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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 10 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 mit SLP-
Funktionalitat um eine automatische Referenzierung.

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

1.3 Startpunkt

Zum Startpunkt des Tutorials
* existiert ein TwinCAT-3-Projekt mit Standard-PLC,
« existiert ein EL6910-Projekt,
« existiert ein AX8000-Projekt mit SLP-Funktionalitat.

SafeMotion Wizard Version: 1.0.0 5



Einleitung BEGKHOFF

1.4 Demosystem

141 Hardware

Das Demosystem dieses Tutorials besteht aus folgender Hardware:

» CXfur die EtherCAT-Kommunikation und die Standard-PLC-Steuerung
EL6910 als Master TWinSAFE Logic
EL1918 mit sicheren Eingangen flr das Einlesen von Lichtschrankensignalen
Lichtschranke
AX8000-x2xx

1.4.2 Gewlinschte Sicherheitsfunktionalitat

Dieses Tutorial beschreibt die Realisierung der folgenden Sicherheitsfunktionalitat:

» Konfiguration von SLP (Safe Limited Position) mit automatischer Referenzierung.
1.5 Ansatz

1.5.1 Aufnahme der Ini-Signale

AonOut [D] SLP_REF_ChB

* Nutzung sicherer Eingange der EL1918 auf der EL6910 zur Aufnahme der Ini-Signale
* Akkumulation der Ini-Signale zum Reference-Signal
+ Ubertragung des Reference-Signals an den AX8000

6 Version: 1.0.0 SafeMotion Wizard



BEGKHOFF Einleitung

1.5.2 Ubertragung an den AX8000

Qutputs
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
0.5 0.2
Error_Ack_ChA BIT 0.1 0.7
1.0 1.0
STO_ChB BIT 0.1 2.0
SS1 _ChB BIT 0.1 2.1
| sSLP_REF_ChB BIT 0.1 22 [] |
04 23
Error_Ack_ChB BIT 0.1 27
04 3.0
SLP_1_ChB BIT 0.1 34 L
0.3 35

« Erweiterung des Prozessabbildes auf der Output-Seite der EL6910 durch Einfligen eines zusatzlichen
Bits
+ Entsprechende Anderung auf dem AX8000

1.5.3 Setzen des Referenzpunkts
Qutputs
Message Size: ‘ 32 Bytes Data
Name Type Size Position [ ] Map Info Data
0.1 17.6
0.1 T
20 18.0
ChB_PriFb_Enable BIT 0.1 200 =
. ChB PrifFb _ErrAck BIT 0.1 201 g
I ChB_PriFb_SetRef BIT 0.1 20.2 - I
e 15 203
ChB_SecFb_Enable BIT 0.1 220 L]
ChB_SecFb_ErrAck BIT 0.1 221 -
ChB_SecFb_SetRef BIT 0.1 993 [

» Erweiterung des Prozessabbildes auf der Input-Seite des AX8000 durch Einflgen eines zusatzlichen
Bits
» Verknupfung mit dem Signal ChB_PriFb_SetRef des internen Prozessabbildes

SafeMotion Wizard Version: 1.0.0 7
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2

2.1

Demonstration

Referenzsignal verknuipfen

4 |3 SLP_Automatic_Reference
4 @ SLP_Automatic_Reference Project

=] References

"g Target System
b LA GVLs

i User FBs
b A ChA_ChB_Connection_Input
[, ChA_STO_SS1_ErrorHandling
2% ChB_SLP_1

Alias Devices

ChB_SLP_1.sal
p 3 ChB_STO_SS1_ErrorHandling
b 4 ChA_ChB_Connection_Output
SLP_Automatic_Reference Instance

A W

1. Datei ,ChB_SLP_1.sal” 6ffnen

Sie sehen die bereits konfigurierte SLP-Funktionalitat.

