_STO_SS1_ErrorHandling ChA_SLS_1 ChA_SLS_1 ChB_STO_SS1_ErrorHandling Comment

SS1_To_NC_ChB SS1_ChA SLS_1_Limit SLS_1_Limit SS1_ChB

Linked to Delay Time (ms) Minimum Value Maximum Value Delay Time (ms)

‘ 2000 -10000000 2000000 2000 Base Project Configuration
I 2000 -2000000 10000000 2000

4. Multi Settings 6ffnen
5. Den Maximalwert und den Minimalwert eintragen
6. In der Menlleiste ,Save all“ anklicken, um die Einstellungen zu speichern

SafeMotion Wizard Version: 1.0.0 17
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2.6 Safety-Projekte herunterladen

Nach der Konfiguration laden Sie die Safety-Projekte herunter. Gehen Sie dazu wie folgt vor:
s M| b0 | ®

mlti—Download Safety Project(s)

1. ,Multi-Download Safety Project(s)” anklicken

Multi-Download n
Steps Select Valid Project(s)
Select-Valid Pimj ectl Download  Project Name  Physical Device CRCs Target System Backup/Restore maste: Backup/Rest
MotionControl Term 3 (EL6910) [l 0x0000 | 0x2788 | 0x2788 | 0x27B8  EL6910 v 0 Dependencies () 0 Depes
SafeMotion Right . 0x0000 | 0x9091 | 0x9097 | 0x2091 AX891x ¥ 0 Dependencies (%! 0 Depe
SafeMotion (M5_2) Left B 050000 | 0x0000 | OxE749 | OxE74Q  AX891x v 0 Dependencies (¥ 0 Depei
[T [ concel |

Das Fenster ,Select Valid Project(s)” 6ffnet sich. Hier sehen Sie, welche Safety-Projekte Sie herunterladen

kénnen.
2. Safety-Projekte auswahlen, welche Sie herunterladen méchten

3. Auswahl mit ,Next“ bestatigen

Multi-Download n
Steps General Download Settings
Complete Download
G | Download Setting Download complete project data with default group customization settings (customization is possible after the download) and use
these login credentials for each project:
Username: Administrator
Password: ‘n-o.---q ‘
Please verify the Serial Number of each project:
Venfied Project Name Physical Device Serial Number Target System Backup/Restore masters Backup/Restore slaves
MotionContral Term 3 (ELE910) 99009 ELB2I0 ¥ 0 Dependencies ¥ | 0 Dependencies
SafeMotion Right 2418982 AXB91x ¥ 0 Dependencies ¥ 0 Dependencies
SafeMotion (MS_2) Left 2287874 AX891x ¥ | 0 Dependencies ¥ 0 Dependencies
1 Back | Lr{en | | Cancel
4. Im Fenster ,General Download Settings“ den Nutzernamen und das Passwort eingeben
Default-Nutzername: Administrator
Default-Passwort: TwinSAFE
5. Safety-Projekte auswahlen, welche Sie herunterladen mdchten
6. Auswahl mit ,Next“ bestatigen
Version: 1.0.0 SafeMotion Wizard
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Multi-Download ﬂ
Steps Final Verification
Project Name  Physical Device Download Result Target Sy Backup/Restore maste Bac ~
Configured QOnline Offline Verification
Datasets CRC CRC Result
Hinal Veriticatian MotionControl Term 3 (EL6910) |Safe Logic Data o043 43 | @ EL6910 (%) 0 Dependencies (%
Mapping Data Ox387F | 0x387F V]
Parameter Data OKEDEA  |OxEDEA V]
Configured Online Offline Verification
Datasets CRC CRC Result
SafeMotion Right Safe Logic Data 0x4329 O0x432 Q AX891x (w0 Dependencies ~
Mapping Data 0x1913 0x1913 @

I have manually verified the data shown here and | am aware, that the correct functionality must be tested manually

| Lye | [ Cancel

7. In dem Fenster ,Final Verification“ die CRCs Uberprifen
8. Bei Ubereinstimmung der CRCs den Kasten anklicken, um die Uberpriifung zu bestéatigen
9. Fenster mit ,Next" bestatigen

Multi-Download ﬂ

Steps Activation

Login Credentials

Username: Administrator

Activate Project Name  Physical Device Target System Backup/Restore masters Backup/Restore slaves

Activation

MotionControl Term 3 (EL6910) ELB910 ¥ 0 Dependencies w | 0 Dependencies
SafeMotion Right AXBO1x | 0 Dependencies v 0 Dependencies
SafeMotion (MS_2) Left AXB91x ¥ 0 Dependencies + ) 0 Dependencies

I | Cancel

Das Fenster ,Activation” 6ffnet sich, in welchem Sie die Safety-Projekte freischalten.
10. Default-Passwort eingeben

11. Uberpriifen, ob die gewiinschten Safety-Projekte ausgewahlt sind

12. Auswahl mit ,Next“ bestatigen

SafeMotion Wizard Version: 1.0.0 19
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Multi-Download ‘n
Steps Multi-Download Result
Activated Downloaded Project Mame  Physical Device Target System Backup/Restore Settings Backup/Restore masters Backup/Restore sk
0 Q MotionControl  Term 3 (EL6910) EL6910 Q v 0 Dependancies v 0 Dependenc
Qo O SafeMotion  Right e @ v) 0 Dependencies () 0 Dependent
e Q SafeMotion (MS_2) Left AX891x 6 v | 0 Dependencies v 0 Dependenc

