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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 9 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 SBT-
Funktionalitat.

1.1 Ausgabestande
Ausgabe Bemerkung
1.1.0 * Neues Deckblatt
* Formel zur Torque-Berechnung geandert
1.0.0 » Erste freigegebene Ausgabe
0.0.1  Erster Entwurf
1.2 Voraussetzungen

Erflllen Sie fur 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,
« existiert ein AX8000-Projekt.

SafeMotion Wizard Version: 1.1.0 5



Einleitung BEGKHOFF

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:

* Durchfiihrung eines Bremstests nach Anforderung aus der Standard-PLC und der EL6910.

1.5 Ansatz SBT

1.5.1 Funktionsweise
Der Safe Brake Test basiert auf einem direkten Zusammenspiel zwischen der Standard-PLC und Safety.

Standard-PLC TwinSAFE

1. Position fir SBT einnehmen

2. Bremse einfallen lassen

3. Moment aufbauen

4. SBT anstolien

5. Funktionsblock SBT

6. Ruckmeldung verarbeiten

Der Hauptanteil des Bremsentests besteht aus SPS-Code. Der funktionale Test erfolgt auf der Standard-
PLC. Die sicherheitstechnische Uberwachung des Bremsentests erfolgt auf der Safety-Seite in einem
einzelnen Baustein.

6 Version: 1.1.0 SafeMotion Wizard
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1.5.2 Funktionsblock

q safeSBT
. FBSBT1

ba] SBT SBT

¥3] SBC In TestError (D)
¥a] SingleturnPos BrakeValid D]
}0] ActCurrentiq RemainingTime
¥3] MinCurrentlq 0

Eingdnge

Eingang Funktion

SBT Anforderung SBT

SBC Information, ob die Bremse geschlossen ist
SingleturnPos Sichere Positionsinformation
ActCurrentlq Drehmoment-bildender Strom

MinCurrentlq

Minimal nétiges Drehmoment fur SBT

Ausginge

Ausgang Funktion

TestError Fehler wahrend SBT
BrakeValid Testergebnis

RemainingTime

Restlaufzeit bis nachster SBT

1.5.3 Funktionsblock-Parameter

In den Funktionsblock-Parametern kdnnen Sie die folgenden SBT-Einstellungen treffen.

E Parameter Setting

Brake Test Interval 28800

Max Duration 200

Max Position Deviation 0

Min Duration 10
Parameter Funktion

Brake Test Interval

Maximale Zeit zwischen 2 Durchlaufen (zum Beispiel 1 Durchlauf pro 8 Stunden)

Max Duration

Maximale Zeit fiir SBT

Max Position Deviation

Maximal erlaubte Abweichung der Positionsinformation

Min Duration

Minimale Zeit fir Anliegen des Testdrehmoments

SafeMotion Wizard

Version: 1.1.0 7
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2 Demonstration

2.1 SBT konfigurieren

In diesem Kapitel geht es um die Konfiguration der SBT-Funktionalitat.

211 FBs hinzufigen
4 [ rLC

4 [0 sBT_PLC
4 [FZ] SBT_PLC Project
[ External Types
b [:3] References
[ DUTs
1 GVLs
4 [ POUs
LiE] MAIN (PRG) |
£3 VISUs
b g5 PlcTask (PlcTask)
2[5 SBT_PLC.tmc
P O{F SBT_PLC Instance

Sie sehen Ihre TwinCAT-3-Solution mit der Standard-SPS, in der eine State Machine implementiert ist, mit
der der Bremsentest angesteuert wird.

