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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 3 einer Tutorialserie.

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

In diesem Tutorial geht es um die Umsetzung und Inbetriebnahme eines Safe-Motion-Projekts mit der
Sicherheitsfunktion Safe Limited Position (SLP).

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 eine Standard-PLC-Solution mit einem EL6910-Projekt

SafeMotion Wizard Version: 1.0.0 3
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1.4 Demosystem
1.4.1 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 Sicherheitsfunktionalitat

Dieses Tutorial beschreibt die Realisierung folgender Sicherheitsfunktionalitaten:

« EL6910 triggert SLP auf der Safe-Motion-Komponente.
 Eine Positionsverletzung 16st STO aus.

4 Version: 1.0.0
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2 Demonstration
2.1 Safe-Motion-Projekt erstellen
4 =% Device 1 (EtherCAT)
*B image

*® Image-Info
2 SyncUnits
[ Inputs
B Outputs
B InfoData
[§ Term 1 (EK1200)
b ™ Term 2 (EL1918)
b ™ Term 3 (EL6910)
4 B Term 4 (EK1122)
b Wl InfoData
4 T Term 5 (AX8620-0000-0103)
b L PSM Controlword for axis
b Wl WcState
InfoData
E Drive Front (AX8206-0210-0104)

h TV VT VT

5" Term 7 (EL9011)

Startpunkt des Tutorials ist ein existierendes TwinCAT3-Projekt mit einer bestehenden 1/0-Konfiguration und
dem entsprechenden Safe-Motion-Eintragen.

Gehen Sie wie folgt vor, um ein Safe-Motion-Projekt mit dem SafeMotion Wizard zu erstellen:

N LTe

4 W) SAFETY
Bl saremorn AN CONTROL

b
H‘C-id-

il AnALYTICS
4 30

1. Safety-Projekt auswahlen

TwinSAFE | PLC Team Scope Tools V

Verify Safety Project

[ Verify Complete Safety Project L
| Download Safety Project I
L Nalata Cafak: Drniart

2. Reiter ,TWinSAFE" auswéahlen

SafeMotion Wizard Version: 1.0.0 5
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TwinSAFE | PLC Team Scope Tools Window Help

Verify Safety Project « p Attach... =

[ Verify Complete Safety Project {SDSDA * = . Te

i:8 Delete Safety Project

Customize Safety Project

Multi-Download Safety Project(s)

Show Online Data

Debug Safety Project

Start debugging of logic

Pause debugging of logic

Debug one cycle of logic

Debug one fb of logic

Display Datasets CRCs

fil) Safety Library Repository

Wizards : Start SafeMotion Wizard...
I Start FW Update Wizard...

3. Uber das Wizard-Feld ,Start SafeMotion Wizard...“ wahlen

SafeMotion Wizard n
Steps Select Project Targets
Select Project Targets
[¥IDrive Front (AX8206-0210-0104) TID* Device 1 (EtherCAT)" Term 1 (EK1200) Term & (EKT122)" Term 5 (AX85]
I :Slﬂg|tﬂxii For an untargeted Safebotion project
[Two Axes For an untargetad SafeMot act

[ hee | [ concel |

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

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

6 Version: 1.0.0 SafeMotion Wizard
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SefeMotion Wizard

Steps

Select Motors

Select the attached motor per channel
rnmr Demo Project
() Drive Front (AXB206-0210-0104)

Cha: AMBxwo-wod-x-poo (OCT 248it Multitum)

Chi:  AMEor-wocHx-noo (OCT 248it Multitum)

-

7. Auswahl mit ,Next“ bestatigen

SafeMotion Wizard

Steps

Select Safety Function

N N

In dem Fenster ,Select Motors® konfigurieren Sie fur die einzelnen Achsen das Feedback.
6. Fur alle Achsen ,AM8xxx-xxHx-xxx (OCT 24Bit Multiturn)* auswahlen

