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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 13 einer Tutorialserie.

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

In diesem Tutorial geht es um die Realisierung eines Safe-Motion-Projekts mit dem SafeMotion-Wizard,
welches gleichzeitig Primary und Secondary Feedback nutzt.

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 ein TwinCAT-3-Projekt mit Standard-PLC,
« 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:

CX fir 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

Primary Feedback Giber OCT Safety (AM8021)

Secondary Feedback tber EnDat 2.2 Safety — auf Linearachse montiert

1.4.2 Gewilinschte Sicherheitsfunktionalitat

Dieses Tutorial beschreibt die Realisierung der folgenden Sicherheitsfunktionalitat mithilfe des SafeMotion
Wizards:

SLS Uber das Primary Feedback.
SLP Uber das Secondary Feedback.

Version: 1.0.0
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BEGKHOFF Demonstration

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

B
Steps Select Project Targets

Select Project Targets Target Type: | AX801x b
4 SecFB Demo

4 Ayail
i'\’.DrhreﬁiAXBZOﬁ-OZ‘JO—mM\ T *Device 1 [EtnerC AT Terr 1(EKI2001 Torm 4 (EK112214 Term 5

I For an untargeted SafeMotion project

[] Show Hidden Devices

I Next ] | 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
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Demonstration
SafeMotion Wizard n
Steps Select Motors
Select the attached motor per channek
SecFB Demo
Select Motors

(%) Drive 6 (AX8206-0210-0104)
C AM80or-300Gx-000c (OCT 24Bit Singleturn) >
e} | AMBo-ocHx-r00 (OCT 248it Muttiturn)  ~

| Back 1I Next I i Cancel |

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

SafeMotion Wizard

Steps

Select Safety Function

Select Safety Function

e e
3 =
£ 5]
e - e
S — = = = = & o
Eiez=z880909a8aa808
02mﬂm£mrg_mgmmm_ﬂmmu
v OODOOO=OIO00MO00C M i

SecFB Demo

(%) Drive 6 (AX8206-0210-0104)

Occa MOOOOOOOOOO v ¥

mMce MOOOOOOPOOO@F@OO0O

[ Back || Nex | [ camcel |

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

9. Fir ChB die Sicherheitsfunktionen SLS1 und SLP1 auswéahlen

Die Sicherheitsfunktion STO ist als Voreinstellung bei allen Kanalen aktiv.

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

Steps Configure TwinSAFE Projects

The following projects will be created:
|SecFB Demo

I Project Name: SafeMotiorvl SAFETY*5
Safety Functions: @ Ché: 1 selected | ChE: 3 selected

Gonfigure IivlaSAFE Fropects Devices: Drive 6 (AX8206-0210-0104)TID" Devi

| Back |I Next I | 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 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.

;échB Demo
Master Logic Device: Term 3 (EL6910) " SAFETY *SecFB Dema
vevces| .|
Assignment of master target logi I
Master Project Name: MotionControl *SAFETY " 5ecFB Dema
Backup 8t Restore All

1/1 Devices are not assigned to a master project.

SafeMotion Wizard Version: 1.0.0 9
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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
ﬁ Assign devices to master target Term 3 (EL6910) — a x
Groué
;® SafeMotion

[VIDrive 6 (AX8206-0210-0104)TIID " Devics 1 (Et

AT)"Term 1 (EK1200) * Term 4 (EKT124

[V/] Select all

Cancel 0K

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

SafeMotion Wizard

Steps

Assignment of master target logi

Assignment of master target logics

'SecFB Demo

Master Logic Device: Term 3 (EL6910)" SAFETY “SecFB Demo

Backup &

Devices:

~ Restoie Project Name |
[ SafeMotion Drive 6 (AX8206-0210-0104) TIIDADevice 1 (EtherC|
Master Project Name:  MotionControl “SAFETY “SecF8 Dame |

[] Backup & Restore All

0/1 Devices are not assigned to a master project.

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.

Back || Next

I I Cancel

17. Fenster mit ,Next“ bestatigen

10
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Demonstration

SafeMotion Wizard

Steps Safe Address Selection

Set the safe addresses of all involved logic devices:

SecFB Demo

Drive 6 {AX&ZOG-OZTU-D‘IM‘ —! 59!4- [] Define FSof connection address in project

Term 3 (ELG910) 7|+

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 Verlinkung
221 ErrAck- und Run-Signal verlinken

4 | SafeMotion
4 @ SafeMotion Project
s3] References
#8 Target System
b L4 GVLs
i User FBs
4 777 ChA_ChB_Connection_Input
4 |47 Alias Devices
M ERR_ACK FSoE Connection.sds
M| RUN FSoE Connection.sds
@ SAFEMOTION FSoE Connection.sds
ﬁﬂ Target System.sds
ChA_ChB_Connection_Input.sal
!H ChA_STO_SS1_ErrerHandling
i ChB_SLS 1
d ChB_SLP_1
-:;i ChB_STO_SS1_ErrorHandling
fd ChA_ChB_Connection_Output
SafeMotion Instance

v v v v v

1. Datei ,ERR_ACK FSoE Connection.sds” 6ffnen

. Linking IPrnoess Image |

Linking Mode: | Manual

v

|Full Name: ‘TIID"Device 1 (EtherCAT) " Term 1 (EK1200)"Term 4 (EK1 122)“Pc!

|Linked to: ‘

‘Name: ‘_Standard InVar3

2. Im Linking-Reiter das Link-Symbol anklicken

‘EI

12 Version: 1.0.0
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Demonstration

7 Attach Variable Standard In Var 3 (Output)

Seaich:

%]

i M CamDatalueued > BX 5086, BIT [0.1]
| L.MBv CamScalingPending > GX508.7,BIT [0.1]
F—"‘% CamCouplingState[5]
| L. CamActivationPending > (X 509.0,BIT [0.1]
«lr CamDeactivationPending > 0GX509.1, BIT [0.1]
B Cambetive > GX509.2,BIT [0.1]
M CamDataQueued > X 509.6,BIT [0.1]
. v CamScalingPending > (X509.7,BIT [0.1]
|-‘%i$ CamCouplingState[6]
. v CamdctivationPending > 0X510.0,BIT [0.1]
o H» CamDeactivationPending > QX510.1,BIT [0.1]
M Cambctive > QX510.2,BIT [0.1)
[l CamDataQueued > QX 510.6,BIT [0.1]
| L. CamScalingPending > GX510.7,BIT [0.1]
(-4 CamCouplingState[7]
L[ CambctivationPending > 0X511.0,BIT [0.1]
[ CamDeactivationPending > @X511.1, BIT [0.1]
Ir Caméctive > Gx511.2,BIT [0.1]
o[ CamDataQueued > QX 511.6,BIT [0.1]
‘..l CamScalingPending > QX 511.7,BIT [0.1]

> 0B 385001.0, BOOL [1.0]

Show Variables

Only Unused

[] Exclude disabled
Exclude other Devices
Exclude same Image
[®] Shaw Tooltips

[C) 5ot by Address

[] Show Variable Groups
(W] Collapse last Level

Show Variable Types
[C] Matching Type
Matching Size
[ Al Types

Array Mode

Offsets

[] Continuous
lgnaore Gaps

[C] Show Dialog

Yariable Name / Comment
i Hand over

17 [ Take over

| Cancel I oK

3. ,MAIN.ack“ auswahlen
4. Auswahl mit ,OK* bestatigen

4 @ SafeMotion
4 || SafeMotion Project
‘gl References
*8 Target System
b LA GVLs
{;dl User FBs
4 .7 ChA_ChB_Connection_|nput
4 [47 Alias Devices
il ERR_ACK FSoE Connection.sds
Ul RUN FSoE Connection.sds
L SAFEMOTION FSoE Connection.sds
% Target System.sds
ChA_ChB_Connection_Input.sal
b l:',] ChA_STO_SS1_ErrorHandling
b @ ChB_SLS 1
b A ChB_SLP_1
b
b

