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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 das Tutorial 8 einer Tutorialserie.

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

In diesem Tutorial geht es um die Erweiterung eines bestehenden SafeMotion-Wizard-Projekts um die SBC-
Funktionalitat.

1.1 Ausgabestande
Ausgabe Bemerkung

1.0.0 » Erste freigegebene Version
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
* Motor mit integrierter Haltebremse

1.3 Startpunkt

Zum Startpunkt des Tutorials

« existiert ein TwinCAT 3 Projekt mit Standard-PLC,
« existiert ein EL6910-Projekt.

SafeMotion Wizard Version: 1.0.0 5
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1.4 Demosystem

141 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
AX8000-x2xx
* Motor mit integrierter Haltebremse

1.4.2 Gewinschte Sicherheitsfunktionalitat

Dieses Tutorial beschreibt die Realisierung der folgenden Sicherheitsfunktionalitat:

+ Realisierung einer Bremsenfreigabe und Bremsensperrung aus dem AX8000-Projekt iber FSoE
(EL6910).

1.5 Ansatz

SBC
Per Default ist SBC deaktiviert.

Bei den internen Safety-Parametern kann SBC im Objekt C130:01 aktiviert werden.

Implikation
» Freigabe aus Safety zwingend erforderlich (Ausgang ChA_Brake Release).
* Funktionale Ansteuerung maoglich

» Auswertung funktionaler Anforderungen in TwinSAFE optional (Eingang
ChA_DriveReq_Activate_Brake)

6 Version: 1.0.0 SafeMotion Wizard
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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 Safety-Projekt mit dem SafeMotion Wizard zu erstellen:

4 |@ SAFETY

4 |3 SAFEMOTION CONTROL
b SAFEMOTION CONTROL Project

25| SAFEMOTION CONTROL Instance

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 n
Steps Select Project Targets
Select Project Targets Target Type:  AXE91x v [] Show Hidden Devices

| 4 TwinCAT Demo Project

4 Avail
i!«formsgnxszoﬁ-ozw-mcd) TID* Device 1 (EtherCAT) A Term 5 (AXB620-0000-0102) " Drive § (AXY

i For an untargeted SafeMotion project

Back | I Next I | Cancel |

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

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

SafeMotion Wizard Version: 1.0.0 7
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SafeMotion Wizard n
Steps Select Motors
Select the attached motor per channel:
TwinCAT Demo Project
Select Motors @ Drive 6 (AX8206-0210-0104)

Cl AM8xoc-oxHx-x000: (OCT 24Bit Multiturn) >

ChB]| AMB:ooxxtix-xo00 (OCT 24Bit Multiturn)

[ s [ tex | [ o |

In dem Fenster ,Select Motors* konfigurieren Sie fur die einzelnen Achsen das Feedback.

6. Fir beide Kanédle ChA und ChB ,AM8xxx-xxHx-xxx (OCT 24Bit Multiturn)“ auswahlen
7. Auswahl mit ,Next“ bestatigen

SafeMotion Wizard u
Steps Select Safety Function
: I
=3
= 3
g3 78
Select Safety Function Et:'-'_"' e~ M ow o~ m o D E
- HHEBAHHAHAE
v OOOOOOOOOO OO0 & i
TwinCAT Demo Project
(%) Drive 6 (AX8206-0210-0104)
Owa MOOOOOOOOOOOOOOE N
Ocs MOOOOOOCOOOO0OO0O M

[ Bk || Nex | [ Cancel |

In dem Fenster ,Select Safety Function wahlen Sie die gewlinschten Sicherheitsfunktionen aus.
8. Keine zusatzlichen Sicherheitsfunktionen auswahlen, da hier die Voreinstellungen ausreichen

Die Sicherheitsfunktion STO ist als Voreinstellung bei allen Kanalen aktiv.

9. Auswahl mit ,Next” bestatigen

8 Version: 1.0.0 SafeMotion Wizard
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SafeMotion Wizard B

Steps Configure TwinSAFE Projects

The following projects will be created:

TwinCAT Demo Project

| Project Neme: | 58C_Demol <
Safety Functions: @ ChA: 1 selected | ChB: 1 selected

Configure TwinSAFE Projects

Devices: Drive 6 (AX8206-0210-0104)TID* Device 1 [EtherCAT)* Term 5 (AX8620-0000-0102) " Tr

| Back |l Next I | Cancel |

Das Fenster ,Configure TwinSAFE Projects” 6ffnet sich. Hier haben Sie die Mdglichkeit Ihr Safety-Projekt
umzubenennen, welches fur lhre Safe-Motion-Komponente generiert wird.
AuBerdem erhalten Sie eine Ubersicht tiber die vorgenommenen Sicherheitseinstellungen.
10. Projekt wie gewlnscht umbenennen
11. Einstellungen uberprifen
12. Auswahl mit ,Next® bestatigen
SafeMotion Wizard B

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.