Gehen Sie wie folgt vor, um SBT sicherheitstechnisch zu konfigurieren:

4 [ SBT_DEMONSTRATION_1
4[] SBT_DEMONSTRATION_1 Project
3] References
#8 Target System
b LA GVLs
e User FBs
b A ChA_ChB_Connection_Input
4 [ ChA_SBT
. Alias Devices
ChA_SBT.sal
p A ChA_STO_SS1_ErrorHandling
b 3 ChB_STO_SS1_ErrorHandling
b A ChA_ChB_Connection_Output
SBT_DEMONSTRATION_1 Instance

1. Datei ,ChA_SBT.sal“ 6ffnen

8 Version: 1.1.0 SafeMotion Wizard
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safeOpmode

safeRs

safeSr

safeTof

safeTon

safeTon2

safeTwohand

=1 safeXor

4 FunctionBlocks (integer)
Rk Pointer

+| safeAdd

safeCamMonitor

safeCompare

safeCounter

safeDiv

=| safeEnvelope

T sstelimt

safeLoadSensing
safeMul

£ safeScaling

safeSLI

2. Aus der Toolbox den Baustein safeSBT zum Netzwerk hinzufigen
3. FB safeLimit hinzufigen

4. FB safeOr hinzufiigen

5. Einen zweiten FB safeOr hinzufiigen

6. safeSBT wie gezeigt umbenennen

7. Das Grenzdrehmoment wie gezeigt anpassen

[@ safeSBT

Der SBT pruft bei eingefallener Bremse, ob mehr als das Grenzdrehmoment anliegt. Die Berechnung dazu

folgt in Kapitel Weiterflihrende Informationen [»_24].

SafeMotion Wizard

Version: 1.1.0
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8. safeLimit umbenennen
9. Den Maximalwert und den Minimalwert wie gezeigt anpassen

Durch diese Werte wird das Drehmoment limitiert.

10. Den ersten safeOr umbennen

Mit dem ersten safeOr Baustein wird das Signal invertiert und der SBT-Status nach aufen gegeben.

10 Version: 1.1.0 SafeMotion Wizard
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11. Den zweiten safeOr umbennen
Mit den zweiten safeOr wird die SBT-Anforderung mit dem Limit-FB verknUpft.
Project Build Debug  TwinCA
o-aualElxas|o-
led) < - #| Save All (Crl+Shift+$) |

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

SafeMotion Wizard Version: 1.1.0 11
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21.2 FB-Eingange verlinken

Dieses Kapitel beschreibt die Verlinkung der Eingange der SBT-Funktionalitat.

Das Vorgehen ist dabei fur alle Eingange identisch und hier anhand der Screenshots bei einem Eingang
exemplarisch dargestellt.

iy safeSBT q‘l/
SBT

F Add New Variable

Change Link
Clear Link(s)
K Goto Linked Element ’
Autolayout 4
E Show Page Break Preview 4

Change Execution Order of FBs
Show Online Value

Show References

Cut Ctrl+X
()} Copy Ctrl+C
Paste Ctrl+V
X Delete Del
E Validate
K Validate All
E p Properties Alt+Enter

1. Rechtsklick auf einen Eingang
2. ,Change Link® anklicken

12 Version: 1.1.0 SafeMotion Wizard
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Map FunctionBlockPort: SBT.SBT to ...

Search: l

4 SBT_DEMONSTRATION_1
4 GVLs\ChA.sgvl
ok STO_CMD (Type: BOOL, Size: 1 Bit)
& SS1_CMD (Type: BOOL, Size: 1 Bit)
'Eﬁl Error_Ack_CMD (Type: BOOL, Size: 1 Bi
A STO_STATE (Type: BOOL, Size: 1 Bit)
i Error_AckReq_STATE (Type: BOOL, Size
g STO_ERROR _STATE (Type: BOOL, Size:
S SAFEINPUTS_ERROR _STATE (Type: BOC
X% BRAKE_ERROR_STATE (Type: BOOL, Siz
, PRIFB_ERROR _STATE (Type: BOOL, Size
& ENCODERVOLTAGE_ERROR_STATE (Tyf
Y& PRIFB POSITION VALID (Type: BOOL, <
™ SBT_CMD  (Type: BOOL, Size: 1 Bit)
o SBC_LOCAL_CMD (Type: BOOL, Size: 1
SBT_STATE_BRAKE_VALID (Type: BOOL,
S8 SBT_STATE_BRAKE_TESTERROR (Type: I
A& SBT_STATE (Type: BOOL, Size: 1 Bit)