I:E ChB_STO_S51_ErrerHandling
L4 ChA_ChB_Connection_Output
SafeMotion Instance

5. Datei ,Run FSoE Connection.sds” 6ffnen
6. Im Linking-Reiter das Link-Symbol anklicken

SafeMotion Wizard Version: 1.0.0
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| Attach Variable Standard In Var 2 (Output)

Search:

X

‘ % | Shaw Variables

Only Unused

AN run

.. CamDataQueued > QX 508.6,BIT [0.1]
M CamScalingPending > QX 508.7.BIT [0.1]

CamCouplingState(5]

<[ CambctivationPending > (X 508.0,BIT [0.1]
M CamDeactivationPending > (X 5081, BIT [0.1]
M CamActive > [OX509.2,BIT [0.1]

- CamDataQueued > 0X509.6,BIT [0.1]

[ CamScalingPending > QOX509.7, BIT [0.1]

CamCouplingState(6)

[ CamdctivationPending > (X 510.0,BIT [0.1)
[ CamDeactivationPending » (X 5101, BIT [0.1)
v Cambctive > QX 510.2,BIT [0.1]

[ CamDataQueued > QX 5106, BIT [0.1]

[ CamScalingPending > QX510.7,BIT [0.1]

» CamCouplingState[7]

R CaméctivationPending > Gx511.0, BIT [0.1]
[ CamDeactivationPending > (X 511.1,BIT [0.1]
- [» Caméctive > QX511.2,BIT [0.1]

[ CamDataQueued > QX 511.6,BIT [0.1]

L CamScalingPendng > Gx511.7,BIT [0.7]

OB 385000.0, BOOL [1,0]

* | [Exclude disabled
Exclude other Devices
Exclude same Image
[®] Show Todltips

[ 501t by Address

[] Show Variable Groups
(] Collapse last Level

Show Variable Types
[ Matching Type
Matching Size
[Tl a0 Types

Array Mode

Offsets

[] Continuous
lgnore Gaps

[[] Show Dialog

Variable Name / Comment
/| |Hand over

[17 [ Take over

v | Cancel |

7. ,MAIN.run“ auswahlen

8. Auswahl mit ,OK* bestatigen

14
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222 Projekte verknupfen

Dieses Kapitel beschreibt die Verkniipfung des Safe-Motion-Projekts mit dem EL6910-Safety-Projekt Uiber
die EL6910-Parameter.

Die Verbindungen Uber die Alias Devices hat der SafeMotion Wizard bereits angelegt.
Gehen Sie wie folgt vor:

4 MeotionControl
4 [@ MotionControl Project

3] References
','g Target System
L4 GVLs
;4 User FBs

4 27 TwinSafeGroupl
P o3 Alias Devices

TwinSafeGroup1.sal
MotionControl Instance

1. In Threm EL6910-Projekt die Datei ,TwinSafeGroup1.sal” 6ffnen
2. Reiter ,Variable Mapping® 6ffnen

Im Folgenden missen Sie im Reiter ,Variable Mapping® die einzelnen Signale und Variablen verknupfen.
Das Vorgehen ist dabei fur alle Variablen identisch und hier anhand der Screenshots bei einer Variable
exemplarisch dargestellt.

Variable Mapping

Vaniables | Group Ports ] Replacement Values ] Max Start Deviation

b == ]| Group

Vanable Scope Assignment Usages

GroupPort_ErrAck Local [ TwinSafeGroup1.Err Ach

_..|[ ErrorAcknowledgement.In (TwinSafeGroup1) ||...|| TwinSafeGroup1.Netwo
Twi oup1.Netwo
GroupPort_RunStop  Local [ |[ Run.In (TwinSafeGroup1) ||| TwinSafeGroup1.Run/S!
EL1918_In7 Local |...|| EL1918.FSIN Module 7.Input (TwinSafeGroup1) ][ [TwinSafeGroup1 Netwo
EL1918_In8 Local [..|[EL1918 FSIN Module 8 Input (TwinSafeGroup1) ] [.. [ TwinSafeGroup1.Netwo
Enable_Global Local [ |[TwinSafeGroup1.Networkl FBEstop1.EStopOut I
3. Bei der gewiinschten Variable die Schaltflache ,, ... “ anklicken

SafeMotion Wizard Version: 1.0.0 15
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Map Local Variable: Enable_Global to ...

Search;

‘ Search all levels

»nControl
TwinSafeGroup1
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)|

STO_ChB (Type: BOOL, Size: 1 Bit)
SS1.ChB (Type: BOOL, Size: 1 Bit)|
® SLS_1.ChB (Type: BOOL, Size: 1 Bi
® SLP_1_ChB (Type: BOOL, Size: 1 Bi

4 Channel 1

¢ STO_ChA (Type: BOOL, Size: 1 Bit)
& SS1_ChA (Type: BOOL, Size: 1 Bit)
® Error_Ack_ChA (Type: BOOL, Size:
¢ STO_ChB (Type: BOOL, Size: 1 Bit)
¢ SS1_ChB (Type: BOOL, Size: 1 Bit)
® Error_Ack_ChB (Type: BOOL, Size:
® SIS 1_ChB (Type: BOOL, Size: 1 Bi
® SLP_1_ChB (Type: BOOL, Size: 1 Bi

i rt4n1

< >

4 Connection to Drive 6 (AX8206-0210-0104)_"

Usage A
® 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
m I ﬂl'ﬂl arniin

Selected Items Count: 4

OK

I[ Cancel

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

5. Auswahl mit ,OK* bestatigen

Es ergeben sich fur die Variablen folgende Verknipfungen:

® Verknupfung

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

Variable Assignment Usages

Enable_Global / STO_ChA
SS1_ChA
STO_ChB
SS1_ChB

AckReq_ChA Error_AckReq_ChA /

AckReq_ChB Error_AckReq_ChB /

AX_Ack / Error_Ack_ChA
Error_Ack_ChB

Project Build Debug TwinCA

a- Hﬂ % ) 4l

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

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

16
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2.3 Primary Feedback konfigurieren

Auf dem Primary Feedback wird in dieser Applikation SLS realisiert.

In diesem Kapitel tragen Sie nur noch die Parameter ein. Alle weiteren Konfigurationen sind durch OCT
Safety bereits realisiert.