TwinCAT Demo Project

Master Logic Device: Term 3 {EL6910)*SAFETY * TwinCAT Demo Project

Devices] |

Assignment of master target logi
Master Project Name: | SAFEMOTION CONTROL *SAFETY *TwinlAT Demao Project

Backup & Restore All
1/1 Devices are not assigned to a master project.

[ ek |[ Net | [ concel

SafeMotion Wizard Version: 1.0.0 9
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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.

13. Die Schaltflache ,, ... “ anklicken

{41 Assign devices to master target Term 3 (EL6910) — O X

Group

(~) SBC_Demo
[V|Drive 6 (AX8206-0210-0104)T1/D D

Select all

Cancel OK

14. Safe-Motion-Komponente auswahlen, die Sie mit dem EL6910-Projekt verbinden méchten
15. Auswahl mit ,OK* betatigen

SafeMotion Wizard
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.

TwinCAT Demo Project

Master Logic Device: ~ Term 3 (EL6910)" SAFETY " TwinCAT Demo Project

f
Devices: Backup &
Assignment of master target logi i Restore Project Name
O SBC_Demo Drive 6 (AX8206-0210-0104) TID*Device 1 (EtherC!

Master Project Name: | SAFEMOTION CONTROL # SAFETY* TwinCAT Demo Project

[T] Backup & Restore All
0/1 Devices are not assigned to a master project.

Back || Next | [ Cancel

16. 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:

TwinCAT Demo Project

Drive 6 (AX8206-0210-0104 |- 3|v|

[_] Define FSoE connection address in project

Term 3 (EL6910) - 7|+

Safe Address Selection

[ Bk || Fnish | [ Concel

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.

17. Fenster mit ,Finish® schlielen

Der SafeMotion Wizard konfiguriert das Projekt.
Microsoft Visual Studio

Iﬁ) SafeMotion project(s) successfully created:

4

- SBC_Demo

@ Master project(s) successfully created or updated:

-

- SAFEMOTION CONTROL

18. Fenster mit ,OK" schlief3en

SafeMotion Wizard Version:

1.0.0
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2.2 SBC aktivieren

Als nachstes erfolgt die SBC-Aktivierung. Gehen Sie wie folgt vor:

4 @ SBC_Demo
4 | SBC_Demo Project
3| References
"_’g Target System
b @ GVLs
il User FBs
4 77 ChA_ChB_Connection_Input
4[5 Alias Devices
HJ] ERR_ACK FSoE Connection.sds
Bl RUN FSoE Connection.sds
_ SAFEMOTION FSoE Connection.sds
B% Target System.sds
ChA_ChB_Connection_Input.sal
p 3 ChA_STO_SS1_ErrorHandling
P A ChB_STO_SS1_ErrorHandling
b A ChA_ChB_Connection_Output
SBC_Demo Instance

1. Im Ordner ,ChA_ChB_Connection_Input”’ die Datei ,Target_System.sds" 6ffnen

Linking ,[ Connection Safety Parameters | Process Image | Internal Safety Parameters | Internal Process Image

Index Name Value
Cc110:0 Ch AFSOUT BRAKE Settings Common >4<
C121:0 Ch A FSIN Settings Channel >5<
4 . i >3<
C130:01 Brake Control Enabled FALSE (0) |
C130:02 Primary Feedback Enabled FALSE (0)
C130:03 Secondary Feedback Enabled FALSE (0)

2. Reiter ,Internal Safety Parameter® 6ffnen

Unter dem Parameter ,C130:01 Brake Controle Enabled” aktivieren Sie die SBC-Funktionalitat.
3. Doppelklick auf den Parameter C130:01

(@ Set Value Dialog

[H
=
X

Dec: i[} ‘

Hex: ‘ 0x00 ‘ Cancel
Enum: ‘ FALSE v
Bool: | 0 ‘ 1

Binary: !00 ‘ j1

Bit Size: ®1 08 01603206407

4. Im Fenster ,Set Value Dialog“ bei Bool auf ,,1“ klicken, um den Parameter auf TRUE zu setzen

12 Version: 1.0.0 SafeMotion Wizard
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‘ Linking | Connection ] Safety Parameters | Process Imagel Internal Safety Parameters Ilntemai Process Image

Index Name Value
> C110:0 Ch A FSOUT BRAKE Settings Common >4<
P C121:0 Ch A FSIN Settings Channel >5<
4 C130:0 Ch A FSDRIVE Settings >3<
|  C130:01 Brake Control Enabled TRUE (1) |
C130:02 Primary Feedback Enabled FALSE (0)
C130:03 Secondary Feedback Enabled FALSE (0)

Sie sehen nun, dass der Parameter auf TRUE gesetzt und die SBC-Funktionalitat aktiv ist.
Project Build Debug TwinCA
O-2 W ul"'l\ Y all'?-

led) -~ ; Save All (Ctrl+Shift+S) |

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

SafeMotion Wizard Version: 1.0.0 13
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2.3 Prozessabbilder konfigurieren

Da SBC Uber die FSoE-Verbindung mit der EL6910 angesteuert werden soll, konfigurieren Sie als nachstes
die Prozessabbilder der Komponenten, sodass die Bits Ubertragen werden.