Autolayout 3

|
User FB Handling > |
Show Page Break Preview »

Change Execution Order of FBs
Show Online Value

Show References

Collapse |

2. Rechtsklick in das Netzwerk
3. Uber das ,Add After“-Feld auf ,Network® klicken, um ein weiteres Netzwerk hinzuzufiigen

Add After 4 Network
Add Before ’
b Cut Ctrl+X
! Copy Ctrl+C
Paste Ctrl+V
X Delete Del
Validate
Validate All
M Properties Alt+Enter

Version: 1.0.0
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| Foolbox

‘ Search Toolbox

p Comments

p Connections

4 FunctionBlocks (boolean)
Pointer

safeAnd
safeConnShutdown
safeDecouple

safeEdm

8 =l =] ~

safeEstop

safeMon

S safeMuting

4. Toolbox &ffnen
5. Einen safeMon-Baustein zum neuen Netzwerk hinzufligen

6. FB umbenennen

Als nachstes erfolgt die Verlinkung des Bausteins. Das Vorgehen ist dabei fir alle Eingange und Ausgange
identisch und hier anhand der Screenshots bei einem Eingang exemplarisch dargestellt.

SafeMotion Wizard Version: 1.0.0 9
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'ﬁ Add New Variable

Change Link

Clear Link(s)
Goto Linked Element
Change InPort Settings

K Autolayout

E Show Page Break Preview
Change Execution Order of FBs
Show Online Value

Show References

Cut
[} Copy
0] Paste
X Delete

(> sl p 4]
<

Ctrl+X
Ctrl+C
Ctrl+V I
Del

Validate
Validate All

p 4 Properties

Alt+Enter

7. Rechtsklick auf einen Eingang
8. ,Change Link" anklicken

10
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Map FunctionBlockPort: SLP_REF.Monin1 to ... H
Search: . . Search all levels
4 SLP_Automatic_Reference Usage
4 GVLs\ChB.sgvl (® Unused only
K™ SLP_1_REF_CMD (Type: BOOL, Size: 1 Bit) (O Used and unused
I G| ChA_ChB_Connection_Input Direction
I G| ChA_STO_SS1_ErrorHandling ® In
4 G| ChB_SLP_1 Out
4 ChB_SLP_
4 [T] SLP_1_ChB Show Variable Types
4 1| SLP_1 Matching Type
® Error (Type: BOOL, Size: 1 Bit) Matching Size
® BelowMin (Type: BOOL, Si;e: | = =
® AboveMax (Type: BOOL, Size: 1
= Local group
4 11 Network! Other groups
4 1| SLP_REF
® Error (Type: BOOL, Size: 1 Bit) Variables
® MonDelOut (Type: BOOL, Size: Local group
I G| ChB_STO_SS1_ErrorHandling Global Variables
I' G| ChA_ChB_Connection_Output
< >

Selected Items Count: 1 oK ll Cancel

9. Variable auswahlen
10. Auswahl mit ,OK* bestéatigen

Es ergeben sich fir die Eingange und Ausgange des safeMon-Bausteins die folgenden Verknupfungen:

Eingang/Ausgang Variable

MonlIn1 SLP_1_REF_CMD
MonIn2 ACK_REFERENCE_STD
MonOut SIGNAL_TO_SDF

Project Build Debug TwinCA

S eI

led) ~| < | SaveAll (Ctrl+Shift+S) |

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

SafeMotion Wizard Version: 1.0.0 1
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2.2 Referenzverhalten konfigurieren

4 [ SLP_Automatic_Reference
4 @ SLP_Automatic_Reference Project
(=l References
»8 Target System
b 3 GVLs
ud UserFBs
4 ;7 ChA_ChB_Connection_Input
4[4 Alias Devices
Ml ERR_ACK FSoE Connection.sds
Ml REFERENCE_STD.sds
Bi] RUN FSoE Connection.sds

SAFEMOTION FSoE Connection.sds
W% Target System.sds

ChA_ChB_Connection_Input.sal
b L4 ChA_STO_SS1_ErrorHandling
b 4 ChB.SLP_1
p £ ChB_STO_SS1_ErrorHandling
b L2 ChA_ChB_Connection_Output
SLP_Automatic_Reference Instance

1. Datei ,Target Systems.sds" 6ffnen
2. Reiter ,Internal Safety Parameters” 6ffnen

Unter C3C2:0 finden Sie die Referenzeinstellungen zu ChB.