4 | SafeMotion
4 SafeMotion Project
References
Sg Target System
b (@ GVLs
(i User FBs
l.d ChA_ChB_Connection_Input
f.d ChA_STO_SS1_ErrorHandling
> ChB_SLS_1

- v

4

1 Alias Devices
£ ChB_SLS_1.sal
b Gd ChB_SLP_1

b A ChB_STO_SS1_ErrorHandling
p 4 ChA_ChB_Connection_Output
SafeMotion Instance

1. Datei ,ChB_SLS_1.sal“ 6ffnen

| " ~6000000 |

2. Bei FB1 den Minimalwert und Maximalwert gemaR der Abbildung eintragen
3. In der Menlileiste ,Save all“ anklicken, um die Einstellungen zu speichern

SafeMotion Wizard Version: 1.0.0 17
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24 Secondary Feedback konfigurieren

Geber konfigurieren

iedl| DriveManager

4 T Term 5 (AX8620-0000-0103) @Device 1 (EtherCAT)
4 1 Drive 6 (AX8206-0210-0104)

-# Ch A (AM8022-1EG1-0000
Ch B (AM8021-0BH0-0000)

1. Im Drive Manager ChB 6ffnen

BECKHOFF

= ‘ g Saaling @ Run motor of Tune drive Q Diagnostics W Advanced

| Resetan |
» Motor Beckhoff AMBE021-08HO-0000: Rotary synchronous AC mator | Select || Scan || Reset |
» Feedback 1 OCT; Rotary; Multi turn RESO: 12 Bit; Single turn RESO: 24 Bit [ Select | [ Sean | [ Reser |
b Feedback2 [ [ ] e
» Load ) 0 kgem'; Feed constant: 10 mm / motor rotation
»  Digital 10s

2. Bei Feedback 2 ,Select” anklicken

Ml select a feedback... — a X
Filter settings Search feedback: [ x]
v Vendor Selection

Function I AMO

4 Heidenhain
rota
S s 4 Heid#EnDat22
Heid=AT3017-E2.2 (Single turn RESO: 17 Bit; Digital RESO: 368 nm/INC; Analog RESO: 20000 nm/sig. period)
Absolute interface Heid#AT3018-£2.2 (Single turn RESO: 18 Bit; Digital RESO: 368 nm/INC; Analog RESO: 20000 nm/sig. period)

@ EnDat22 Heid#LIC21:0x-E2.2-50nm (Single turn RESO: 32 Bit; Digital RESO: 50 nm/INC; Analog RESO: 20000 nm/sig. period)

O BiSS C unidirectional Heid#LIC21xx-E2.2-100nm (Single tum RESC: 32 Bit; Digital RESO: 100 nm/INC; Analog RESQ: 20000 nm/sig. period)
Heid#LIC40xx-E2.2-1nm (Single turn RESO: 36 Bit; Digital RESO: 1 nm/INC; Analog RESQ: 1000 nm/sig. period)

Hetd LIC40xx-E2.2-5nm (Smgia turn RESO 36 Elt; Dtgntai RESO 5 nmp’INC Analog RESO 1000 nm/sng penod}

2 ng . g v
HEId#UC‘ﬂ:cx-EZ 2-10nm (Single turn RESO 36 Bit; Dlgttal RESO 10 nm/lNC Analog RESO: 1000 nm/sig. period)
Heid#LC115-5V-2E2-3u (Single turn RESO: 32 Bit; Digital RESO: 1 nm/INC; Analog RESO: 20000 nm/sig. period)
Heid#LC211-5V-2E2-5u (Single turn RESO: 32 Bit; Digital RESO: 10 nm/INC; Analog RESO: 20000 nm/sig. period)
Heid#LC115-5V-2E2-5u (Single turn RESC: 32 Bit; Digital RESO: 10 nm/INC; Analog RESO: 20000 nm/sig. period)
Heid#LC415-5V-2E2-3u (Single turn RESQO: 32 Bit; Digital RESO: 1 nm/INC; Analog RESO: 20000 nmy/sig. period)
Heid#LC415-5V-2E2-5u (Single turn RESO: 32 Bit; Digital RESO: 10 nm/INC; Analog RESO: 20000 nm/sig. period)
Heid#LC183-20um-5V-2E2-5u (Single turn RESO: 32 Bit; Digital RESO: 10 nm/INC; Analog RESO: 20000 nm/sig. period)
Heid#LC483-20um-5V-2E2-5u {Single turn RESO: 32 Bit; Digital RESO: 10 nm/INC; Analog RESO: 20000 nm/sig. period)
RSF#MC15-E2.2-50nm (Single turn RESO: 32 Bit; Digital RESO: 50 nm/INC; Analog RESO: 20000 nm/sig. period)
RSF#MC15-E2.2-100nm (Single turn RESO: 32 Bit; Digital RESO: 100 nm/INC: Analog RESO: 20000 nm/sig. period)

I Ok Il Cancel [

3. Als Funktion ,linear“ auswahlen

4. Als Feedback ,Heid#LIC41xx-E2.2-1nm (Singe turn RESO: 36 Bit; Digital RESO: 1 nm/INC; Analog
RESO: 1000 nm/sig.period)” auswahlen

5. Auswahl mit ,Ok“ bestatigen

18 Version: 1.0.0 SafeMotion Wizard
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(4 Decide the mode of the feedback 2... - ] X

® Easy parametrization (recommended)

Feedback 1 decides
I The drive parameter for feedback 2, position resolution, velocity, acceleration, jerk scaling and gear ratio will be matched to the parameters for feedback 1.
The configured drive and NC parameters for feedback 1 will NOT be affected.

) Greatest precision (expert)

Feedback 2 decides
l The drive parameter for feedback 1, position resolution, velocity, acceleration, jerk scaling and gear ratio will be matched to the parameters for feedback 2.
The configured drive and NC parameters for feedback 1 will be changed.

6. Fenster ,Decide the mode of the feedback 2...“ mit ,Ok* bestatigen

1@ Axis main builder... - o *

Name Parameter Current value New value n

DrvPosResofb1
DrvPosResofb2
DrvGearRlatiofb1
DrvGearRatiofb2

Rm 0x68E8:01: st additional gear ratio - motor revolutions 1 10000

Rg 0x68ED:01: st additional gear ratio - driving shaft revo 1 1
DrvWeloFactor
DrvAccelFactor
! DrvlerkFactor
| DrvFollowingErr 0x6865: Ch B Following error window 1048576 1048576
- + DnéScalingindex d

A

7. Fenster ,Axis main builder...“ mit ,Ok* bestatigen

SafeMotion Wizard Version: 1.0.0 19
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24.2 Safety Parameter konfigurieren

4 33 SafeMotion
4 SafeMotion Project
[(3] References
78 Target System
p LA GVLs
[t User FBs
4 ;7 ChA_ChB_Connection_lnput
4 [47 Alias Devices
Hi| ERR_ACK FSoE Connection.sds
@ RUN FSoE Connection.sds
' SAFEMOTION FSoE Connection.sds
2 Target System.sds

v v v v

ChA_ChB_Connection_Input.sal
L ChA_STO_SS1_ErrorHandling

£d ChB_SLS_1

fd ChB_SLP_1

L ChB_STO_SS1_ErrorHandling

£d ChA_ChB_Connection_Output

SafeMotion Instance

1. ,Target Systems.sds* 6ffnen

Linking | Connection ‘ Safety Parameters | Process Image[ Internal Safety Parameters I Internal Process Image

Index Name Value
P C110:0 Ch A FSOUT BRAKE Settings Common >4<
> C121:0 Ch A FSIN Settings Channel >B<
> C130:0 Ch A FSDRIVE Settings >3<
> C140:0 Ch A SAFEDRIVEFEEDBACK Primary Feedback Settings >25<
> C141:0 Ch A SAFEDRIVEFEEDBACK Secondary Feedback Settings >25<
P C142:0 Ch A SAFEDRIVEFEEDBACK Primary Feedback Referencing Settings >24<
D C143:0 Ch A SAFEDRIVEFEEDBACK Secondary Feedback Referencing Settings >24<
P C240:0 Ch A SAFEDRIVEFEEDEBACK Primary Feedback Parameter >27<
b C242:0 Ch A SAFEDRIVEFEEDBACK Secondary Feedback Parameter >27<
> C380:0 Ch B FSOUT BRAKE Settings Common >4<
> C3A1:0 Ch B FSIN Settings Channel >Bb<
4 C3B0:0 Ch B FSDRIVE Settings >3<
C3B0:01 Brake Control Enabled FALSE (0)
C3B0:02 Primary Feedback Enabled TRUE (1)
| C3B0:03  Secondary Feedback Enabled FALSE (0) |
> €3C0:0 Ch B SAFEDRIVEFEEDBACK Primary Feedback Settings >25<

2. Reiter ,Internal Safety Parameters” 6ffnen
3. Doppelklick auf den Parameter ,C3B0:03 Secondary Feedback Enabled”

20
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(@l Set Value Dialog X
Dec: o ] ok |
Hex: ‘0){00 ‘ Cancel |
Enum: | FALSE .