Gehen Sie wie folgt vor:

4 |{#) SBC_Demo
4 || SBC_Demo Project
[a] References
”5 Target System
b LA GVLs
gl User FBs
4 77 ChA_ChB_Connection_Input
4 [543 Alias Devices
%] ERR_ACK FSoE Connection.sds
#i] RUN FSoE Connection.sds
[ SAFEMOTION FSoE Connection.sds
&’ Target System.sds
ChA_ChB_Connection_Input.sal
b A ChA_STO_SS1_ErrorHandling
p A ChB_STO_SS1_ErrorHandling
P 3 ChA_ChB_Connection_Output
SBC_Demo Instance

1. Im AX8000-Projekt die Datei ,SAFEMOTION FSoE Connection.sds* 6ffnen

| Linking I Connecﬁonl Process Image I

Inputs
Message Size: | 11 Bytes (4 Bytes Safe Data)

Name Type | Size Position [ ] Map Info Data
STO_ChA BIT 0.1 0.0 |
SS1_ChA BIT 0.1 0.1

05 0.2
Error_Ack_ChA BIT 0.1 07

1.0 1.0
STO_ChB BIT 0.1 2.0 |
SS1_ChB BIT 0.1 2 |

05 2.2
Error_Ack_ChB BIT 0.1 27

1.0 3.0

| Edit I
2. Den Reiter ,Process Image* 6ffnen
3. Auf der Input-Seite das ,Edit“-Feld anklicken

14 Version: 1.0.0 SafeMotion Wizard
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@l Configure I/0 element(s) — O X
Configured: Available:
Name Type Size Position Name Type Size
STO_ChA BT 01 00 0.1
SS1 ChA BIT 0.1 0.1 In_BIT BIT 0.1 |
05 0.2 In_BYTE BYTE 1.0
Error_Ack_C... BIT By o7 In_UINT UINT 2.0
L0 10 In_INT INT 2.0
STO_ChB BT 01 20 In_UDINT UDINT 40
SS1_ChB BIT 01 2.1 < Rename | In_DINT DINT 40
05 22 = @In_SafeTi... UINT 20
Error_Ack_C... BIT 313 BT {ner. Size
1.0 3.0
40 Decr. Size

Check

e

Cancel

Das Fenster ,Configure /O element(s)” 6ffnet, in welchen Sie das Eingangsprozessabbild anpassen kénnen.
4. Den reservierten Raum auswahlen

5. Das Bit ,In_BIT“ auszuwahlen

6. Auf ,< Add <“klicken

ﬂ Configure I/O element(s) - O X
Configured: Available:

Name Type Size Position Name Type Size
STO_ChA BIT 0.1 6.0 0.1
SS1_ChA BIT 01 0.1 > Rernove >|| In_BIT BIT 0.1
In_BIT BIT 0.1 02 - In_BYTE BYTE 1.0

| 05 03 I [ Move Up || In_UINT UINT 20
p —
Error_Ack_C.. BIT 01 1.0 |——‘ In_INT INT 2.0
1.0 11 In_UDINT UDINT 40
STO_ChB BIT 01 2.1 < Rename || In_DINT DINT 40
SS1_ChB BIT 0.1 22 : ' @In_SafeTi..' UINT 20
05 23 Incr. Size
Error_Ack_C.. BIT 0.1 3.0 -
10 31 Decr. Size
4.1

K

Cancel

7. Den reservierten Raum erneut auswéahlen

8. Auf ,Decr. Size" klicken, um den reservierten Raum um ein Bit zu verringern, damit das FSoE wieder
entspricht

SafeMotion Wizard Version: 1.0.0 15
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ﬁ Configure I/O element(s) — O X
Configured: Available:

l Name Type Size Position . Name Type  Size
STO_ChA BIT 01 00 0.1
§§1_ChA BIT 0.1 041 - Remove >| | In.BIT BIT 0.1
In_BIT BIT 01 02 - In_BYTE BYTE 1.0

04 03 In_UINT UINT 20
Error_Ack_C... BIT 01 07 In_INT INT 2.0
1.0 1.0 In_UDINT UDINT 4.0
STO_ChB BIT 01 20 < Rename || In_DINT DINT 40
SS1_ChB BIT 01 21 _ @ln_SafeTi.. UINT 20
05 22 : Incr. Size ‘
Error Ack_C... BIT 01 27 " '

]

10 30 | Decr. Size .