Im Folgenden missen Sie die Parametereinstellungen vornehmen.

4 C3C2:.0 Ch B SAFEDRIVEFEEDBACK Primary Feedback Referencing Settings >24<
| C3C2:01  Operation Mode Referencing disabled (0) |
C3C2:11 Reference SafePostion Singleturn 0x00000000 (0)
C3acz:12 Reference SafePosition Multiturn 0x00000000 (0)
C3C2:13 Speed at Reference Position 0x00000000 (0)
C3C2:14 Maximum Singleturn Referenced SafePosition 0x00000000 (0)
C3C2:15 Maximum Multiturn Referenced SafePosition 0x00000000 (0)
C3C2:16 Minimum Singleturn Referenced SafePosition 0x00000000 (0)
C3ac2:.17 Minimum Multiturn Referenced SafePosition 0x00000000 (0)
C3C2:18 Deviation Startup Position 000000000 (0)

3. Doppelklick auf ,C3C2:01 Operation Mode*

@ Set Value Dialog X
Dec 0 | oK
Hex: ‘ 0x00 ‘ Cancel
Enum: Referencing disabled v

Referencing disabled
Automatic Referencing, Set Reference Position disabled

Binary:
Y Automatic Referencing, Set Reference Position enabled

Bit Size: Manual Referencing

.

4. Im Drop-Down-Meni bei ,Enum® ,Automatic Referencing, Set Reference Position enabled” auswahlen
5. Auswahl mit ,OK” bestatigen

12 Version: 1.0.0 SafeMotion Wizard
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Demonstration

Fir die anderen Parameter ist das Vorgehen identisch und hier anhand der Screenshots bei einem

Parameter exemplarisch dargestellt.

4 C3C2:.0 Ch B SAFEDRIVEFEEDBACK Primary Feedback Referencing Settings >24<
C3C2:01 Operation Mode Automatic Referencing, Set Reference Position enabled (2)
I C3C2:11 Reference SafePostion Singleturn 0x00000000 (0) l
C3C2:12 Reference SafePosition Multiturn 0x00000000 (0)
€3C2:13 Speed at Reference Position 0x00000000 (0)
C3C2:14 Maximum Singleturn Referenced SafePosition 0x00000000 (D)
C3C2:15 Maximum Multiturn Referenced SafePosition 0x00000000 (0)
C3Cc2:16 Minimum Singleturn Referenced SafePosition 0x00000000 (0)
C3c2:17 Minimum Multiturn Referenced SafePosition 0x00000000 (0)
C3C2:18 Deviation Startup Position 0x00000000 (0)

6. Doppelklick auf den gewlinschten Parameter

Set Value Dialog

Dec: 2504785919 )

X
el
Hex: 0x9S4BFFFF

Bool: o || 2 |

Binary:  |FFFF4B 95 |a
Bit Size: 0108 016@3206407

7. In das Feld ,Dec” den entsprechenden Wert eingeben
8. Fenster mit ,OK" bestatigen

Geben Sie folgende Werte flir die Parameter ein:

Parameter Wert

C3C2:11 Reference safePosition Singleturn 2504785919
C3C2:12 Reference safePosition Multiturn -1
C3C2:13 Speed at Reference Position 2000
C3C2:15 Maximum Multiturn Referenced SafePosition 20
C3C2:17 Minimum Multiturn Referenced SafePosition -20

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

SafeMotion Wizard Version: 1.0.0
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2.3 Safety-Projekte herunterladen

Nach der Konfiguration laden Sie die Safety-Projekte herunter. Gehen Sie dazu wie folgt vor:
[{]®é| ®

mlti—Downioad Safety Project(s)

