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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 14 einer Tutorialserie.

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

In diesem Tutorial geht es um die Ubertragung eines EL6910-Projekts auf eine EL1918 als neues Target.

1.1 Ausgabestande
Ausgabe Bemerkung

1.0.0 » Erste freigegebene Ausgabe
0.01 » Erster Entwurf

1.2 Voraussetzungen

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

1.3 Startpunkt

Zum Startpunkt des Tutorials
 existiert ein TwinCAT-3-Projekt mit Standard-PLC,
+ existiert ein EL6910-Projekt,
« existiert ein SafeMotion-Wizard-Projekt.

SafeMotion Wizard Version: 1.0.0 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
AXB8000-x2xx

1.4.2 Gewlinschte Funktionalitat

Dieses Tutorial beschreibt die Realisierung der folgenden Funktionalitat:

+ Ubertragen des Safety-Projekts der EL6910 auf die EL1918 als neues Target System.

6 Version: 1.0.0 SafeMotion Wizard
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Demonstration

2

2.1 Neues Target System auswahlen

Demonstration

4 @ MotionControl
4[] MotionControl Project

[=] Ref

Erences

m+ Target System
4 GVLs
G User FBs

b Twi

nSafeGroup1

MoticnControl Instance

1. Target System 6ffnen

Target System:

Physical Device:

EL6S10

AMIBS1x
AMP891x
AX891x
EJ1514

Software Version: EJ1918

Seral Number:

Project CRC:

EJ1957
EJ2914
EJ2918
EJ6910

Map Serial Number: K1960

Version Number:
Safe Address:

EL1918
'n

EL2912
EL6S00
EL6910
EL6930

ey

Hardware Address: EP1918

EP1957
EP2318

2. Im Drop-Down-Meni von ,Target System* EL1918 auswahlen, um die EL1918 als neues Zielsystem zu

wahlen

Target System:

Physical Device:

Software Version:

EL1918

not available ':3 n
Levice is a ema -.'ir;.-la}'.e

not available

3. Bei ,Physical Device® auf das Link-Feld klicken

SafeMotion Wiza

rd

Version: 1.0.0



Demonstration BECKHOFF

Choose physical terminal for mapping

Choose local device

| OK ]
Search: ] | s ==
| Cancel
Device: =-1/0
] & Devices
o &) Device 1 (EtherCAT)
(- Tem 1 (EK1200
k
[J Extemal device

4. Im Fenster ,,Choose physical terminal for mapping” EL1918 auswahlen
5. Auswahl mit ,OK* bestatigen

Project Build Debug TwinCA

o- ML) %o a

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

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

Object Id: 0x0x3020003

o Delete process image from previous target system?
Device Mame: Term 3 (EL6910)

Yes No
I\

Es erscheint ein Kontrollfenster, welches abfragt, ob Sie das Prozessabbild des vorherigen Target System
I6schen mochten.

7. Fenster mit ,Yes” schlieRen

8 Version: 1.0.0 SafeMotion Wizard
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Target System Process Image Update

The links of some mapped alias devices cannot be created or

_I_\ updated during process image update.

The links corresponding to the following alias devices cannot

be created or updated during the process image update,
because the alias devices have been mapped to physical
devices, that are not present anymore:

Calale /ML A/

[] Do not show this message again in this session.

8. Das Fenster ,Target System Process Image Update” mit ,OK” schliel3en

Safe Address: 7

2|le

12345678910 be

remeatve: o [ RASANAY

Hardware Address: 1

9. Das linke Pfeilsymbol anklicken, um die Hardware-Adresse der EL1918 zu laden

[\OK
o

10. Das rechte Pfeilsymbol anklicken, um die angezeigte Hardware-Adresse fur die EL1918 zu Ubernehmen

4[] MotionControl
4 [@) MotionControl Project
[«g] References
9’3 Target System
d GVLs
4 User FBs
4 7 TwinSafeGroup1
4[4 Alias Devices
mﬂ Connection to Drive Front (AX8206-0210-0104).sds
V@ Connection to Drive Rear (AX8206-0210-0104).sds
mﬂ ErrorAcknowledgement.sds
Hi| Run.sds
& Safeln (EL1918).sds
TwinSafeGroup1.sal
MotionControl Instance

11. Datei ,Safeln (EL1918).sds" 6ffnen

SafeMotion Wizard Version: 1.0.0
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Linking ' Connection l Safety Parame