4.0
Check

K

Cancel

9. Neu hinzugefligtes Bit auswahlen
10. Auf ,< Rename* klicken

[

ﬂ Configure I/O element(s)

Name: SBC_ChA
Data Type: | BIT 18itls) ~|

I OK I[ Cancel W

11. Bit wie gewiinscht umbenennen
12.Benennung mit ,OK* bestatigen

16 Version: 1.0.0 SafeMotion Wizard
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@l Configure I/0 element(s) - O X
Configured: Available:
Name Type Size Position Name Type Size
STO_ChA BIT 01 00 0.1
$S1_ChA BIT 01 0.1 > Remove 5| | InBIT BIT 01
SBC_ChA BIT 01 0.2 In_BYTE BYTE 1.0
04 03 Move Uo || In_UINT UINT 20
p -
Error Ack C... BIT 01 07 In_INT INT 20
10 1.0 Move Down|| |, yDINT UDINT 40
STO_ChB BIT 01 20 In_DINT DINT 40
SS1_ChB BIT 01 21 SIn_SafeTi.. UINT 20
05 22 Incr. Size
Error_Ack_C... BIT 01 27 '
10 3.0 Decr. Size
4.0
] Cancel |

13. Das Fenster ,Configure /O element(s)” mit “OK” schlief3en

Als nachstes passen Sie das Prozessabbild der EL6910 an. Gehen Sie wie folgt vor:

4 @ SAFEMOTION CONTROL
4 @ SAFEMOTION CONTROL Project
3] References
P8 Target Syst
% Target System
p LA GVLs
d UserFBs
4 [z Safety_Demo_Group

i1l ErrorAcknowledgement.sds
ﬁﬂ] MAIN.AX_Err_ACK_ChA.sds
Bl MAIN.AX_Err_ACK_ChB.sds

Bl MAIN.AX_SS1_1_CMD_ChA.sds
Bl MAIN.AX_SS1_1_CMD_ChB.sds
il Run.sds
#1] Term 18 (EL1904) - Module 1 (FSOES).sds

Safety_Demo_Group.sal
SAFEMOTION CONTROL Instance

14.Im EL6910-Projekt die Datei ,Connection to Drive 6 (AX8206-0210-0104).sds” 6ffnen

15. Den Reiter ,Process Image” 6ffnen

16. Auf der Output-Seite das ,Edit“-Feld anklicken

SafeMotion Wizard

Version: 1.0.0
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@l Configure I/0 element(s) - O X
Configured: Available:
Name Type Size Position Name Type Size
STO_ChA BIT 01 00 | <Add < | 0.1
SS1_ChA BT 0.1 0.1 [> Remove > | OutBIT BIT 0.1 |
05 02 | Out_BYTE BYTE 1.0
Error_Ack C... BIT 01 07 | Move Up ' Out_UINT UINT 20
SLS_1_ChA BIT 01 1.0 Out_INT INT 20
07 11 Out_UDINT UDINT 4.0
STO_ChB BIT 01 20 < Rename | Out DINT DINT 40
SS1_ChB BIT 01 24 [ @C}ut_Safe... UINT 20
05 22 Incr. Size
Error_Ack C... BIT 01 27 :
10 30 Decr. Size
40

Check

o]
~

e i

Cancel

17.Die Schritte 4 bis 13 auf fur das Bit ,,Out_BIT* wiederholen
18.1n der Mendleiste ,Save all anklicken, um die Einstellungen zu speichern

18 Version: 1.0.0 SafeMotion Wizard
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24 Variablen hinzufligen

Als nachstes folgt die SBC-Verkniupfung innerhalb der Logik. Gehen Sie wie folgt vor:

4 | SBC_Demo
4 | SBC_Demo Project
2] References
#8 Target System
b L GVLs
;4 User FBs
4 ;77 ChA_ChB_Connection_Input
p [ Alias Devices

ChA_ChB_Connection_Input.sal
p A ChA_STO_SS1_ErrorHandling
P A ChB_STO_SS1_ErrorHandling
b A ChA_ChB_Connection_Output
SBC_Demo Instance

1. Datei ,ChA_ChB_Connection_Input.sal” 6ffnen

.5 safeDecouple
} Connection_ChA_Input Byte0

STO_ChA O] Decint DecOutl [D] ChA.STO_CMD
SS1_ChA O] Decln2 DecOut2 (D] ChA.SS1_CMD

[p]{chasec_.cmp]

SBC_ChA] f0] Decin3 DecOut3 D]

F9) Decind DecOutd [O]
F5] Decins [
PO] Deciné
$0] Decin7 _
Error_Ack_ChA @ DecIn8 - DecOut8—{D] ChA.Error_Ack_CMD

2. Beim ersten FB bei dem Eingang ,DeclIn3“ die Variable ,SBC_ChA* einfligen
3. Bei dem Ausgang ,DecOut3* die Variable ,ChA_SBC_CMD* einfiigen
4. In der Mendleiste ,Save all“ anklicken, um die Einstellungen zu speichern

TcXaeShell

| There were validation errors, continue save?

I Yes I | No I

5. Das Warnfenster mit ,,OK" schlief3en

Sie sehen, dass eine Verknupfung fehlt. Legen Sie die Verknlpfung wie folgt an:

SafeMotion Wizard Version: 1.0.0
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PPN PRI SR TN L ] R LA A A IS LB L 1 B At LUy ] L L v .