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

Multi-Download ﬂ
Steps Select Valid Project(s)
Valid Project ever-
Select is) Download Project Name Physical Device CRCs Target System Backup/Res
SAFEMOTION CONTROL  Term 6 (ELE910) . OxDESE | OxDESS | OxDESE | OxDESE  ELESI0 v
SLP_Automatic_Reference Drive 10 (AX8206-0210-0104) . Ox0000 | OxBFEA | IxBFEA | OxBFEA  AXBI1x v

=] (o]

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 n

Steps General Download Settings

Compiete Download

G D S Downioad complete project data with default group customization settings (customization is possibie after the download) and use
these login credentiais for sach project:

Usermame: Administrator

Password: sssnsnes

Please verify the Serial Number of each project:

Verified Project Name Physical Device Senial Number Target System Backup/Restore masters Backup/Restore
4 SAFEMOTION CONTROL  Term 6 {EL6910) 99999 EL6910 h ependencie v epende
4 SLP_Automatic_Reference Drve 10 (AXB206-0210-0104) 2287874 AXB91x - ependenc -

Back E  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

14 Version: 1.0.0 SafeMotion Wizard
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Demonstration
Multi-Download u
Steps Final Verification
Project Name Physical Device Download Result Target Sy Ba
nhgured Onling enficator
Final Verificatio Datasets CR( CRI Resuh
SAFEMOTION CONTROL  Term 6 (EL6910) o ELE910
nfigure Online ¢ iff
SLP_Automatic_Reference Drnive 10 (AX8206-0210-0104) fe 0E4 xEQE4 o AXBGIx
Appir €8 «10E <9

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 Credentials

Username: Admi Jtor
Activation
Activate Project Name Physical Device Target System Backup/Restore masters Backup/Restore slaves
’ SAFEMOTION CONTROL  Term 6 (EL6910) EL6910 v v per
SLP_Automatic_Reference Drve 10 (AXB206-0210-0104) AXB91x b epENaencie v () Dependence

l ﬂz 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 15
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Multi-Download u
Steps Multi-Download Result
Activated Downloaded Project Name Physical Device Target System Backup/Restore Settings Backup/Restore me
o O SAFEMOTION CONTROL ~ Term 6 (EL6910) asn & %) 0 Depender
Q O SLP_Automatic_Reference Drive 10 (AXB206-0210-0104) AXBI1x (@ *) 0 Depender

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.

16 Version: 1.0.0 SafeMotion Wizard
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24 Referenzierung prufen
Aktivieren Sie die Achse wie folgt:
4 MOTION
4 NC-Task 1 SAF
[Z2 NC-Task 15vB
*8 Image
Tables
Objects
4 3l Axes
P &g Axis 1
b Axis 2
1. ,Axis 2“ 6ffnen
General Semngs Parameter Dynarmc Functions Coupling Compensabon
[ B A4 | SelpointPosion _fmm]
5 0.0001 00000
Lag Distance (miymax) _ [mm] Actsal Velocty  [mmys] Setpoint Velocity  [mmys]
00000 (0.000. 0.000)| | 00027, | 0.0000|
Ovemde [%] Total/Control Output [%] Emor
00000 %| | 000/ 000% | 0 (0x0)|
Status (log ) Statws (phys) Enabling
[[JReady NOT Moving [[JCoupled Mode [IController
[(calibrated [ IMoving Fw In TargetPos [_JFeedFw
[[JHas Job [(IMoving Bw [£]in Pos. Range [(JFeedBw
Controller Kv-Factor [mm/s/mm)] Reference Velocity [mmys]
[ ! 813.043
Target Position [mm] Target Velocity: [mmys]
0 1 I |
o 5
F4
2. Reiter ,Online” 6ffnen
3. ,Set” anklicken
Set Enabling X ‘
Comﬂhl “
Feed Fw
[[]Feed Bw Cancel |
Ovemde [%)
o | AL
4. Fenster mit ,All“ schlief3en
SafeMotion Wizard Version: 1.0.0 17