FSoE Address:
Linking Mode:

Physical Device:
Dip Switch:

|

‘ Exte

Automatic

v

Automatic
Manual

Local

r

Im Linking-Reiter haben Sie die Moéglichkeit unterschiedliche Linking Mode auszuwahlen. Die Linking Mode
haben folgende Funktionen:

Linking Mode Funktion
Automatic » Bei Auswahl einer Komponente aus der I/0O-Konfiguration werden die Links
automatisch erstellt
Manual » Das Mapping wird erstellt
» Links mussen manuell erstellt werden
Local » Verknipfung zu einer lokalen Komponente
» Zugriff auf das interne Prozessabbild

12. Als Linking Mode ,Local“ auswahlen
13.In der Menlileiste ,Save all* anklicken, um die Einstellungen zu speichern

10
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2.2 Safe-Motion-Komponenten verlinken

Im Folgenden verlinken Sie die beiden AX8000 mit der EL1918. Diese Verlinkung ist nur notwendig, da die
AX8000 Uber Custom Connections kommunizieren. Bei einer Verlinkung einer 1/0O-Klemme mit der EL1918
erfolgt die Verlinkung automatisch.

4 | MotionControl
4[] MotionControl Project
=] References
”g Target System
L GVLs
4 User FBs
4 27 TwinSafeGroupl
4 |47 Alias Devices
ﬂl Connection to Drive Front (AX8206-0210-0104).sds
.l Connection to Drive Rear (AX8206-0210-0104).sds
Bl ErrorAcknowledgement.sds
Bl Run.sds
8§ Safeln (EL1918).sds
TwinSafeGroup1.sal
MotienControl Instance

1. Datei ,Connection to Drive Front (AX8206-0210-0104).sds” 6ffnen

Linking ‘Connection I Process Image ‘

SafeAddress: |3 || | Extemal Safe Address: e
LinkingMode: | Manual v |

Alias Device: SafeMotionDemo™ChA_ChB_Connection_Input™Alias Devices™SA ﬂ] . .!]
Dip Switch: !{,3

Input:  Full Name: TIID"Device 1 (EtherCAT)"Term 1 (EK1200)"Term 2 (EL1818)"Ceo

Linked to: _ % @
Output: Full Name: TIID"Device 1 (EtherCAT)"Term 1 (EK1200)"Term 2 (EL1918)"Ceo

Linked to: ﬁ@] g
Name: Messagf_w

2. Bei Input das Link-Symbol anklicken

SafeMotion Wizard Version: 1.0.0 1
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[ Attach Variable Message_15 TxPDO (Input) X

Search: | ¥ | Show Yariables
%! Only Unuged
UD [[] Exclude disabled

"t Devices = .

_ Exclude other Devices
-8 Device 1 (EiheAT) [C] Exclude same Image
&% Tem2(EL1918) »

" Message_15RxPDO > 0B 15620,FSOE_11(11.0) | (B Show Tookips
LB Message_16RXPDO > 0B 1573.0,FS0E_11(11.0) | [ SotbyAddiess
&% [[] Show Variable Groups

v Fionl (482060210104
WA Message 1 » 3B 15890, Message_1_66C11425 [11.D]I [m] Collapse last Level
& D s PRSI

fu . Show Variable Types
W Message 1 > (B 1603.0, Message_1_66C11425 [11.C ] Matching Type

(1 Malching Size
(] Al Types
Anay Mode

Offsets

[[] Continuous
lgnore Gaps

[7] Show Dialog

Variable Mame / Comment
/ Hand over
/| Take over

< > | Cance | | ok |

3. Message 1 des Drive Front auswahlen
4. Auswahl mit ,OK* bestatigen
5. Die Schritte 4 bis 6 fur Output durchlaufen

4 || MotionControl
4 @] MotionControl Project
[:a] References
. Target System
L4 GVLs
s User FBs
4 (77 TwinSafeGroup]
4 [57 Alias Devices
Connection to Drive Front (AX8206-0210-0104).sds
Il Connection to Drive Rear (AX8206-0210-0104).sds
#il ErrorAcknowledgement.sds
i Run.sds
B8 Safeln (EL1918).sds
TwinSafeGroup1.sal
MotionControl Instance