I GVLs\ChB.sgvl

I G| ChA_ChB_Connection_Input

4 G| ChA_SBT

] FfLA ODT

< >

fa

Selected Items Count: 1

3. Variable auswahlen
4. Auswahl mit ,OK" bestatigen

5. Eingange von FB1 nach den Schritten 1 bis 4 gemaR der Tabelle verlinken

I Search all levels

Usage
O Unused only
® Used and unused

Direction
® |n
Qut

Show Variable Types

Matching Type
Matching Size

Function block ports

Local group
Other groups

Variables

Local group
Global Variables

OK Cancel

Bevor Sie mit der Verlinkung bei FB2 fortfahren, dndern Sie zunachst den Datentyp des Eingangs Analogln

wie folgt:

| safeLimit
SBT_lg_LIMIT

Autolayout

User FB Handling

Show Page Break Preview
Change Execution Order of FBs

i
@MJ

Show Online Value

Show References

@

3 Cut

[} Copy

|| Paste

XX Delete
Validate
Validate All

Ctrl+X
Ctrl+C
Ctrl+V
Del

}' Properties

Alt+Enter

6. Rechtsklick auf den Eingang Analogin

SafeMotion Wizard

Version: 1.1.0
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7. ,Properties” anklicken

Properties v X

Analogln In Port v

[2]oe | £

E Documentation

Comment
E Function Block Input Settings
Channel Interface Activated
El Parameter Settings
Assigned Variable Name ChA.CURRENT Iq
DataType DINT v I
Max Start Deviation 0x0000 (0)
Port Name Analogln

8. Im Properties-Feld bei DataType ,DINT* auswahlen

9. Fir den Eingang Analoglin des FB2 die Schritte 1 bis 4 durchlaufen
10. Fur den Eingang Orin1 des FB3 die Schritte 1 bis 4 durchlaufen
11. Eingang OriIn1 anklicken

Properties » [ X
Orin1 In Port -

| #
E Documentation
Comment
B Function Block Input Settings
Channel Interface Activated

Single-Channel 1 Make Contact (NO) v

El Parameter Settings

Assigned Variable Name ChA.SBT_CMD
DataType BOOL
Port Name Orln1

12.1m Properties-Feld bei Single-Channel 1 ,Make Contact (NO)” auswahlen, um das Signal zu negieren

Es ergeben sich fir die einzelnen Eingange der FBs folgende Verlinkungen:

FB Eingang Variable

1 SBT SBT_CMD
SBC_In SBC_LOCAL_CMD
SingleturnPos PRIFB_SAFE_SINGLETURNPOSITION
ActCurrentlq CURRENT _Iq

2 Analogin CURRENT _Iq

3 Orin1 SBT_CMD

13.In der Menlleiste ,Save all* anklicken, um die Einstellungen zu speichern

14 Version: 1.1.0 SafeMotion Wizard
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213 FB-Ausgange verlinken

Dieses Kapitel beschreibt die Verlinkung der Ausgange der SBT-Funktionalitat.

Das Vorgehen ist dabei fir alle Ausgange identisch und hier anhand der Screenshots bei einem Eingang

exemplarisch dargestellt.

ChA.SBT_CMD E[l
ChASBC_LOCAL_CMD 0] S
ChA.PRIFB_SAFE_SINGLET... }] Si
ChA.CURRENT Iq

L
A FRDEMT 1. kM oa.

1. Rechtsklick auf einen Ausgang
2. ,Change Link* anklicken

Map FunctionBlockPort: SBT.TestError to ...