Select Safety Function

Cancel

2
S B P HHEHHBAEHBE
R EEEEEEEEEEE
O OO O000 {00 W
TwinCAT Demo Project
(%) Drive Front (AXB206-0210-0104)
mca MOOOOOOOOOOMPO OO
O AOOOOOOOO0O000O0OO0O00
[ Back

|| Next I|le|

4 Connection Output|

<

In dem Fenster ,Select Safety Function wahlen Sie die gewlinschten Sicherheitsfunktionen aus.
8. Fur den Kanal ChA die Sicherheitsfunktion SLP1 wahlen

SafeMotion Wizard

Version: 1.0.0
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Die Sicherheitsfunktion STO ist als Voreinstellung bei allen Kanalen aktiv.

9. Auswahl mit ,Next“ bestatigen

SafeMation Wizard

Steps Configure TwinSAFE Projects

The following projects will be created:

TwinCAT Demo Project

| project Name: | saremoTioN sie Jeares
Safety Functions: () Cha: 2 selected | ChB: 1 selected
Configure TwinSAFE Projects Cha
STO_ChaA
SLP_1_ChA
Che
STO_ChB

Devices: Drive Front (AXB206-0210-0104)TID* Device 1 (EtherlAT) " Te EE1200) Te

Back || Next |'cm||

Das Fenster ,Configure TwinSAFE Projects” 6ffnet sich. Hier haben Sie die Moglichkeit Ihr Safe-Motion-
Projekt umzubenennen, welches fir |hre Safe-Motion-Kompohnente generiert wird.

AuRerdem erhalten Sie eine Ubersicht tiber die vorgenommenen Sicherheitseinstellungen.

10. Projekt wie gewlinscht umbenennen

11. Einstellungen Gberprifen

12. Auswahl mit ,Next® bestatigen

8 Version: 1.0.0 SafeMotion Wizard
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SafeMotion Wizard “

Steps Assignment of master target logics

The following master logics are available, The individual safe motion devices can be assigned to these logics.
New safety projects will be created or already assigned safety projects will be extended. Backup & Restore
can be enabled for each safemotion project.

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

e ]

Master Project Name:  SAFEMOTION CONTROL *SAFETY " TwinCAT Demao Froject

Assignment of master target logi

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

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 kénnen. Das
EL6910-Projekt wird automatisch gefunden und angezeigt.

13. Die Schaltflache ,, ... “ anklicken

SafeMotion Wizard Version: 1.0.0 9
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@ Assign devices to master target Term 3 (EL6910) - O X
() SAFEMOTION SLP
| (/1Drive Front (AX8206-0210-0104)TID " Device 1 (EtherCAT)" Term 1 (EK1200) Term 4 (€]
Select all
Cancel OK

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

SafeMotion Wizard n

Steps Assignment of master target logics

The following master logics are available. The indmidual safe motion devices can be assigned to these logics.
New safety projects will be created or already assigned safety projects will be extended. Backup & Restore
can be enabled for each safemotion project.

TwinCAT Demo Project
Master Logsc Device: Term 3 (EL6910) " SAFETY *TwinCAT Demo Project
Devices: Backup & ’
Assignment of master target logi - Restore Project Name
O SAFEMOTION SLP  Drive Front (AX8206-0210-0104) TND*Dewvice

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

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

| Bak || Nea | | cancel

16. Fenster mit ,Next” bestatigen

10 Version: 1.0.0 SafeMotion Wizard
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SafeMotion Wizard

Steps Safe Address Selection

Set the saffe addresses of all involved logic devices:

TwinCAT Demo Project

Drive Front WS!U'E—DNO-OWIII l [] Define FSoE connection address in project

Term 3 (EL6970) T+

Safe Address Selection

|a..¢| F.'n.ish||c.nc.|'

Das Fenster ,Safe Address Selection” 6ffnet sich. Hier werden automatisch die sicheren Adressen
ausgelesen. Bei virtuellen Achsen oder nicht erreichbaren Achsen haben Sie die Mdglichkeit die Adressen

selbst zu konfigurieren.
17.Fenster mit ,Finish® schliel3en

Der SafeMotion Wizard konfiguriert die Projekte.