Bool: } 0 ‘ il
Binary: |00 ‘ 1

Bit Size: ® 1

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

08 01603206407

Linking \ Connection | Safety Parameters | Process Image Internal Safety Parameters | Internal Process Image

Index Name Value
> C110:0 Ch A FSOUT BRAKE Settings Common >4<
> C121:0 Ch A FSIN Settings Channel >5<
> C130:0 Ch A FSDRIVE Settings >3<
> C140:0 Ch A SAFEDRIVEFEEDBACK Primary Feedback Settings >25<
> C141:.0 Ch A SAFEDRIVEFEEDBACK Secondary Feedback Settings >25<
> C142:0 Ch A SAFEDRIVEFEEDBACK Primary Feedback Referencing Settings >24<
> C143:.0 Ch A SAFEDRIVEFEEDBACK Secondary Feedback Referencing Settings >24<
> C240:0 Ch A SAFEDRIVEFEEDBACK Primary Feedback Parameter >27<
> C242:0 Ch A SAFEDRIVEFEEDBACK Secondary Feedback Parameter >27<
> C390:0 Ch B FSOUT BRAKE Settings Common >4<
> C3A1:0 Ch B FSIN Settings Channel >5<
4 C3B0:0 Ch B FSDRIVE Settings >3<
C3B0:01 Brake Control Enabled FALSE (0)
C3B0:02 Primary Feedback Enabled TRUE (1)
C3B0:03 Secondary Feedback Enabled TRUE (1)
» C3C0:0 Ch B SAFEDRIVEFEEDBACK Primary Feedback Settings >25<
4 C3C1:0 Ch B SAFEDRIVEFEEDBACK Secondary Feedback Settings >25<
C3C1:01 Average Calculation Acceleration no average cal.
C3C1:05 Average Calculation Velocity no average cal..
C3C1:0D Maximum Safe Position Deviation Default Value (..
C3C1:11 Encoder Direction Shift 00
| C3C1:19  Encoder Position Shift 00 |
> €C3c2:0 Ch B SAFEDRIVEFEEDBACK Primary Feedback Referencing Settings >24<
5. Doppelklick auf den Parameter ,C3C1:19 Encoder Position Shift”
(@l Set Value Dialog X
Dec: 4 OK
Bool: I 0 ‘ | 1 ‘
Binary: |04 ]
Bit Size: 0108 016032064® ?
6. Im Fenster ,Set Value Dialog” in das Dec-Feld ,4“ eingeben
SafeMotion Wizard Version: 1.0.0 21
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Linking | Connection | Safety Parameters | Process Image | Internal Safety Parameters ‘lnternal Process Image |

Index Name Value

> C110:0 Ch A FSOUT BRAKE Settings Common >4<

> C121:0 Ch A FSIN Settings Channel e

> C130:0 Ch A FSDRIVE Settings >3<

> C140:0 Ch A SAFEDRIVEFEEDBACK Primary Feedback Settings >25<

> C141:0 Ch A SAFEDRIVEFEEDBACK Secondary Feedback Settings >25<

> C142:0 Ch A SAFEDRIVEFEEDBACK Primary Feedback Referencing Settings >24<

> C143:0 Ch A SAFEDRIVEFEEDBACK Secondary Feedback Referencing Settings >24<

> C240:.0 Ch A SAFEDRIVEFEEDBACK Primary Feedback Parameter >27<

> C242:0 Ch A SAFEDRIVEFEEDBACK Secondary Feedback Parameter >27<

> C390:0 Ch B FSOUT BRAKE Settings Common >4<

» C3A1:0 Ch B FSIN Settings Channel >5<

4 C3B0:0 Ch B FSDRIVE Settings >3<
C3B0:01 Brake Control Enabled FALSE (0)
C3B0:02 Primary Feedback Enabled TRUE (1)
C3B0:03 Secondary Feedback Enabled TRUE (1)

> C3C0:0 Ch B SAFEDRIVEFEEDBACK Primary Feedback Settings >25<

4 C3C1:.0 Ch B SAFEDRIVEFEEDBACK Secondary Feedback Settings >256<
C3C1:01 Average Calculation Acceleration no average cal..
E3C1:05 Average Calculation Velocity no average cal..
C3C1:0D Maximum Safe Position Deviation Default Value (.
C3CT1:11 Encoder Direction Shift 00
C3C1:19 Encoder Position Shift 04

D €3C2:0 Ch B SAFEDRIVEFEEDBACK Primary Feedback Referencing Settings >24<

> C3C3:0 Ch B SAFEDRIVEFEEDBACK Secondary Feedback Referencing Settings >24<

> C4C0:0 Ch B SAFEDRIVEFEEDBACK Primary Feedback Parameter >27<

4 C4AC2:0 Ch B SAFEDRIVEFEEDBACK Secondary Feedback Parameter >27<

| C4C2:1B  Secondary Feedback Parameter CRC 0x0000 (0) |

Unter dem Parameter C4C2:0 ,ChB SAFEDRIVEFEEDBACK Secondary Feedback Parameter” sehen Sie
die ,C4C2:1B Secondary Feedback Parameter CRC”. Diese CRC entnehmen Sie der Safe-Motion-
Komponente. Gehen Sie wie folgt vor:

4 = Device 1 (EtherCAT)

2% Image
2% Image-2
28 Image-Info
z SyncUnits
1 Inputs
B Outputs
& InfoData
[i Term 1 (EK1200)
b B Term 2 (EL1918)
b M Term 3 (EL6910)
4 " Term 4 (EK1122)
b InfoData
4 T Term 5 (AX8620-0000-0103)
p L5 PSM Controlword for axis
b WcState
b ] InfoData
> E Drive 6 (AX8206-0210-0104)
Term 7 (EL9011)

[ -~ S~

7. Safe-Motion-Komponente 6ffnen

22 Version: 1.0.0 SafeMotion Wizard
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General EtherCAT DC  ProcessData Plc  Slots  Startup AoE - Online

Update List [JAuto Update [ Single Update [_] Show Offline Data
Advanced... _ ‘ |
Add to Startup... Online Data | Module OD (AoEPoty: [0 |

Index Name

C4C2:09 EnDat Singletum Bits
C4C2:0A EnDat Short Recovery Time
C4C2:0B EnDat NonSafetyRelevant Subdivisio...