Multi-Download Result

13. Das Fenster ,Multi-Download Result* mit ,Finish“ schlieRen

20 Version: 1.0.0 SafeMotion Wizard
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2.7 Konfiguration aktivieren

Da das Prozessabbild geandert wurde, ist es notwendig die Konfiguration neu zu aktivieren. Gehen Sie dazu
wie folgt vor:

1. In der Mentleiste ,Activate Configuration“ anklicken

Activate Configuration X
Project: Gantry SLS Demo
Target: CX-35D5DA

Autostart PLC Boot Project(s)

OK |  Cancel
be

2. Das Fenster ,Activate Configuration“ mit ,OK" bestatigen

TcXaeShell X

0 Restart TwinCAT System in Run Mode

I\.»OK Abbrechen

3. Das Fenster ,Restart TwinCAT System in Run Mode* mit ,,OK* bestatigen
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2.8 Achsen koppeln

4 MOTION
4 NC-Task 1 SAF
[Z NC-Task 1SVB
*8 Image
Tables
Objects

4 T Axes

b B= Axis 2

b B Axis3

b Bt Axis 4
1. Achse 1 6ffnen

General Settings Parameter

Dynamics Online Functions| Coupling | Compensation

N

0.0000

Master/Slave Coupling
Master Axis:

Coupling Mode:
Coupling Factor:
Parameter 2
Parameter 3;
Parameter 4:

Table |d:

Interpolation Type:

Slave Dffset

Master Dffset

2. Reiter ,Coupling” 6ffnen

3. Im Drop-Down-Menu von ,Master Axis“ Achse 3 auswahlen

Axis 3 v

Linear VI

-1

o

2| S

Linear

L= ]

4. Coupling Factor wie abgebildet eintragen

5. ,Couple” anklicken

Setpoint Pos.:  m
0.0000

{Couple N |

Decouple

|imm/mm] Change Factor

Stop

/| Absolute

‘| Absolute

22
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General Settings Parameter Dynamics Functions Coupling Compensation

F Setpoint Posttion: [mm]
' 0 a 00 00 ‘ g_g{m{}l
Lag Distance (min/max): [mm] Actual Velocity: [mm/s] Setpoint Velocity:  [mm/s]
| 0.0000 (0.000.0.000) | 0.0000] | 0.0000]
Ovenide: [%] Total / Control Qutput:  [%] Emor:
| 0.0000 %| | 0.00/ 0.00 % | 0 (0x0)|
Status (og.) Status (phys.) Enabling
[ Ready [(FINOT Moving [ Coupled Mode [ Controller EE
[JcCalibrated  [] Moving Fw [(Jin Target Pos. [JFeed Fw '
[[JHas Job (] Moving Bw [(JIn Pos. Range [[]Feed Bw
Controller Kv-Factor: [mm/s/mm) Reference Velocity: [mm/s]
L 4]  [3s0415 4
Target Posttion: [mm] Target Velocity: [mm/s]
10 Y D |
— | =+ |+ | ® ® | —
F1 | F2| F8| F4| F5 | F6 F& | _F9
6. Reiter ,Online“ 6ffnen
7. ,Set“ anklicken
Set Enabling X
[] Controller 0K
[] Feed Fw
[JFeedBw Cancel
Dvernide [%):
0 Al
by
8. Im Fenster ,Set Enabling” ,All” anklicken
SafeMotion Wizard Version: 1.0.0 23
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2.9 Antrieb verfahren lassen

4 [ MOTION
4 NC-Task 1 SAF
[E1 NC-Task 1SVB
28 Image
Tables

Objects
4 S Axes

b =k Axis 1
p Axis 2

P Beb Axis 4
. Achse 3 6ffnen
. Reiter ,,Online” 6ffnen
. »Set" anklicken
. Fenster ,Set Enabling“ mit ,All” schliel3en

A WO DN -

General Settings Parameter Dynamics Onlineé  Functions Coupling Compensation

Setpoint Position: [mm]
] ‘ 661417 | 66.141?|
Lag Distance (min/max): [mm] Actual Velocity: [mm/s] Setpoint Velocity:  [mm/s]
0.0000 (0.000. 0.000)] | 0.0000| | 0.0000]
QOvenide: [%] Total / Control Output:  [%] Emor:
| 100.0000 %| | 0.00/ 0.00 %) | 17056 (0x42a0)|
Status (og.) Status (phys.) Enabling

(] Ready MINOT Moving  [[] Coupled Mode Controller

[JCalibrated  [] Moving Fw [JIn Target Pos. Feed Fw

[] Has Job [ Moving Bw [J In Pos. Range Feed Bw
Controller Kv-Factor: [mm/s/mm] Reference Velocity: [mm/s)
[1 18|  [7e208 4
Target Position: [mm] Target Velocity: [mm/s]

i 3 D

EEpARAR ) -Jm

Eine Fehlermeldung erscheint.

5. F8 anklicken, um den Fehler zu resetten

= [ e ®| —-
Fi | F2||F F8 | F9

6. Mit F1, F2, F3 und F4 den Antrieb verfahren, bis eine Geschwindigkeitsverletzung eintritt

Eine Fehlermeldung erscheint und der Antrieb aufgrund der SLS-Funktionalitat in den Zustand STO versetzt.
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Mehr Informationen:
www.beckhoff.com/twinsafe/

Beckhoff Automation GmbH & Co. KG
Hilshorstweg 20

33415 Verl

Deutschland

Telefon: +49 5246 9630
info@beckhoff.de

www.beckhoff.de
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