Microsoft Visual Studio

| - SafeMotion project(s) successfully created:

- SAFEMOTION SLP

- Master project(s) successfully created or updated:

- SAFEMOTION CONTROL

oK

18. Fenster mit ,OK" schlieRen

SafeMotion Wizard Version: 1.0.0
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2.2 SLP-Baustein konfigurieren

Im Folgenden konfigurieren Sie den Scaled View, sodass Sie die Werte lhrer SLP-Funktionalitat einsehen
kénnen.

Definieren Sie die Skalierungswerte ,Scale factor numerator® als Zahler und ,Scale factor denominator als
Nenner sowie die Einheit, sodass die Skalierung funktioniert.

Die Definition findet in den FB-Properties statt. Gehen Sie wie folgt vor:

4 ' TwinCAT Drive Manager 2 Project
4 | Term 5 (AX8620-0000-0103) @Device 1 (EtherCAT)
4 § Drive Front (AX8206-0210-0104)
Ch A (AM8111-0FH1-0000)

-2 Ch B (JaMB021-0DH1-0000)

1. Fur Kanal ChA den Drive Manager 6ffnen

Drive Front (xa2.Ava111.07+1-0000) = [ —
BECKHOFF
_ @ Run motor &2 Tune drive Q Diagnostics

# Basic settings
Drive rotational position resolution 1048576 (2°%) Inc / motor rotation

4 Advanced

Drive settings

v Drive modulo settings
“ Drive position offset settings

NC-Parameter settings

Movement @ Linear Rotatory

NC Feed constant = 60 ] imm X (| 1 :[ 1 ) I-ﬂmmfmm:hax'ﬁﬂ(gogspeed- mm /s
12

] Invert NC-Encoder counting direction ] Invert NC-Drive motor polarity

Suggested default parameter settings for the linked NC-axis | gl Save NC parameters

Parameter Online value IsSelected Current value Current unit New value New unit
Scale factor numerator 60 60 60

Scale factor denominator 1048576 1048576 1048576

Crrmdar mack AJQ40£7 205 /] AJQAGLT7>0C AJ0405TI05

2. Reiter ,Scaling” 6ffnen

Dem Reiter ,Scaling“ entnehmen Sie die relevante Skalierungsinformationen. Die relevanten Informationen
fur den Anwendungsfall diese Tutorials sind:

Information Wert

NC Feed constant 60 mm / motor rotation
Scale factor numerator 60

Scale factor denominator 1048576

3. Informationen zu ,NC Feed constant®, ,Scale factor numerator” und ,Scale factor denominator merken

12 Version: 1.0.0 SafeMotion Wizard
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4 | @3 SAFEMOTION SLP
4 [E] SAFEMOTION SLP Project
- References
*#¥ Target System
b @ GVLs
o User FBs
b o ChA_ChB_Connection_lnput
4 7 ChASLP1
E Alias Devices
b i ChA_STO_SS1_ErrorHandling
b d ChB_STO_SS1_ErrorHandling
b o ChA_ChB_Connection_Output
4. Datei ,ChA_SLP.sal” 6ffnen
NGL... [O] Singletur
uLm.. 6] - Autolayout
o User FB Handling
- Show Page Break Preview
Change Execution Order of FBs
Show Online Value
Show References
b Cut Ctri+X
i Copy CrieC
| Paste Ctrl+V
X Delete Del
Validate
Validate All
| M Properties Alt+Enter
5. Rechtsklick auf FB
6. ,Properties” anklicken
SafeMotion Wizard Version: 1.0.0 13
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Properties v B X
SLP_1 FBSLP l—'i
% | &

E Documentation
Comment

B Info Data
Map Diag False
Map State False

E Misc
Order Of Execution 1

B Parameter Setting '
Encoder Mask 4294967295
Encoder Sub Mask 1048575
Operation Mode Multiturn
Scaling Factor Denominator 1048576

o

Scaling Unit mm

El Properties
Function Name safeSLP
Instance Name SLP_1

7. Die Werte aus dem Drive Manager fur ,Scale factor numerator® und ,Scale factor denominator® in die

entsprechenden Zeilen eintragen

Den Wert ,NC Feed constant” bendétigen Sie in Kapitel Nullpunkt und Verfahrensbereiche definieren [P_18].