Demonstration BEGKHOFF

General Sefings Parameter Dyrwm@Fm Coupling Compensation

| 0.0001 ==

Lag Distance (min/max) __[mm] Actual Velocity. [mm/s] SetpontVelocity _[mm/s
_ 00000 (0.000.0000)| | 00036, | 0.0000
Ovemnde %] Total/ControlOutput __ [%] Emor_ -
| 1000000 % | 000/ 000% | 13000 (0x4650)|
Status (log ) Status (phys.) Enabling

[(IReady [“INOT Moving [(]coupled Mode [~ Controlier
[Jcalibrated [ JMoving Fw [“]in TargetPos [vIFeed Fw

[[JHas Job [CIMoving Bw [“]in Pos Range [“IFeed Bw

Controller Kv-Factor [mm/s/mm] Reference Velocity [mmys]
(] 4 813043 |
Target Position: [mm] Target Velocity. [mmys]

5. ,F8* anklicken, um den Fehler zurlickzusetzen

General Semings Parameter Dynamics Onimt:owhg Compensaton

Setpont Position [mm

g 0.0133 20001
Extended Start _

Start Mode: Absolute v| |Shn |}|
Target Possion 625 [mm] Stop

Target Velocity 240 [mm/s]

[CJAcceleration 1050 [mm/s2)

[(]Deceleration: 0 [mmVs2]  Lagt Time [s]
ek 0 fmmvs3] | 0.00000
Raw Dnve Output

Output Mode Percent v Stant

Ouput Value 0 [

SetActual Posion

Absohute v o | Set

Set Target Position

Absolute v [ | Set

6. Reiter ,Functions® 6ffnen
7. Bei ,TargetPosition“ wie abgebildet die Position eintragen
8. ,Start” anklicken

18 Version: 1.0.0 SafeMotion Wizard
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Prifen Sie nun die Referenzierung:

4 "L}[_EJ SLP_Automatic_Reference
4 @ SLP_Automatic_Reference Project
=] References
"g Target System
b LA GVLs
i User FBs
b A ChA_ChB_Connection_Input
b 4 ChA_STO_SS1_ErrerHandling
4 77 ChBSLP_1
1 Alias Devices
ChB_SLP_1.sal
p 3 ChB_STO_SS1_ErrorHandling
b 4 ChA_ChB_Connection_Output
SLP_Automatic_Reference Instance

9. Datei ,ChB_SLP_1.sal“ 6ffnen

Y @] ® » 1O

Show Online Data

10. In der Menuileiste ,Show Online Data“ anklicken, um den Online View zu aktivieren

Autolayout 0
User FB Handling v
Show Page Break Preview 0

Chanoe Execution Order of

Shovr\gnlme Value

Show References
Collapse

Validate
Validate All

M Properties Alt+Enter

11. Rechtsklick in das Netzwerk
12. ,Show Online Value® anklicken

SafeMotion Wizard Version: 1.0.0

19



Demonstration

BECKHOFF

ChB PRIFB_SAFE_REFSINGL.. 0
ChE.PRIFB_SAFE_REFMULTL.. 0

exasurs persosmon v [ TASE ] §

Sie sehen, dass das Command von der EL6910 korrekt ankommt. AuRerdem sehen Sie am safeSLP-

Baustein, dass das Kommando ChB.PriFb_REFPOSITION_VALID noch auf FALSE ist.

4 "§ Term 7 (EK1122)
> @ InfoData .