C4C2:0D EnDat NumberOfClocksForPosValue
C4C2:0E EnDat Forced Sampling Status
C4C2:0F EnDat OffsetBetweenPosValueAndP...
C4C2:10 EnDat SafetyRelevantMeasuringSteps
C4C2:11 EnDat Datum Shift

C4C2:14  SafetyOCT Encoder Range

C4C2:15 SafetyOCT Reserved_1

C4C2:16  SafetyOCT Fimware

C4C2:17 SafetyOCT Fimware Date

C4C2:18  SafetyOCT Encoder Index

C4C2:19  SafetyOCT Encoder Index Status

C4C2:1A SafetyOCT Position Offset

Secondary Feedback Parameter CRC

+ CA4C30 Ch R SAFFNRIVFFFFNRACK Secon

8. Reiter ,CoE — Online" 6ffnen

Bei ,,C4C2:1B Secondary Feedback Parameter CRC” entnehmen Sie den die Parameter-CRC ,0xF8AA*

9. ,Target Systems.sds" 6ffnen
10. Doppelklick auf den Parameter C4C2:1B

C4C2:0C EnDat NonSafetyRelevantSubdivisio...

- C4C2:12  SafetyOCT SafetyRelatedEncResoluti...
C4C2:13  SafetyOCT SafetyRelatedEncResolti...

Flags
RO
RO
RO
RO
RO
RO
RO
RO
RO
RO
RO
RO
RO
RO
RO
RO
RO
RO

RO

(@l Set Value Dialog X
Dec: 63658 | OK
Hex: OxFEAA I ‘ Cancel ]
Bool: ] 4] ‘ | 1 ‘

Binary: AA F8 ‘ |2

Bit Size: O1 08 1603206407

11.In das Hex-Feld die Parameter-CRC eingeben

12. Fenster mit ,OK" schlieRen

Value

(x24 (36)

(00 (0)

(x00035B60 (220000)
000000001 (1)
(x00008024 (32804)
(x0006001E (393246)
(xa

(x4cd2a

0x0

0x00 (0)

0x00 (0)

0x00 (0)

0x00 (0)

(%0000 (0)
(%0000 (0)

)

(xF8AA (63658)

>1¢

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

SafeMotion Wizard

Version: 1.0.0
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2.5 Integration in das Safe-Motion-Projekt

2.5.1 Inputs verlinken

Dieses Kapitel beschreibt die Verknipfung der Secondary-Feedback-Signale in der Connection_Input-
Gruppe.

Gehen Sie wie folgt vor:

4 @]SafeMotion
|3 SafeMotion Project

=l References

#¥ Target System
b L4 GVLs

i User FBs
4 .7 ChA_ChB_Connection_Input
b [« Alias Devices
ChA_ChB_Connection_Input.sal
b .3 ChA_STO_SS1_ErrorHandling
b @ ChBSLS_1
b 3 ChB_SLP_1
p -:’,] ChB_STO_SS1_ErrorHandling
b L3 ChA_ChB_Connection_Output
SafeMotion Instance

1. Datei ,,ChA_ChB_Connection_Input.sal” 6ffnen
2. Reiter ,Variable Mapping® 6ffnen

Im Folgenden mussen Sie im Reiter ,Variable Mapping® die einzelnen Signale und Variablen verknupfen.

Das Vorgehen ist dabei fir alle Variablen identisch und hier anhand der Screenshots bei einer Variablen
exemplarisch dargestellt.

Variables | Group Ports l Replacement Values i Max Start Dewiation
L Group

Varnable Scope

Assignment
Acknowledge_MeduleError_ChB_IN Local

Usages
|..]| Target System ChB_DriveReq_ErrAck (ChA_ChB_Connection_Input)

L) ChB_Connection
|| |[ChA_ChB_Connection
Target System.ChB_S1

Enable_Modules_ChB_IN Local

| ”Targei System ChB_DriveReq_Actvate_Encoder (ChA_ChB_Connecton_lnput)

Acknowledge_ModuleError_ChB_OUT Local

Target System.ChB_Br
..|LChA_ChB_Connection_Input Enable_Medules ChB Decouple_ChB.DecOutl § . | Target System ChB_S:
Target System.ChB_Er
Target ChB_Pr
Enable_Modules_ChB_OUT Local |..|[ChA_ChB_Connection_Input Enable_Modules ChB.Decouple_ChB DecOut? [..|[Target System ChE_Pr
3. Bei der gewiinschten Variable die Schaltflache ,, ... “ anklicken
24
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Map Local Variable: Acknowledge_ModuleError_ChB_OUT to ...

Search: ‘

@ ChB Brake Release

ChB_DriveCmd_2
ChB_DriveCmd_3
ChB_DriveCmd_4
ChB_DriveCmd_5
ChB_DriveCmd_6
ChB_DriveCmd_7
ChB_DriveCmd_8

X 2K X X B B B ¥

<

(Type:
(Type:
(Type:
(Type:
(Type:
(Type:
(Type:

Canl ™ ¢ N o, P N 4 Mo . DMV Ol

pe: BOOL Size: 1 Bit
ChB_Brake_ErrAck (Type: BOOL, Size: 1 Bit)
ChB_Safelnputs_ErrAck (Type: BOOL, Size:
ChB EncoderVnItaqe ErrAck (Type BOOL,

n ChB_SecFb_ ErrAck (Type BOOL, Size: 1 Bit)
ChB_SecFb_SetRef (Type: BOOL, Size: 1 Bit)

BOOL, Size:
BOOL, Size:
BOOL, Size:
BOOL, Size:
BOOL, Size:
BOOL, Size:
BOOL, Size:

1 Bit)
1 Bit)
1 Bit)
1Bit)
1Bit)
1Bit)
1Bit)

4 ©

® ChA_DiagMessage_15 (Type: BOOL, Size: 1 »
® ChA_DiagMessage_16 (Type: BOOL, Size: 1
4 Channel 2
£} ChB_STO_ErrAck (Type: BOOL, Size: 1 Bit]

W

Selected ltems Count: 6

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

5. Auswahl mit ,OK* bestatigen

Es ergeben sich fur die Variablen folgende Verknupfungen:

I Search all levels

Usage (&
® Unused only
(O 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 1/Os
Local group
Other groups

Standard I/Os

[ 1aral Arann

oK

Ir Cancel

® Verknupfung

Die Zellen mit ,, / “ sind bereits ausgefullt und missen nicht mehr verknupft werden.

Achten Sie darauf, dass bereits existierende Verknipfungen zu Signalen beibehalten werden.

Variable

Assignment

Usages

Acknowledge ModuleError ChB_ |/
ouT

ChB_STO_ErrAck
ChB_Brake ErrAck
ChB_Safelnputs_ErrAck
ChB_EncoderVoltage ErrAck
ChB_PriFb_ErrAck
ChB_SecFb_ErrAck

Enable_Modules_ ChB_OUT /

ChB_PriFb_Enable
ChB_SecFb_Enable

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

SafeMotion Wizard

Version: 1.0.0
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2.5.2 ErrorHandling konfigurieren
Dieses Kapitel beschreibt die Konfiguration des Secondary Feedbacks im ErrorHandling.

4 @ SafeMotion
4 | @) SafeMotion Project
+3] References
4 4 Target System
p L3 GVLs
i User FBs
ke ChA_ChB_Connection_Input
=d ChA_STO_SS1_ErrorHandling
. ChB_SLS_1
4 ChB_SLP_1
[z ChB_STO_SS1_ErrorHandling
L Alias Devices
ChB_STO_SS1_ErrorHandling.sal
b L4 ChA_ChB_Connection_Output
SafeMotion Instance

A Vv v T T

1. ErrorHandling 6ffnen

>1 safeOr
ERRORS_ChB
ChB.STO_ERROR STATE ] Orln1 21

ChB.SAFEINPUTS_ERROR S... f0] Orln2
ChB.BRAKE_ERROR_STATE 0] Orln3
ChB.PRIFB_ERROR_STATE O] Orind

ChB.ENCODERVOLTAGE E... PO] Orln5

ChB.SECFB_ERROR_STATE | FEI] Orlné

}3] Orin7
f5] Oring

2. Bei dem Input OrlIn6 die Variable ,ChB.SECFB_ERROR_STATE" hinzufligen

Mit diesem zusatzlichen Input wird das Secondary Feedback betrachtet.