Nachdem Sie die Werte fir ,Scale factor numerator” und ,Scale factor denominator Gbertragen haben,

konfigurieren Sie die Anzahl der Motorumdrehungen in dem SLP-Baustein wie folgt:

14 Version: 1.0.0
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ChA.PRIFB_SAFE_REFSINGL...
ChA.PRIFB_SAFE_REFMULTL...
ChA.PRIFB_REFPOSITION_...

8. Werte aus der Tabelle in die Felder des FBs eintragen

MultiturnPosUL

32
MultiturnPosLL -32

Project Build Debug

a-awe % e
@ - . n @A

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

Das Anzeigen der Werte ermdglicht Ihnen eine sicherheitsrelevante Uberwachung Ihrer Applikation

SafeMotion Wizard

Version: 1.0.0 15
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2.3 Safety-Parameter konfigurieren

Da der Motor um den sicherheitsrelevanten Nullpunkt verfahren soll, muss die Referenzposition ermittelt
werden. Gehen Sie dazu wie folgt vor:
4 (&) SAFEMOTION SLP
4 |@ SAFEMOTION SLP Project
- References
*% Target System
b GVLs
wd UserFBs
4 7 ChA_ChB_Connection_Input
4 &7 Alias Devices
Bl ERR_ACK FSoE Connection.sds
¥l RUN FSoE Connection.sds
SAFEMOTION F5oE Connection.sds

% Target System.sds
ChA_ChB_Connection_Input.sal
b ed ChA_SLP_1
b ol ChA_STO_S51_ErrorHandling
bl ChB_STO_SS51_ErrorHandling
b od ChA_ChB_Connection_Output

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

| Linking } Connection Safety Parameters . Process Imagel Internal Safety Parameters [Intan-:al_Proom Image |

Index Name Value

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

C121:0 Ch A FSIN Settings Channel >5¢<

C130:.0 Ch AFSDRIVE Settings >3<

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

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

4 C142.0 Ch A SAFEDRIVEFEEDBACK Primary Feedback Referencing Seftings >24<

C142:01 Operation Mode Referencing disabled (0)
C142:11 Reference SafePostion Singleturn 0x00000000 (0)
C142:12 Reference SafePosition Multiturn 0x00000000 (0)
C142:13 Speed at Reference Position 000000000 (0)
C142:14 Maximum Singleturn Referenced SafePosition 0x00000000 (0)
C142:15 Maximum Multiturn Referenced SafePosition 000000000 (0)
C142:16 Minimum Singleturn Referenced SafePosition 0x00000000 (D)
C142:17 Minimum Multiturn Referenced SafePosition 0x00000000 (0)
C142:18 Deviation Startup Position 0x00000000 (0)

2. Reiter ,Internal Safety Parameter* 6ffnen

Unter dem Parameter ,Ch A SAFEDRIVEFEEDBACK Primary Feedback Referencing Settings” sehen Sie
die Einstellungen fiir die Referenzierung.
Fur diese Applikation sind bei den folgenden Parametern Einstellungen erforderlich:

* Operation Mode

» Reference SafePosition Multiturn

* Maximum Multiturn Referenced SafePosition

* Minimum Multiturn Referenced SafePosition

16 Version: 1.0.0 SafeMotion Wizard
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2.31 Referenzposition ermittein

Fiar die Parameter ,Maximum Multiturn Referenced SafePosition” und ,Minimum Multiturn Referenced

SafePosition® bendtigen Sie die Referenzposition.