6. Datei ,Connection to Drive Rear (AX8206-0210-0104).sds” 6ffnen
7. Die Schritte 4 bis 7 fur den Drive Rear durchlaufen

12 Version: 1.0.0 SafeMotion Wizard
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2.3 ErrAck- und Run-Signal verlinken

4 @ MotionControl
4 {3 MotionControl Project
2] References
" Ta rget System
(4 GVLs
[, User FBs
4 ;7 TwinSafeGroupl
4 47 Alias Devices
[@ Connection to Drive Front (AX8206-0210-0104).sds
| Connection to Drive Rear (AX8206-0210-0104).sds
il ErrorAcknowledgement.sds

BE Safeln (EL1918).sds

TwinSafeGroup.sal
MotionControl Instance

1. Datei ,ErrorAcknowledement.sds” 6ffnen

Linking { Process Image

Linking Mode: | Manual v

'Full Name: TIID*Device 1 (EtherCAT)"Term 1 (EK1200)"Term 2 (EL1918)"St:

Linked to: | EE:

Name: ESmndard InVar 1

2. Das Link-Symbol anklicken

&

|87 Attach Variable Standard In Var 1 (Qutput) X

Search: | | x| ShowVarables

—  [] Only Unused

A | [JExclude disabled

[~ Exclude other Devices
[CJ Exclude same Image

R VAN TS Bun > 0B wsso;o,u.aom. 11@. (8] Show Tooltips
s MAIN.T&_EnAck > 1.0, 0] [[] Sort by Address

LB MAIN.A¥1_EnAck_Cha > QB 385002.0, BOOL [1.0) [ Show Variable Groups
- MAIN.AX1_EnAck_Ch8 > 0B 385003.0, B00L [1.0) W] Collapse last Level
- MAIN.AX2_EnAck_Ché > 0B 385004.0, BOOL (1.0) T
L MAIN.AX2_EnAck_ChB > OB 385005.0, BOOL [1.0) B e
B MAINAX1_S51_Chd > OB 385006.0,B00L [1.0] [ Matching Type
- MAINAX1_SS1_Ch8 > QB 385007.0,BOOL [1.0] £ Matching Size
. MAINAX2_SS1_Cha > (OB 385008.0, BOOL [1.0) [JanTypes
. MAIN.AX2_SS1_ChB > QB 385009.0, BOOL [1.0] Auray Mode
- MAIN.AX1_STO_Ché > (8 3850100, BOOL (1.0] i
LB MAINAX1_STO_Ch8 > 0B 385011.0,B00L (1.0] ] Contiviis
LB MAIN.AX2_STO_Ch& > 0B 385012.0,B00L (1.0] S Bk
i ‘.M MAIN.AX2_STO_ChB > 0B 385013.0, BOOL [1.0] WS R
(=% Devices Variable Name 7 Comment
- Device 1 (EtherCAT) /| |Hand over
20 SyncUnits /| Take over
L B2 <defaulty
@77 <unieferenced> v Cancel |

3. Als Signal ,MAIN.TS_ErrAck” auswahlen

SafeMotion Wizard Version: 1.0.0 13
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4. Auswahl mit ,OK* bestatigen

4 @] MotionControl
4 |4 MotionControl Project
2] References
#8 Target System
L4 GVLs
A User FBs
4 ;7 TwinSafeGroup1
4 [57 Alias Devices
@ Connection to Drive Front (AX8206-0210-0104).sds
@ Connection to Drive Rear (AX8206-0210-0104).sds
1| ErrorAcknowledgement.sds

Safeln (EL1918).sds

TwinSafeGroup1.sal
MotionControl Instance

5. Datei ,Run.sds” 6ffnen
6. Die Schritte 2 bis 4 durchlaufen. Dabei ,MAIN.TS_Run* als Signal auswahlen.
7. In der Menlleiste ,Save all“ anklicken, um die Einstellungen zu speichern

i P @ e

- Verify Complete Safety Project |

8. In der Menlileiste ,Verify Complete Safety Project” anklicken, um das Projekt zu verifizieren

14 Version: 1.0.0 SafeMotion Wizard
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24 Safety-Projekt herunterladen

Nach der Konfiguration laden Sie das Safety-Projekt des Target Systems herunter. Gehen Sie dazu wie folgt
Vor:

Efﬁ&’ V|€‘4|

mlt}—Download Safety Project(s)