3. Reiter ,Variable Mapping® 6ffnen

IVnriable Mapping I
Variables | Group Ports | Replacement Values | Max Start Deviation |
S Group
Vanable Scope  Assignment Usages
PRIFB_SAFE_REFMULTITURNPOSITION ~ Global [.|[TargetSystem ChB_PriFb_Safe_RefMultiturnPosition (ChA_ChB_Connection_lnput) ][.|[chB_S
PRIFB_REFPOSITION_VALID Global |.][Target System ChB_PriFb_RefPosition_Valid (ChA_ChB_Connection_Inpul) ][-|[che_8
SECFB_ERROR_STATE Global [] [Ilche_s
4. Bei der neu hinzugefligten Variable die Schaltflache ,, ... “ anklicken
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Map Global Variable: SECFB_ERROR_STATE to ...

Search:

ChA_PriFb_RefPosition_Valid (Type: BOOL, Size: 1 Bit)
ChA_SecFb_Error (Type: BOOL, Size: 1 Bit)
ChA_SecFb_Encoder_Ready (Type: BOOL, Size: 1 Bit)
ChA_SecfFb_Position_Valid (Type: BOOL, Size: 1 Bit)

COCOCOCOCOCCO

4 Chan

Co0CC O 0@0000000000

b & ChA_STO_SS1
b & ChB_SLS_1

<

ChA_SecFb_SDI_p (Type: BOOL, Size: 1 Bit)
ChA_SecFb_SDI_n (Type: BOOL, Size: 1 Bit)
ChA_SecFb_RefRequired (Type: BOOL, Size: 1 Bit)

ChA_SecFb_RefPosition_Valid (Type: BOOL, Size: 1 Bit)

nel 2

ChB_DriveReg_Activate_Brake (Type: BOOL, Size: 1 Bit)

ChB_Safelnput_1 (Type: BOOL, Size: 1 Bit)

ChB_Safelnput 2 (Type: BOOL, Size: 1 Bit)

ChB_STO State (Type: BOOL, Size: 1 Bit)

ChB_EncoderVoltage_Underrange (Type: BOOL, Size: 1 Bit)
ChB_EncoderVoltage Overrange (Type: BOOL, Size: 1 Bit)
ChB_PriFb_Encoder_Ready (Type: BOOL, Size: 1 Bif)

ChB_Prifb_SDIp (Type: BOOL, Size: 1 Bit)
ChB_| PrlFb SDI_n ;'Type BOOL, Size: 1 Bit}

ChB_SecfFb _Error (Type: BOOL, Size: 1 Bit

ChB_SecFb_Encoder_Ready (Type: BOOL Size: 1 Bit)

ChB_SecFb_Position_Valid (Type: BOOL, Size: 1 Bit)
ChB_SecFb_SDI_p (Type: BOOL, Size: 1 Bit)
ChB_SecFb_SDI_n (Type: BOOL, Size: 1 Bit)
ChB_SecFb_RefRequired (Type: BOOL Size: 1 Bit)

ChB_SecFb_RefPosition_Valid (Type: BOOL, Size: 1 Bit)
I ChA_ChB_Connection_Input
_ErrorHandling

A

Selected ltems Count: 1

5. Das Signal ,ChB_SecFb_Error® auswahlen
6. Auswahl mit ,OK" bestatigen

Search all levels

Usage s
® Unused only
() Used and unused
Direction
® In
Out

Show Variable Types
Matching Type
Matching Size

K&

-
c

nction block ports
Local group
Other groups

roup ports
Local group
Other groups
e I/Os
Local group
Other groups

ndard [/Os

Local group
Other groups

¢ g WE

-

QK g KK

Logic internal safe I/Os

Local group
Other groups

Logic internal standard I/Os
Local group v

I OK Il Cancel

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

SafeMotion Wizard

Version: 1.0.0
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2.6 SLP konfigurieren

- 4 [ SafeMotion
4 SafeMotion Project
[=] References
E':‘E Target System
b d GVLs
{,d User FBs
4 ChA_ChB_Connection_Input
lsd ChA_STO_SS1_ErrorHandling
@ ChB_SLS 1
iz ChB_SLP_1
. Alias Devices
'-::f-:';";' ChB_SLP_1.sal
b 4 ChB_STO_SS1_ErrorHandling
P 3 ChA_ChB_Connection_Output
SafeMotion Instance

h ¥ V¥ V7

1. Datei ,ChB_SLP_1.sal” 6ffnen

I ChB.SECFB_SAFE_SINGLETURNPOSITIO

ChB.PRIFB_SAFE_REFMULTI... 0]
ChB.PRIFB_REFPOSITION_V... O]

Per Default-Einstellung verarbeitet der erste Baustein die Position des Primary Feedbacks. Da die SLP-
Funktionalitat im Secondary Feedback realisiert werden soll, passen Sie den Baustein wie folgt an:

2. Bei Input ,SingleturnPos*” die Variable zu ,ChB.SECFB_SAFE_SINGLETURNPOSITION" umbenennen

Den Input ,MultiturnPos® bendtigen Sie in dieser Applikation nicht, da Sie einen Singleturn-Encoder
verwenden. Gehen Sie dazu wie folgt vor:

3. Bei Input ,MultiturnPos* die Variable I[6schen
4. Properties-Fenster des Input ,MultiturnPos* 6ffnen

28 Version: 1.0.0 SafeMotion Wizard
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Properties v 31X
MultiturnPos In Port -

Bl
E Documentation

Comment
B Function Block Input Settings

Channel Interface Deactivated El

E Parameter Settings
Assigned Variable Name

DataType DINT
Max Start Deviation 0x0000 (0)
Port Name MultiturnPos

5. Im Drop-Down-Menl des Channel Interface ,Deactivated” auswahlen, um den Input zu deaktivieren

~ safeSLP
. SLP_1

SLP
ChB.SECFB_SAFE_SINGLET... | 0] SingleturnPos
§5] MultitumPos L PositionInLimit [D]
ChB.SECFB_POSITION_VALID | 0] SafePosValid - BelowMin [O]
AboveMax [D]
f5] SingletumPosUL 0  ScaledViewUL

f8) MultitumPosUl = o Ll
ScaledActualPosition

0 ' \mm |

f0] SingletumPosll o | ScaledViewll =

0 _ Imm |

3] MultiturnPosLL 0

6. Bei Input ,SafePosValid“ die Variable zu ,ChB.SECFB_POSITION_VALID“ umbenennen

R S [ NS TN o o NI SR | | Target Systern.ChB_PriFb_Safe_RefSingleturnPosition (ChA_ChB_.
PRIFB_REFPOSITION_VALID Global M Target System.ChB_PriFb_RefPosition_Valid (ChA_ChB_Connectio...