SBC_ChA Local ] [ |[chA_ChB_Connection_in
Acknowledge_ModuleError_ChB_OUT  Local H H Target Systern.ChB_STO,
. ; Targel System.ChB_Brak«

Safety Project Online View KCUELICHRETLIRIY Error List  Output

6. Reiter ,Variable Mapping“ 6ffnen

7. Bei der Variable ,SBC_ChA*" auf das Feld ,, ... “ klicken
Map Local Variable: SBC_ChA to ... u
Search: Search all levels
4 SBC_Demo ~ | Usage A
4 G| ChA_ChB_Connection_Input (O Unused only
4 Alias Devices ® Used and unused
4 ERR_ACK FSoE Connection Directi
irection
4 Channel 1 ® In
& In (Type: BOOL, Size: 1 Bit) = Out
4 RUN FSoE Connection
4 Channel 1 Show Variable Types
& In (Type: BOOL, Size: 1 Bit) Matching Type
4 SAFEMOTION FSoE Connection Matching Size

4 Channel 1 Function block ports

& STO_ChA (Type: BOOL, Size: 1 Bit)

£ SS1 ChA (Type: BOOL Size: 1 Bit i gl
Y SBC_ChA (Type: BOOL, Size: 1 Bit) = Sene
& Error Ack ChA (Type: BOOL, Size: 1 Bit) Group ports

& STO_ChB (Type: BOOL, Size: 1 Bit) Local group

& SS1.ChB (Type: BOOL, Size: 1 Bit) || Other groups
& Error_Ack ChB (Type: BOOL, Size: 1 Bit) Safe 1/Os

4 Target System
4 Channel 1 Local group

| Oth
& ChASTO Error (Type: BOOL, Size: 1Bit) bl Sroups
e e e T Standard 1/Os
< ) m lﬂfﬂl arnim

Selected Items Count: 1 oK Cancel

8. ,SBC_ChA" auswahlen
9. Auswahl mit ,OK* bestatigen

10.In der Mendleiste ,Save all anklicken, um die Einstellungen zu speichern

20 Version: 1.0.0 SafeMotion Wizard



BEGKHOFF Demonstration

2.5 Errorhandling konfigurieren

An dieser Stelle werden STO und SBC im ErrorHandling verknlipft. Gehen Sie dazu wie folgt vor:

4 [ SBC_Demo
4 @] SBC_Demo Project
+2] References
".g Target System
b LA GVLs
[, User FBs
b LA ChA_ChB_Connection_Input
%= ChA_STO_SS1_ErrorHandling
[« Alias Devices
ChA_STO_SS1_ErrorHandling.sal
p A ChB_STO_SS1_ErrorHandling
p 3 ChA_ChB_Connection_Output
SBC_Demo Instance

1. Datei ,ChA_STO_SS1_ErrorHandling.sal” 6ffnen
I View I Project Build Debug  TwinCAT

<> Code
e Open
Open With...

fa]  Solution Explorer Ctrl+Alt+L

v& Team Explorer Ctrl+~, Ctrl+M

1 Bookmark Window Ctrl+K, Ctrl+W

[ Error List Ctrl+*, E

[® Output Ctrl+Alt+0

[ Task List Ctrl+A, T

&= Toolbox Ctrl+Alt+X

Y Notifications Ctrl+W, N
2. Uber den Reiter ,View* auf ,Toolbox* klicken
Toolbox * 0 X
Search Toolbox P~

p Comments

P Connections

4 FunctionBlocks (boolean)
k  Pointer

safeConnShutdown

3. Aus der Toolbox den FB safeAnd gemal’ der Abbildung in das Netzwerk einfligen

SafeMotion Wizard Version: 1.0.0 21
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4. FB umbenennen

5. FB gemafR der Abbildung mit dem FB safeMon verkniipfen

22 Version: 1.0.0 SafeMotion Wizard
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ChA.SBC_CMD

D] SBC_ChA_OUT

6. Den Eingang AndIn2 wie gezeigt beschriften
7. Den Ausgang AndOut wie gezeigt beschriften

Als nachstes verknlpfen Sie die neu hinzugefligte Variable SBC_ChA_OUT wie folgt:

| Variable Scope  Assignment Usages

| e = e -
| SBC_ChA_OUT Local [1] g STO_SS1_1SBC_Control AndOut_

Safety Project Online View REUELICINEREIRE] Error List  Outpe

8. Reiter ,Variable Mapping“ 6ffnen
9. Bei der Variable ,SBC_ChA_OUT" das Feld ,, ... “ anklicken
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Map Local Variable: SBC_ChA_OUT to ...