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

Multi-Download n
Steps Select Valid Project(s)
Select Vakd Froject(s) Download  Project Name Physical Device CRCs Target System Backup/Re
MotionContral ~ Term 2 (EL1918) I 0x0000 | 0x6CE4 | 0x056D | Ox056D  EL1918 ¥ 0 De
O SafeMotionDemo  Drive Front [AX8206-0210-0104) B 0x2019 | 0xA019 | 0xA019 | 0xA019  AXBITx ¥ 0 De
O SafeMotionDemo  (MS_2) Drive Rear (A%8206-0210-0104) [l 0x2019| 0x4019 | 0xAD19 | 0xA019  AXEO1x ¥) 0 De

I Next ] [ Cancel |

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

2. Safety-Projekt auswahlen, welches Sie herunterladen méchten

3. Auswahl mit ,Next bestatigen

Multi-Download B
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
lagin credentials for each project:

Username: Administrator

Password: eesscsee

Plaase verify the Serial Number of each project:

| Verified Project Name ~ Physical Device Serial Number Target System Backup/Restore masters Backup/Restore slaves
MotionControl Term 2 (EL1918) 2105717 EL1918 v 0 Dependencies ¥ 0 Dependencies

| Back “ Neg | | Cancel ]

4. Im Fenster ,General Download Settings” den Nutzernamen und das Passwort eingeben
Default-Nutzername: Administrator

Default-Passwort: TwinSAFE
5. Safety-Projekt auswahlen, welches Sie herunterladen méchten
6. Auswahl mit ,Next“ bestatigen

SafeMotion Wizard Version: 1.0.0 15
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Multi-Download n
Steps Final Verification
Project Name  Physical Device Download Result Target Sy Backup/Restore maste: Backug|
Configured Online Offline Verification
Datasets CRC CRC Result
Final Verificati = 2 ’
nal Vertication MotienCantrol Term 2 (EL1918) | Safe Logic Data | OxCD3F F 0 EL1918 v~ 0 Dependencies (¥ 0
Mapping Data Ox28EC 0
Parameter Data 0x638C 0x638C a

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

| ea | [ conce

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 n

Steps Activation

Login Credentials

Username: Administrator

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

Activation

MotionControl Term 2 (EL1918) EL1918 + ) 0 Dependencies ¥ 0 Dependencies

I Npat I [ Cancel

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

11. Uberpriifen, ob das gewiinschte Safety-Projekt ausgewanhilt ist

12. Auswahl mit ,Next® bestatigen

16 Version: 1.0.0 SafeMotion Wizard
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Multi-Download ﬁ

Steps Multi-Download Result

| Activated Downloaded Praject Name  Physical Device Target System Backup/Restore Settings Backup/Restore masters Backup/Restore sli
a Q MationContrel Term 2 (EL1918) EL1918 a ¥ 0 Dependencies ¥ 0 Dependenc

Multi-Download Result

| figsn | | cancel

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

SafeMotion Wizard Version: 1.0.0 17
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2.5 Signale prufen

4 MotionCentrol
4 MotionControl Project
3] References
:'rg Target System
A GVLs
s User FBs
4 7 TwinSafeGroup1
b Alias Devices
TwinSafeGroup1.sal

[&8] MotionControl Instance

1. Datei , TwinSafeGroup1.sal” 6ffnen
#Q®r 1o

- Show Online Data |

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

Sie sehen, dass alle Signale erfolgreich ankommen.
3. In der Menlileiste ,Show Online Data“ anklicken, um den Online View zu deaktivieren

18
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4 SafeMotionDemo
4 SafeMotionDemo Project

[:] Multi Setting.sms

3] References

5.! Target System
b A GVLs

el User FBs
b A ChA_ChB_Connection_Input
b A Enable_ChA

iz ChA_STO_SS1_ErrorHandling

Alias Devices
| ChA_STO_SS1_ErrorHandling.sal

b A ChB_STO_SS1_ErrorHandling
b A ChA_ChB_Connection_Output
SafeMotionDemo Instance

4. ErrorHandling 6ffnen
5. In der Menlileiste ,.Show Online Data“ anklicken, um den Online View zu aktivieren

in state RUN

Sie sehen, dass das STO-Signal erfolgreich ankommt und der AX8000 freigegeben ist.