TS STV R VIO el GCEELI | Target System.ChB_Prifb_Safe_RefMultiturnPosition (ChA_ChB_C... ||

7. Die alten SLP-Variablen I6schen

Im Folgenden missen 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

Variables | Group Ports \ Replacement Values | Max Start Deviation

'{% == | | | Group

Variable i Scope  Assignment Usages
SECFB_ERROR_STATE Global |...| Target System.ChB_SecFb_Error (ChA_ChB_Connection_Input) ”j ChB_ST(
SECFB_POSITION_VALID Global E B ChB_SLI

8. Bei der gewiinschten Variable die Schaltflache ,, ... “ anklicken

SafeMotion Wizard Version: 1.0.0 29
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Map Global Variable: SECFB_POSITION_VALID to ...

Search:

© ChA_SecFb_Position_Valid (Type: BOOL, Size: 1 Bit)

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

© ChA_SecFb SDI_n (Type: BOOL, Size: 1 Bit)

Q ChA_SecFb_RefRequired (Type: BOOL, Size: 1 Bit)

© ChA_SecFb_RefPosition_Valid (Type: BOOL, Size: 1 Bit)
4 Channel 2
ChB_DriveReq_Activate_Brake (Type: BOOL, Size: 1 Bit)
ChB_Safelnput_1 (Type: BOOL, Size: 1 Bit)
ChB_Safelnput 2 (Type: BOOL, Size: 1 Bit)
ChB_STO_State (Type: BOOL, Size: 1 Bit)
ChB_EncoderVoltage_Underrange (Type: BOOL, Size: 1 Bit
ChB_EncoderVoltage_Overrange (Type: BOOL, Size: 1 Bit)
ChB_PriFb_Encoder_Ready (Type: BOOL, Size: 1 Bit)
ChB_PriFb_SDI_p (Type: BOOL, Size: 1 Bit)
ChB_PriFb_SDI_n (Type: BOOL, Size: 1 Bit)
ChB_PriFb_RefRequired (Type: BOOL, Size: 1 Bit)
ChB_PriFb_| RefPosntlon Valid (Type BOOL Slze 1 Blt}

COC OO0 OO0 O OO0

ﬂ ChB SecFb_| Posmon Vahd (Type BODL, Slze 1 Bit)
© ChB_SecFb_SDI_p (Type: BOOL, Size: 1 Bit)
& ChB_SecFb_SDI_n (Type: BOOL Size: 1 Bit)
@ ChB_SecFb_RefRequired (Type: BOOL, Size: 1 Bit)
¢ ChB_SecFb_RefPosition_Valid (Type: BOOL, Size: 1 Bit)
I ChA_ChB_Connection_Input
I G| ChA_STO_SS1_ErrorHandling
I & ChB_SLS_ 1
4 G| ChB_SLP1
4 ChB_SLP_1
& FBErr (Type: BOOL, Size: 1 Bit)
< >

Selected Items Count: 1

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

Es ergeben sich fur die Variablen folgende Verknupfungen:

| Search all levels
I

Usage
® Unused only
(0 Used and unused

Direction
® |n

Out
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 |/Os

Local group
Other groups

Logic internal safe 1/Os

Local group
Other groups

Logic internal standard |/Os

Local group

Lo |

Cancel

Variable

Assignment

SECFB_SAFE_SINGLETURNPOSITION

ChB_SecFb_Safe_SingleturnPosition

SECFB_POSITION_VALID

ChB_SecFb_Position_Valid

11. safeSLP-Baustein auswahlen
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Properties ¥y § X
SLP_1 FBSLP v

52 | 2

E Documentation

Comment

B Info Data
Map Diag False
Map State False

Bl Misc
Order Of Execution 1

B Parameter Setting
Encoder Mask 4294967295
Encoder Sub Mask 4294967295
Operation Mode Singleturn
Scaling Factor Denominator 1000000
Scaling Factor Numerator 16|

Scaling Unit mm

B Properties
Function Name safeSLP
Instance Name SLP 1

12.1m Properties-Fenster die FB-Eigenschaften wie folgt anpassen

Eigenschaft Wert

Encoder Sub Mask 4294967295 (Ubernommen von Encoder Mask)
Operation Mode Singleturn

Scaling Factor Denominator 1000000

Scaling Factor Numerator 16

SafeMotion Wizard Version: 1.0.0
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ChB.SECFB_SAFE_SINGLET... }O|

13.Den Wert von ,Encoder Mask” und ,Encoder Sub Mask" in das Feld ,SingleturnPosUL* geman der
Abbildung einfligen

14.In der Menlileiste ,Save all* anklicken, um die Einstellungen zu speichern
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2.7 Safety-Projekte herunterladen

Nach der Konfiguration laden Sie die Safety-Projekte herunter. Gehen Sie dazu wie folgt vor:
is F]@ | b

mlt}—Download Safety Project(s)

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

Multi-Download

Steps Select Valid Project(s)
Select Valid Project(s) Download  Project Name Physical Device CRCs Target System Backup/Restore maste
%! MationControl Term 3 (EL6S10) B 0x0000 | 0xBCA3 | OxBCA3 | OxBCA3 EL6910 ¥ 0 Dependencies
SafeMotion Drive 6 (AX8206-0210-0104) . 0x3DCB | 0x3DCB | DxF28F | OxF28F  AX891x ¥ 0 Dependencies

I Neu I Cancel l

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:

Username: Administrator

Password: sssessee

Please verify the Serial Number of each project:

‘, Verified Project Name Physical Device Serial Number Target System Backup/Restore masters Backup/Restore slaves
MationControl  Term 3 (EL6910) 99909 EL6910 ¥ 0 Dependencies

¥ 0 Dependencies

SafeMotion Drive 6 (AX8206-0210-0104) 2418982 AX891x ¥ 0 Dependencies

~ ) 0 Dependencies

| Back “ Next I I 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
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Multi-Download n
Steps Final Verification
Project Name Physical Device Download Result Target Sy Backup/Restor ~
Configured Online Offline Verification
Datasets CRC CRC Result
Final Verificatio ; . ~
e MotionControl Term 3 (EL6910) Safe Logic Data |oxeers  |ouBE16 ) ELE9T0 (V) O Depen
Mapping Data |o@1FF | ougiFF V]
Parameter Data |oxo708  |oxD70B “]
Configured Onling Offline Verification
Datasets CRC CRC Result
SafeMotion Drive 6 (AX8206-0210-0104) |Safe Logic Data | Ox08BC Ox0BBC Q AX891x (v 0 Depem
| Mapping Data |0x5334  |0x533A [~

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

[ Npat ﬂ | 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:
Password:
Activation _
Activate Project Name Physical Device Target System Backup/Restore masters Backup/Restore slaves
MotionControl Term 3 (EL6910) ELGS10 ¥ 0 Dependencies v 0 Dependencies
SafeMotion Drive 6 {AX8206-0210-0104) AX891x ¥) 0 Dependencies ¥ 0 Dependencies

[ Next 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
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Multi-Download

Steps

Multi-Download Result

Multi-Download Result

Activated Downloaded Project Name

Q 0 MationControl
a Q SafeMetion

Physical Device Target System Backup/Restore Settings Backup/Restore masters Backu

Term 3 (ELG6910) EL6910
Drive 6 (AX8206-0210-0104) AX891x

@
<

¥ 0 Dependencies

~ | 0 Dependencies

v

~

{

f

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

| [sinish

|| Cancel

SafeMotion Wizard

Version: 1.0.0
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2.8

Konfiguration aktivieren

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

-2 W

@ A |

1. In der Mentleiste ,Activate Configuration“ anklicken

Activate Configuration
Project: SecFB Demo
Target: CX-35D5DA

[] Autostart PLC Boot Project(s)

L ok

Cancel

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

TcXaeShell

X

0 Restart TwinCAT System in Run Mode

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

I\.»OK

Abbrechen
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2.9 Positionieren
1. Datei ,ChB_SLP_1.sal“ 6ffnen

ChB.SECFB_SAFE_SINGLET...