Search: |

4 SBC_Demo
4 G| ChA_ChB_Connection_Input
4 Alias Devices
I SAFEMOTION FSoE Connection
4 Target System
4 Channel 1
ChA_STO_1 (Type: BOOL, Size: 1 Bit)
ChA_STO_2 (Type: BOOL, Size: 1 Bit)
ChA_STO_3 (Type: BOOL, Size: 1 Bif)
ChA_STO_4 (Type: BOOL, Size: 1 Bit)
ChA_STO_ErrAck (Type: BOOL, Size: 1 Bit)
ChA_no_STO to_Drive (Type: BOOL, Size: 1 B
ChA_Brake Release (Type: BOOL, Size: 1 Bit)
ChA_Brake_ErrAck (Type: BOOL, Size: 1 Bit)
ChA_Safelnputs_ErrAck (Type: BOOL, Size: 1
ChA_EncoderVoltage_ErrAck (Type: BOOL, Si
ChA_DriveCmd_GroupError (Type: BOOL, Siz
ChA_PriFb_Enable (Type: BOOL, Size: 1 Bit)
ChA_PriFb_ErrAck (Type: BOOL, Size: 1 Bit)
ChA_PriFb_SetRef (Type: BOOL, Size: 1 Bit)

Po oD ooV oD

LR Ol Pl o).
< >

T i e DWM Ol 1 DIAA

ChA_SecFb_Enable (Type: BOOL, Size: 1 Bit) O

Selected ltems Count: 1

10.,ChA_Brake Release* auswahlen
11. Auswahl mit ,OK* bestéatigen

‘ Search all levels

Usage
O 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 |/Os

Local group
Other groups

Standard I/Os
[41 1 aral arciin

OK

Cancel

Jetzt sind die Funktionalitdten STO und SBC direkt miteinander verknupft und die Bremse wird sicher

angesteuert.
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2.6 Projekte verknupfen

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 | #3| SAFEMOTION CONTROL
4 E SAFEMOTION CONTROL Project

[+2] References
"g Target System

b @ GVLs
4 UserFBs

4 ;7 Safety Demo_Group
P [ Alias Devices

Safety_Demo_Group.sal
SAFEMOTION CONTROL Instance

1. In Ihrem EL6910-Projekt die Datei ,Safety Demo_Group.sal“ 6ffnen
2. Reiter ,Variable Mapping® 6ffnen

Im Folgenden missen Sie im Reiter ,Variable Mapping*“ die einzelnen Signale und Parameter verknipfen.
Das Vorgehen ist dabei fur alle Parameter identisch und hier anhand der Screenshots bei einem Parameter

exemplarisch dargestellt.

STO_ChB
Safety Project Online View KEUCTIERNERILEE Error List  Qutput
3. Bei dem gewinschten Parameter die Schaltflache ,, ...

Map Global Variable: STO_ChB to ...

Search:

Global [.][Safety Demo_Group STO SS1_ChBFBMon1MonOut

... Connectionto

“anklicken

4 SAFEMOTION CONTROL
4 G| Safety_Demo_Group
4 Alias Devices
4 Connection to Drive 6 (AX8206-0210-0104)
4 Channel 1
STO_ChA (Type: BOOL, Size: 1 Bit)
SS1_ChA (Type: BOOL, Size: 1 Bit)
SBC_ChA (Type: BOOL, Size: 1 Bit)
Error_Ack_ChA (Type: BOOL, Size: 1 Bit)
SLS 1 ChA (Type: BOOL, Size: 1 Bit)
STO_ChB (Type: BOOL, Size: 1 Bit)
SS1_ChB (Type: BOOL, Size: 1 Bit)
Error_Ack_ChB (Type: BOOL, Size: 1 Bit)
4 Safety_ Demo_Group
& Run/Stop (Type: BOOL, Size: 1 Bit)
& ErrAck (Type: BOOL, Size: 1 Bit)
@ Module Fault (Type: BOOL, Size: 1 Bit)
4 [T] STO_SS1_ChA
b 7| STO_ChA
b o] §S1_ChA
4 [T] ERR_ACK_ChA
b 7| ERR_ACK_ChA

4 FH €TN €¢1 riD

PoevveRR

Selected Items Count: 2

‘ Search all levels

Usage
O Unused only
® Used and unused

Direction
I In
® Qut

Show Variable Types
Matching Type
Matching Size

Function block ports

Local group
Other groups

Group ports

Local group
Other groups

Safe |/Os

Local group
Other groups

Standard I/Os
[ 1 acal Aranin

OK

Cancel

SafeMotion Wizard Version: 1.0.0
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4. Das Signal fur Ihre Safe-Motion-Komponente auswahlen
5. Auswahl mit ,OK* bestatigen

Es ergeben sich fir die Parameter folgende Verknipfungen:

m Achten Sie bei der Alias-Verkniipfung der STO-Parameter darauf, dass die vorhandenen
Verkniipfungen beibehalten bleiben.