6. In der Menlileiste ,Show Online Data“ anklicken, um den Online View zu aktivieren

SafeMotion Wizard Version: 1.0.0 19
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2.6 Antrieb verfahren lassen

4 MOTION
4 NC-Task 1 SAF
[E1 NC-Task 15VB
jg Image
Tables
Objects

4 S Axes

P 2a Front ChB
P B=f Back ChA
p Bk Back ChB

1. ,Front ChA" 6ffnen
General Settings Parameter Dynamics Functions

Coupling Compensation

22 42 0 5 4 8 6 Setpoint Posttion: [1
: | 0.0000|
Lag Distance (min/max): [l Actual Velocity: [°/s] Setpoint Velocity: [*/s]
0.0000 (0.000. 0.000)| | 0.0103] | 0.0000|
QOvenide: [%] Total / Control Output:  [%] Emor:
| 0.0000 %| | 0.00/ 0.00 % | 0 (0x0)|
Status (og.) Status (phys.) Enabling
(] Ready NOT Moving ~ []Coupled Mode (] Controller @
[JCalibrated  [[] Moving Fw [Jin Target Pos. [CJFeed Fw
[] Has Job [] Moving Bw [JIn Pos. Range [[]Feed Bw
Controller Kv-Factor: [*/s/%] Reference Velocity: [°/s]
[1 1| [12974.9202 |1
Target Position: [1 Target Velocity: [°/s]
0 d D |
F1 F2 F3 F4 F8 F9

2. Reiter ,Online” 6ffnen
3. ,Set” anklicken

Set Enabling X
[] Controller 0K
[] Feed Fw
[JFeedBw Cancel
Owveride [%):
0 Al
by

4. Fenster mit ,All“ schlie3en

20 Version: 1.0.0
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General Seftings Parameter Dynamics Online  Functions Coupling Compensation
229 53 3 436 Setpoint Position: []
: [ 22958.7664|
Lag Distance (min/max): [1 Actual Velocity: [*/s] Setpoint Velocity: [*/s]
0.7045 (-0.187, 2.281) | 589.1498| | 589.7691|
Ovenide: [%] Total / Control Output:  [%] Enmor:
] 100.0000 %| | 455/ 0.01%| | 0 (x0)|
Status flog.) Status (phys.) Enabling
[ Ready [CJNOT Moving ~ [[] Coupled Mode ] Controller
[(JcCalibrated 4] Moving Fw [JIn Target Pos. [~ Feed Fw
Has Job [J Moving Bw [JIn Pos. Range Feed Bw
Controller Kv-Factor: [°/s/] Reference Velocity: [°/s]
[1 |4 129749202 1
Target Position: [ Target Velocity: [/s]

[0

y D
- = ++ ®| —
F1| F2 | | Fa |- - F8 | _F9

5. ,F3*anklicken, um den Antrieb manuell in den Plusbereich zu fahren

General Settings Parameter Dynamics Online  Functions Coupling Compensation

- Setpoint Position: [1
'y 23252.0571|] 23035 57%)
Lag Distance (min/max): [ Actual Velocity: [°/s] Setpoint Velocity: [*/s]
| -1.4619 (3505, 2.281)| | -598.6089| | -589.7691
Ovenide: [%#] Total / Control Qutput:  [%] Emor:
| 100.0000 %) | -4.56 /0.01%| | 0 (0x0)|

Status (log.) Status (phys.) Enabling
Ready [CINOT Moving (] Coupled Mode [ Controller -
[CJcCalibrated  [] Moving Fw [JIn Target Pos. [ Feed Fw
Has Job Moving Bw [JIn Pos. Range [V Feed Bw
Controller Kv-Factor: [/s/] Reference Velocity: [*/s]
i ] [reresee 4
Target Position: [1 Target Velocity: [°/s]
0 3y D |
—— = + | ++ ®| —
EL| LES| [Fs| F4 F8 | _F9

6. ,F2“ anklicken, um den Antrieb manuell in den Minusbereich zu fahren
Sie sehen, dass Sie wie erwartet verfahren konnen.

Es besteht jetzt keine Verbindung mehr zur EL6910. Sie kdnnen die EL6910 aus lhrer 1/0O-Konfiguration
entfernen. Dies ist nur moglich in einer Kombination mit der EL1918 und einem AX8000.

SafeMotion Wizard Version: 1.0.0 21






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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