Add New Variable
Change Link
Clear Link(s)
Goto Linked Element 4
Autolayout 4
Show Page Break Preview 4
Change Execution Order of FBs

Show Onlin{\Value

| ChB.SECFB_POSITI

Show References
6 Cut Ctrl+X
(' Copy Ctrl+C
i1 Paste Ctrl+V
Validate
Validate All
M Properties Alt+Enter

3. Rechtsklick in das Netzwerk
4. ,Show Online Value® anklicken, um die Analogwerte zu sehen
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ChB.SECFB_SAFE_SINGLET... 0

| ChB.SECFB_POSITION.VALID | FALSE (0)

-

68719.47672 | mm|

Das Signal fur ChB.SECFB_POSITION_VALID wird zunachst als FALSE angezeigt, da mehr Zeit benétigt
wird, bis das Signal erscheint.

5. Im Drive Manager ChB 6ffnen

BECKHOFF

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
. A Be sure to have an emerency stop switch clase to you,
] | Ba sure to have the correctly configured NC-Axis parameters.
e =3
6. Das Drive-Manager-Fenster rechts neben das SLP-Netzwerk anordnen
7. Reiter ,Run Motor* 6ffnen

ChB.SECFB_SAFE_SINGLET..

ChSECFB POSTIONVALD  FALSE(0) (]

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

8. Warnhinweis mit ,OK" schlief3en
A NC
' Enable controller

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

Mit der manuellen Verfahrfunktion des Drive Managers fahren Sie im folgenden die Linearachse ab, um den
Wertebereich zu bestimmen, der spater verfahren werden soll.
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A NC

Enable controller
Online position: -60.2608

Functions Parameters

Information

10.Im Reiter ,Manual“ auf das ,--“~-Symbol klicken, um den Motor manuell in den Minusbereich zu verfahren

ChB.SECFB_SAFE_SINGLET...] 17612750

ChE.SECFB_POSITION_VALID  TRUE (1)

4294672... . ScaledViewl
o .

_ . 8182 ' mm |
“ mm |

11.Wert ,17613750" der SAFE_SINGLETURN_POSITION merken

SafeMotion Wizard Version: 1.0.0
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A NC

Enable controller
Online position: -114.0822

Functions Parameters

-- - +

@ ®

12. Auf das ,++“-Symbol klicken, um den Motor manuell in den Plusbereich zu verfahren

—h

ChB.SECFB_SAFE_SINGLET...| 9638750

ChB.SECFB_POSITION_VALID ~ TRUE (1)

 68719.47672 || mm
15422 fom

13.Wert ,9638750" der SAFE_SINGLETURN_POSITION merken
A NC
D Enable controller

14.Den Haken bei ,Enable controller” wegklicken
15. Drive Manager schlieRen
16. In der Mendileiste ,Show Online Data“ anklicken, um den Online View zu deaktivieren
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ChB.SECFB_SAFE_SINGLET... E
ChB.SECFB_POSITION_VALID O] Valid
_17613750
b T
_9638?50
= .
17.Die Werte der Testfahrt gemaf der Abbildung in den Baustein eintragen
18.In der Meniileiste ,Save all* anklicken, um die Einstellungen zu speichern
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210 Safety-Projekt herunterladen

Nach der Konfiguration laden Sie die Safety-Projekte herunter. Gehen Sie dazu wie folgt vor:

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

Multi-Download [ < |
Steps Select Valid Project(s)
Select Valld Project(s) [ Download  Project Name Physical Device CRCs Target System Backup/Restore maste
O MotionControl Term 3 (EL6910) B oxzcas | 0xBCA3 | 0xBCA3 | 0xBCA3 EL6910 ¥ | 0 Dependencies
SafeMotion Drive 6 (AX8206-0210-0104) . OxF28F | OxF28F | 0x389E | 0x389E AXBOTx v | 0 Dependencies
| povee | | cancet |

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

2. Das SafeMotion-Wizard-Projekt auswahlen
3. Die Schritte 3-13 des Kapitels Safety-Projekte herunterladen [»_33] durchlaufen
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2.1 Sicherheitsfunktionalitaten prufen

In diesem Kapitel priifen Sie die Sicherheitsfunktionalitaten SLS und SLP, indem Sie den Motor verfahren
lassen. Gehen Sie wie folgt vor:

1. Im Drive Manager ChB 6&ffnen

ings 9_' Scaling o2 Tune drive

iinfo

2. Den Reiter ,Run Motor“ 6ffnen

¥ Basic settings ®. Scaling @ Run mio

of Tune drive Q Diagnostics ® pdvanced
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" schliel3en

A NC
Enable controller

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

Functions Parameters

@ ®

-

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

Start mode
Target position 1
Target velocity
Target position 2

Idle time

IReversing sequence

[-100

(10

[-50

[1

|
|
|

mm
mm/s

mm

O Trigger start/stop scope

6. Reiter ,Functions” 6ffnen

Im Reiter ,Functions” konfigurieren Sie nun eine Reverse Sequence.

7. Daflr folgende Werte eingeben:

Einstellung Wert
Target position 1 -100 mm
Target velocity 10 mm/s
Target position 2 -50 mm
Idle time 1s

L]]ﬁi Stop

8. ,Start” anklicken

A NC
Enable controller

Online position: -50.0815

Anhand des Online-Position-Wertes sehen Sie wie der Motor verfahrt. Der Motor befindet sich innerhalb der

erlaubten Geschwindigkeit.

Start Lmﬂ

9. ,Stop” anklicken

44
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Manual Parameters

Start mode IReversing sequence
Target position 1 [-100 || mm
Target velocity [20 [| mm/s
Target position 2 -50 [| mm
Idle time 1 | s

[] Trigger start/stop scope

Im Reiter ,Functions® konfigurieren Sie nun eine erhdhte Geschwindigkeit.
10. Dafir in das Feld ,Target Velocity“ 20 mm/s eingeben
11.,Start* anklicken

A NC IsC]|
IsCi

Enable controller 15p
SF(

Online position: -70.4228 IsRe¢
NC Axis error: 0x4650 Nai
Manual . |

Information
Start mode |

“Drive not ready for operation® The drive is not ready

for operation.The following are possible causes: !

-the drive is in failure state (hardware fault), i
. - the drive is in the starting-up stage (e.g. following

Target velocity an axis reset preceded by a hardware fault).

-the drive has not been enabled Remark: The time

required for "booting” a drive after a hardware fault

can amount to several seconds.

Target position 1

Target position 2

Idle time

Es erscheint eine Fehlermeldung, da der Motor zu schnell ist. Die SLS-Funktionalitat ist erfolgreich realisiert.

12. Fehler resetten
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A NC

Enable controller
Online position: -60.2608

Manual Functions Parameters

Information

s 2

13.Im Reiter ,Manual“ auf das ,--“-Symbol klicken, um den Motor manuell aus dem erlaubten Bereich

herausfahren

Es erscheint erneut eine Fehlermeldung, sobald der Motor den erlaubten Bereich verlasst. Die SLP-

Funktionalitat ist ebenfalls erfolgreich realisiert.

46
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