Parameter Signal
ERR_ACK_AX8000_ChA Error_Ack_ChA
SS1_AX8000_ChA SS1_ChA
SS1_AX8000_ChB SS1_ChB
ERR_ACK_AX8000_ChB Error_Ack_ChB
SBC_AX8000_ChA SBC_ChA
STO_ChA STO_ChA
STO_ChB STO_ChB

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

Die Verknipfung ist jetzt abgeschlossen. In dem nachsten Kapitel laden Sie die Safety-Projekte herunter.
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2.7 Safety-Projekte herunterladen
Nach der Konfiguration laden Sie die Safety-Projekte herunter. Gehen Sie dazu wie folgt vor:
15 FE)O 60| ® 1 1 O
mlti—Download Safety Project(s)
1. ,Multi-Download Safety Project(s)” anklicken
Multi-Download ﬂ
Steps Select Valid Project(s)
Saiect Vald Projecks) Download Project Name Physical Device CRCs Target System Backup/Restor
SAFEMOTION CONTROL Term 3 {EL6910) . 00000 | OxD27F | Ox795B | Ox7958 ELG910 A P
SBC_Demo Drive 6 (AX8206-0210-0104) . 0x0000 | Ox---- | Ox0764 | Ox0764  AXBI1x »

ey e

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

2. Safety-Projekte auswahlen, die Sie herunterladen mdchten
3. Auswahl mit ,Next“ bestatigen

Multi-Download

A
Steps General Download Settings
Compiete Download
G D d 5 9 Downioad 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: ssnsasne

Please verify the Serial Number of each project

Verified Project Name Physical Device Senal Number Target System Backup/Restore masters Backup/Restore sie
(v SAFEMOTION CONTROL  Term 3 (EL6910) 99999 ELE910 w ) 0 Dependence: v 0
I S8C_Demo Drive & (AX8206-0210-0104) 2287874 AXE91x w 0

Dependence ¥ 0 Depender

Csack [ [ea | Cancel
4. Im Fenster ,General Download Settings” den Nutzernamen und das Passwort eingeben
Default-Nutzername: Administrator
Default-Passwort: TwinSAFE

5. Safety-Projekte auswahlen, die Sie herunterladen mdchten
6. Auswahl mit ,Next” bestatigen

SafeMotion Wizard Version: 1.0.0 27



Demonstration BECKHOFF

Multi-Download

Steps Final Verification
Project Name Physical Device Download Result Target Sy Back
Config i nline Thne Verificatior
Data R
2 EMioN SAFEMOTION CONTROL Term 3 (EL6910) Safe gic Dat Ox1A Q EL6910 v
Aapping A ( Q
’ \ : v
I ] f 113 T Verhcahor
Uatasets R( " Result
S8C_Demo Drive 6 (AX8206-0210-0104) | Safe Logic Data v AXBOIX (v
Mapping ] Ox4 g

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

] [

7. In dem Fenster ,Final Verification* die CRCs Uberprifen

8. Bei Ubereinstimmung der CRCs den Kasten anklicken, um die Uberpriifung zu bestétigen
9. Fenster mit ,Next" bestatigen

Mutti-Download B
Steps Activation
Login Credentials
Username: Iministrator
passm{d:
Activation
Activate Project Name Physical Device Target System Backup/Restore masters Backup/Restore slaves
[+ SAFEMOTION CONTROL  Term 3 (EL6910) L6210 ¥) 0 Dependencie v Denden
! SBC_Demo Drive 6 (AXB206-0210-0104) AX891x ) 0 Dependencie -

[

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
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Multi-Download n
Steps Multi-Download Result
Activated Downloaded Project Name Physical Device Target System Backup/Restore Settings Backup/Restore n*.m-@
Q O SAFEMOTION CONTROL  Term 3 (EL6910) I | %) 0 Dependencies!
Qo O S8C_Demo Drive 6 (AX8206-0210-0104) AX891x (@ ¥ 0 Dependencies|

Muiti-Download Result

13. Das Fenster ,Multi-Download Result“ mit ,Finish“ schlieRen
14.1n der Mendleiste ,Save all anklicken, um die Einstellungen zu speichern

Ihre Safety-Projekte sind jetzt heruntergeladen und aktiv.
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2.8 Konfiguration aktivieren

Da die Prozessabbilder der Safe-Motion-Komponente und der EL6910 geandert wurden, 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: TWinCAT Demo Project ]
Target: & CX-35D5DA
Autostart PLC Boot Project(s)
oK cancel |
N

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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2.9 Signale prufen

Dieses Kapitel beschreibt die Prufung, ob die Bremsen-Freigabe von der EL6910 an den AX8000
weitergeleitet wird.

4 SBC_Demo
4 SBC_Demo Project
[«a] References
P8 Target System
b LA GVLs
i User FBs
b A ChA_ChB_Connection_Input
47 ChA_STO_SS1_ErrorHandling
L Alias Devices
ChA_STO_SS1_ErrorHandling.sal

b 4 ChB_STO_SS1_ErrorHandling
b 3 ChA_ChB_Connection_Output
SBC_Demo Instance

1. Datei ,ChA_STO_SS1_ErrorHandling.sal” 6ffnen

- Show Online Data |

2. In der Meniileiste ,Show Online Data“ anklicken, um den Online View zu aktivieren

Sie sehen, dass alle Signale korrekt ankommen.