4 T Term 9 (AX8620-000¢ X
b =5 PSM Controlword

Change Link...
Clear Link(s)
Go To Link Variable

: :::so::a | Take Name Over from linked Variable
4 1 Drive 10 (AX8206 Move Address..
« 1 aﬂice Online Write ‘0
b DeviceMai : Sl
- S Wm eru 1
b [ FSoE Slavey—3_Online Write..
b [ Standard i *3 Force...
P BHFSIOGICIN X Release Force
b W FSof Slave Add to Watch
4 W Standard C
% Standa Remove from Watch

| EStanda' 8 Add to Scope

13.Im Prozessabbild Rechtsklick auf ,SLP_ACK_STD*

14.,0nline Force" anklicken

20
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Demonstration

Set Value Dialog

Dec 0
Hex 00
Float

Bool 0
Binary: 00

o HexEat

Bt Suze @ O8 O 0O Osd O

15.Im Fenster ,Set Value Dialog® bei Boot ,1“ anklicken

Sie sehen, im neu hinzugefiigten safeMon-Baustein dass das Acknowledgment vorhanden ist und das
Signal an das Prozessabbild Ubertragen wird.

16. Rechtsklick auf ,SLP_ACK_STD*
17.,0nline Force" anklicken

Set Value Dialog
Dec 1
Hex O
Float

- O

Binary: n

Hex Eda .

B Sue @ Q8 Ol On Qb4 O?.

18.Im Fenster ,Set Value Dialog“ bei Boot ,0“ anklicken

b W FSLOGIC Output SO
2 § Gk X Clear Link(s)
b Th Ch A AxisMain | Go To Link Variable
> Wl Ch A AxisMain C Take Name Over from linked Variable
P %4 Ch A PositionCa " o
> W Ch A Interpolatc sk
4 § ChB Online Wit
b 3 ChBAxisMainli *3 Online Force...
> W Ch B AxisMain ( > Rdew force
b Ch B PositionCo—
b W ChB Interpolatc “ Add to Watch
b . InfoData Remove from Watch
> W WcState . Add to Scope
- - a&F ARG AN
19. Rechtsklick auf ,SLP_ACK_STD*
20. ,Release Force" anklicken
SafeMotion Wizard Version: 1.0.0 21
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Im safeSLP-Baustein sehen Sie, dass das Kommando ChB.PriFb_REFPOSITION_VALID jetzt TRUE ist und

Sie erfolgreich referenziert haben.

Als nachstes lassen Sie den Motor wie folgt verfahren:

21.,Axis 2“ offnen

General Sefings Parameter Dynamics OnlmeCouphng Compensaton

] Setpoint Position [mm
N -625.0038 25000
Extended Stan
Start Mode I Reversing Sequence I |stae |
Target Posson1 625 [mm] T-:t:;a'&;h
Target Velocity 240 [mmys)
Target Poston2 625 [mm)
idle Time 3 s Last Time [s)
3.14000
Raw Drve Output
Output Mode Percent - Stant
Output Value |0 [%) Stop
Sel Actual Posivon
Absolute v 0 Set
Sel Target Postion
Absolute v 0 Set

22.Reiter ,Functions” 6ffnen

23.1m Drop-Down-Ment von Start Mode ,Reversing Sequence” auswahlen

24 Position und Zeit gemaf der Abbildung eingeben

25, ,Start* anklicken
26.Datei ,ChB_SLP_1.sal“ 6ffnen

22
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CABSLE 1 CMD  TRUE 1)
ChEPRIFR_SAFE_REFSINGL. Miosiaom

ChaPRIFS_SAFE_REFMULTL. ]
Ch PRIFE_REFPOSITION V.. TIUIE (1)

CNBSLP_1_REF CMD  TRUR (1]
CABACK REFERENCE STD  FALSE i)

FALSE i)  ChA SIGNAL TO SDF

Sie sehen anhand der Werte nun, wie der Motor verfahrt.

SafeMotion Wizard Version: 1.0.0
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2.5 Zusatzliche Informationen

Falls ein Verschieben der Achse im ausgeschalteten Zustand notwendig ist

— automatische Referenzierung

Falls nach Aufstarten die Positionsinformationen invalide sind

— manuelle Referenzierung — neuer Download

— automatische Referenzierung — Referenzfahrt

Falls ein Verschieben der Achse notwendig ist, wahrend das Safety Projekt lauft

— kein Problem

24 Version: 1.0.0
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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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