ChA

Add New Variable

Change Link

X Delete Del

Clear Link(s)
Goto Linked Element >
Autolayout »
Show Page Break Preview >
Change Execution Order of FBs
Show Online Value
Show References
Cut CtrleX

1 Copy Ctrl+C

1 Paste CtrleV

Validate
Validate All
> Properties Alt+Enter

Search:

4 SBT_DEMONSTRATION_1
4 GVLs\ChA:sgvl

&l STO_CMD (Type: BOOL, Size: 1 Bit)

alh SS1_CMD (Type: BOOL, Size: 1 Bit)

X% Error Ack CMD (Type: BOOL, Size: 1 Bit)

oMk STO_STATE (Type: BOOL, Size: 1 Bit)

,: Error_AckReq_STATE (Type: BOOL, Size: 1 Bit)
% STO_ERROR STATE (Type: BOOL, Size: 1 Bit)

o/ BRAKE_ERROR_STATE (Type: BOOL, Size: 1 Bit)
,; PRIFB_ERROR_STATE (Type: BOOL, Size: 1 Bit)
l%‘

ok SBT_CMD (Type: BOOL, Size: 1 Bit)
ok SBC_LOCAL CMD (Type: BOOL, Size: 1 Bit)

a8 SBT_STATE (Type: BOOL, Size: 1 Bit)
I GVLs\ChB.sgvl
b G| ChA_ChB_Connection_Input
4 G| ChA_SBT
4 ChA_SBT

rniinDack Ceralr Mona. DN Cioa, 1 DY

ik SAFEINPUTS_ERROR STATE (Type: BOOL, Size: 1 Bit)

ENCODERVOLTAGE_ERROR _STATE (Type: BOOL, Size: 1 Bit) |
z# PRIFB_POSITION_VALID (Type: BOOL, Size: 1 Bit)

2% SBT STATE BRAKE VALID (Type: BOOL Size: 1 Bit
i SBT_STATE_BRAKE_TESTERROR (Type: BOOL, Size: 1 Bit)

Selected Items Count: 1

] 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

Variables

Local group
Global Variables

(0]4 Cancel

SafeMotion Wizard Version: 1.1.0

15



Demonstration

BECKHOFF

3. Variable auswahlen

4. Auswahl mit ,OK* bestatigen

Es ergeben sich fir die einzelnen Ausgange der FBs folgende Verlinkungen:

FB Ausgang Variable

1 TestError SBT_STATE_BRAKE_TESTERROR
BrakeValid SBT_STATE_BRAKE_VALID
RemainingTime SBT_STATE_BRAKE_REMAINING_TIME

3 OrQOut SBT_STATE

4 OrOut Monin4

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

16

Version: 1.1.0 SafeMotion Wizard
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214 FBs verbinden

Als nachstes verbinden Sie die FBs wie folgt:

1. Ausgang OrOut von FB3 mit Eingang Orin1 von FB4 verbinden
2. Ausgang InLimit von FB2 mit Eingang OrIn2 von FB4 verbinden
3. In der Menlileiste ,Save all“ anklicken, um die Einstellungen zu speichern

SafeMotion Wizard Version: 1.1.0 17
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21.5 Abweichung einstellen

Als letzten Schritt der SBT-Konfiguration stellen Sie die erlaubte Abweichung ein.

1. Dazu auf den safeSBT-Baustein klicken

Properties v qx
FBSBT1 FBSBT -

B

E Documentation

Comment
B Info Data
Map Diag False
Map State False
E Misc
Order Of Execution 1
B Parameter Setting
Brake Test Interval 28800
Max Duration 200
Vi Posiion Deviation |
Min Duration 10
E Properties
Function Name safeSBT
Instance Name SBT

2. Im Properties-Feld den Parameter ,Max Position Deviation“ gemaR der Abbildung einstellen
3. In der Menlileiste ,Save all* anklicken, um die Einstellungen zu speichern