SafeMotion Wizard Version: 1.0.0
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2.10 Motor verfahren lassen

Da die Bremsen-Freigabe erfolgreich tibertragen wird, haben Sie jetzt die Moglichkeit den Motor zu
bewegen. Gehen Sie wie folgt vor:

4 8| TwinCAT Drive Manager 2 Project]
4 T Term 5 (AX8620-0000-0102) @Device 1 (EtherCAT)
4 1 Drive 6 (AX8206-0210-0104)
Ch A (AM8042-0F20-0000)

-a Ch B (AM8042-0F20-0000)
1. Im Drive Manager ChA 6ffnen

ings & Scaling

of Tune drive

iinfo

2. Den Reiter ,Run Motor* 6ffnen

# Basic settings ®= Sealing @ Run mator of Tune drive Q Diagnostics W Advanced
Warning and info

Caution - Risk of injury or damage of the machine
Be sure to have the correctly configured drive parameters.
Be sure to disconnect the motor to the machinery if possible, in case that you only want to test running the motor.
Be sure to have an emerency stop switch close to you.
Be sure to have the correctly configured NC-Axis parameters.

Ein Warnhinweis erscheint. Da es sich bei dieser Applikation um ein Demosystem handelt, besteht hier

keine Gefahr.

3. Warnhinweis mit ,OK* schlieRen
- NC

I Enable controller

4. Im Feld ,NC" den Kasten bei ,Enable controller” anklicken

m Functions Parameters

- ‘ - + ++

@ @ |

5. Im Reiter ,Manual® auf das ,R*-Symbol klicken, um den vorliegenden Fehler zu resetten

o [ e

Start mode Reversing sequence
Target position 1 ,'b_—-i mm

Target velocity [60 | mm/s

Target position2 360 | mm

Idle time ;[0 - | 5

Trigger start/stop scope

6. Reiter ,Functions” 6ffnen
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Im Reiter ,Functions” konfigurieren Sie nun die Bewegung.
7. Folgende Werte eingeben:

Einstellung Wert
Target velocity 60 mm/s
Target position 2 360 mm

[ ] Trigger start/stop scope
@{i@d_
Set actual position
EAmeute n 0 | Set i
8. Auf ,Start” klicken

£X Basic settin

%-n;

Start 00-00-00

9. Auf das ,Start record®-Feld klicken, um den Drive Manager Scope zu starten

NC ab
Stort 14:1816,360000 End 14.18.28 500:000  Pos 0.000002077 853 | Time 1418 18437853

LN

Date  Montng. 16 August 2021
i || 0.00:00 10 000000

4000
3000

2000

Position [mrmi

100.0

0,0

— - —~— ~— -~ - — —
0,000 1.,000s 2,000% 3,000s 4,000s 5,000s 6,000s 7,000% 8,000s 9,000s 10,000s

Sie sehen nun, wie der Motor verfahrt.

Um den Motor wieder zu stoppen, gehen Sie wie folgt vor:

s

Trigger start/stop scope

Set actual position 5

10. Im Reiter ,Functions® auf ,Stop“ klicken

Jetzt konnen Sie mit der weiteren Inbetriebnahme fortfahren.
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3 Alternative Losung

Tutorial-L6sung
STO + SBC CMD — SBC
STO und SBC CMD steuern SBC auf dem AX8000 an.

Alternative L6sung
SBC CMD — STO + SBC

Wenn ein SBC CMD kommt, dann sorgt STO zuerst dafur, dass kein Drehmoment mehr aufgebaut wird und
dann folgt SBC an der Bremse.

Welche Lésung Sie wahlen, ist von lhrer Applikation abhangig. Beachten Sie, dass Sie bei SBC kein
Drehmoment mehr aufbauen kénnen. Eine Kombination aus SBC und STO ist immer sinnvoll.

34 Version: 1.0.0 SafeMotion Wizard






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



mailto:info@beckhoff.de?subject=SafeMotion%20Wizard
https://www.beckhoff.com
https://www.beckhoff.com/twinsafe/

	 Inhaltsverzeichnis
	1 Einleitung
	1.1 Ausgabestände
	1.2 Voraussetzungen
	1.3 Startpunkt
	1.4 Demosystem
	1.4.1 Hardware
	1.4.2 Gewünschte Sicherheitsfunktionalität

	1.5 Ansatz

	2 Demonstration
	2.1 Safe-Motion-Projekt erstellen
	2.2 SBC aktivieren
	2.3 Prozessabbilder konfigurieren
	2.4 Variablen hinzufügen
	2.5 Errorhandling konfigurieren
	2.6 Projekte verknüpfen
	2.7 Safety-Projekte herunterladen
	2.8 Konfiguration aktivieren
	2.9 Signale prüfen
	2.10 Motor verfahren lassen

	3 Alternative Lösung