18 Version: 1.1.0 SafeMotion Wizard
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2.2 Safety-Projekte herunterladen
Nach der Konfiguration laden Sie die Safety-Projekte herunter. Gehen Sie dazu wie folgt vor:
i PO 60 | ® 0 1 O
mlti—Downioad Safety Project(s)
1. ,Multi-Download Safety Project(s)” anklicken
Multi-Download ﬂ

Steps Select Valid Project(s)

Select Valid Project(s)

Download Project Name Physical Device CRCs Target System Backup/Rest

SAFEMOTION CONTROL  Term 3 (ELE910) . OxB6942 | (n6942 | 0x6942 | Ox6942  ELES10 w0 Depe
SBT_DEMONSTRATION_1 Drive 13 [AXB206-0210-0104) . 00000 | 0x0000 | OxBD40 | OxBD40 AXB91x v
Next Cancel |

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

Steps General Download Settings

Complete Download

General Download Settings Download complete project data with default group customization settings (customization is possible after the download) and use

these login credentials for each project

Usermname: Administrator

Password: CLLL LT

Please verify the Serial Number of each project:

Verified Project Name Physical Device Senal Number Target System Backup/Restore masters Backup/Restore *

v SAFEMOTION CONTROL  Term 3 (EL6910) 99999 ELBI10 v 0 Deper v 1

v SBT_DEMONSTRATION_1 Drive 13 (AX8206-0210-0104) 2287874 AX891x v 0 Dependencies ) 0 Dependes
Back MNext 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: 1.1.0 19
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Multi-Download

ffline

Hine

Steps Final Verification
Project Name Physical Device Downioad Result
nfig riline
Jatadets L Lk
S Wit SAFEMOTION CONTROL  Term 3 (EL6910) afe Logic Data WIBE9 Ot
[ A |l ' DxFBEA
37 T 13 ¥
niigures I
Jataset
SBT_DEMONSTRATION_1  Drive 13 (AX8206-0210-0104) |Safe Logic Data 3648

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

Multi-Download

Steps Activation

Login Credentals

Username Jministrator
pass“c”d:
Activation
Activate Project Name Physical Device

v SAFEMOTION CONTROL  Term 3 (EL6910) ELE910 ¥ 0 Depender

[l SBT_DEMONSTRATION_1  Drive 13 (AXB206-0210-0104) AXB91x v ependen

a
Target Sy Bax ~ |
enficat |
Result
(V] ELEITD  (»
v
9
siification
(V] AXB91x [
9 I
[ nee ] [ canem |

Target System Backup/Restore masters Backup/Restore slaves

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

Cancel |

20 Version: 1.1.0
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Multi-Download n
Steps Multi-Download Result
Activated Downloaded Project Name Physical Device Target System Backup/Restore Settings Backup/Restore ma|
Q 9 SAFEMOTION CONTROL  Term 3 (EL6910) EL6910 < ¥ 0 Dependen
Qo O SBT_DEMONSTRATION.1 Drive 13 (AXB206-0210-0104) AX891x < v’ 0 Dependen

Muiti-Download Result

Lfne | [ cancer
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.

SafeMotion Wizard Version: 1.1.0 21
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2.3 SBT ansteuern

Gehen Sie wie folgt vor, um einen SBT anzusteuern:

4 PLC
4 SBT_PLC
4 [FZ] SBT_PLC Project
[ External Types
b [:3] References
[ DUTs
3 GVLs
4 [ POUs
“=| | MAIN (PRG}I
£3 VISUs
b g5 PlcTask (PlcTask)
2[5 SBT_PLC.tmc
P Of} SBT_PLC Instance

1. Im PLC-Ordner die Datei ,MAIN (PRG)“ &6ffnen

ChA SBTsal & X MAIN [Online] & X
TwinCAT_Demo_Project SBT_PLC.MAIN
Expression

#* RUN

* EmorAck

# ChA_StanBrakeTest

+ (ChA_SBTRemamning Time

# bOutputStageSafetyState

#» OhA_BrakeTestPassed

* (hA_BrakeTestEmor

# ChA_TestSurceeded

SBT ChASBT_CM
ChASBT_STATE_BRAKE_TE.
ChASBY_STATE_BRAKE_VALID

Axisl.ReadStatus();
CASE istep{ 0 ] OF

BRI I

ChA SBTAS?gE,BRAKE*HE

i
s

= IF bTriggerBrakeTes:[I THEN i £
anqq-,-rBrwke'!‘es’-:: E;
istep{ W J:=10;
veecor R - f
bErrorcodel fhi=t
cha_startBrakeTest RN ="
END_ 1P

1

LIMIT’ ‘
- fhBrakeContzol (
Axis:i=Axisl ,

Exe :u:e-: =1

Mode[ SUEINER 3 |: =E_AX8000BrakeMode .ak

Hﬂli

- IP NOT fbBrakecontrol.Bus/fjiiif] A@ wot £
fbBrakeControl (Axis:=Axisl , Executef]
istep B J:=20;

ELSIF NOT fhBrakeControl.Busyfilill A f1
fbBrakeControl (Axis:=Axisl , Executef]

Minimum Value
~1500
Maximum Value
1500

DOS <

®
B
®

Show Online Data

3. In der Mendleiste ,Show Online Data“ anklicken, um den Online View zu aktivieren

22 Version: 1.1.0 SafeMotion Wizard
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Autolayout »
User FB Handling »
Show Page Break Preview »
Change Execution Order of FBs
Show fgline Value
Show References
Collapse
Cut CrisX
Copy Ctri+C
Paste Cul+V
Validate
Validate All
A Properties Alt+Enter
4. Rechtsklick in das Netzwerk
5. ,Show Online Value” anklicken
Sie sehen nun die Analogwerte |hrer Applikation.
3
4 M ads riggerBrakaTeast-——-————- )
‘ IF bTriggerBrakeTes // define
7. bTriggerBrakeTes :=FALSE;
6 istep[ W J:=10;
@ pErrorfiEE: = o
10 bErrorcC il
11]® ChA_StartBrakeTes =TRUE;
12 END_IP
13]
6. Den Wert ,bTriggerBrakeTest* auf TRUE setzen, um ein den Bremsentest anzusteuern
SafeMotion Wizard Version: 1.1.0 23
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ChASBT CMD TRt
FALSE (0) ChASBT_STATE BRAKE_TE.
TRUE (1) ChASBT_STATE_BRAKE_VALID
28798 ChASBT_STATE_BRAKE RE..

ChASBT_CMD
ChASBC_LOCAL CMD
ChAPRIFB_SAFE_SINGLET.
ChA.CURRENT Ig

ChA.CURRENT Ig 996

Im Online View sehen Sie jetzt, dass der SBT aktiviert wird. Zudem steigt der drehmomentbildende Strom
auf Uber 900, der entsprechende Ausgang BrakeValid ist auf TRUE gesetzt und die Remaining Time zahit
die Zeit zum nachsten SBT herunter.

Der safeLimit FB zeigt keine Fehlermeldung, was einen erfolgreichen SBT zeigt.

24 Weiterfiihrende Informationen

Hilfe bei der Umsetzung
* Wenden Sie sich fiir Hilfe bei der Ansteuerung aus der Standard-PLC an den Drive Support.
» Wenden Sie sich fur Hilfe bei der Benutzung von SBT an den Safety Support.

Bestimmung des minimalen Torque
Der minimale Torge flir den SBT mussen Sie zunachst in der funktionalen Steuerung bestimmen.

Den Torque in der Safety berechnen Sie mit der folgenden Formel:

Torquemfely = Torquefmiml *sqrt(2)

24 Version: 1.1.0 SafeMotion Wizard
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