Um zu der Referenzposition zu gelangen, gehen Sie wie folgt vor:

4 MOTION
4 @] NC-Task 1 SAF
(B3 NC-Task 15VB
*® Image
] Tables
Objects
4 Siae Axes
4 B Axis ]
b, Enc
b 2l Drive
lag Ctrl
b Inputs
bl Outputs
P B Axis2

1. In Ihrer NC-Konfiguration die Achse 1 6ffnen

General Setings Paameter Dynamics Online Functons Coupling Compensation

N 420.0009| ==

Lag Distance (min/max) [mm] Acwal Velocity [mmys] Setpont Velocity
0.0000 (0.000. 0.000) 00016
Overnde [%] Total/Control Output [%] Emor
00000 % 000/ 000 %|
Status (log ) Status (phys ) Enabling
[ IReady [Z]NOT Moving [T} Coupled Mode [l conwoler
[[]cahbrated [CJMoving Fw [CJin Target Pos [JFeedFw
[JHas Job [IMoving Bw [JinPos. Range [JFeed bw
Controler Kv-F actor [mm/s/mm] Reference Velocity
1 4 21624867
Target Position [mm] Target Velocity

[men)
00000
[mmys]
00000

0 {Ox0)

Sel

[mmy/s]

[mm/s]

0 8 D
Fl el A BB B 8 F

Der Konfiguration entnehmen Sie, dass die Position ungefahr bei 420 mm liegt. Dieser Wert soll als

Nullpunkt konfiguriert werden.

Im nachsten Kapitel nehmen Sie die Einstellungen der Safety-Parameter vor.

SafeMotion Wizard Version: 1.0.0
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2.3.2 Nullpunkt und Verfahrensbereiche definieren

® Umdrehungszahl

Da im Drive Manager 60 mm pro Motorumdrehung angegeben werden, miissen Sie folgende Rech-
nung vornehmen:

4
Reference SafePosition Multiturn = —— =

Linking | Connection A Safety Parameters | Process lmagel Internal Safety Parameters | Internal Process Image

Index Name Value

C110:0 Ch AFSOUT BRAKE Settings Common >4<

C121:0 Ch A FSIN Settings Channel >5b<

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<

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

C142:01 Operation Mode Referencing disabled (0)
Cl142:11 Reference SafePostion Singleturn 0x00000000 (0)
C142:12 Reference SafePosition Multiturn 000000000 (0)
C142:13 Speed at Reference Position 0x00000000 (0)
C142:14 Maximum Singleturn Referenced SafePosition 0x00000000 (0)
C142:15 Maximum Multiturn Referenced SafePosition 0x00000000 (0)
C142:16 Minimum Singleturn Referenced SafePosition 0x00000000 (0)
C142:17 Minimum Multiturn Referenced SafePosition 0x00000000 (0)
C142:18 Deviation Startup Position 0x00000000 (0)

1. ,Internal Safety Parameter® der ,Target_Systems.sds“-Datei 6ffnen

Im Folgenden mussen Sie die Parametereinstellungen vornehmen. Das Vorgehen ist dabei fur alle
Parameter identisch und hier anhand der Screenshots bei einem Parameter exemplarisch dargestellit.

2. Doppelklick auf den gewlinschten Parameter

ﬂ Set Value Dialog X
Dec: -7 0K
Hex: OxFFFFFFFI Cancel
Bool: 0 1
Binary: F9 FF FF FF 4
Bit Size: )1 O8 O16@320640 7

3. In das Feld ,Dec” den entsprechenden Wert eingeben
4. Fenster mit ,OK* bestatigen

Geben Sie folgende Werte fiir die Parameter ein:

Parameter Wert Erlauterung
Reference SafePosition Multiturn -7 Referenzposition
Maximum Multiturn Referenced SafePosition 1000 Maximaler Verfahrweg
Minimum Multiturn Referenced SafePosition -1000 Minimaler Verfahrweg

18 Version: 1.0.0 SafeMotion Wizard
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2.3.3

Referenzierung aktivieren

Als letzte Einstellung aktivieren Sie die Referenzierung.

Linking I Connection } Safety Parameters J Process Image Internal Safety Parameters

Internal Process Image

Index Name Value

Cc110:0 Ch AFSOUT BRAKE Settings Common >4<

ci21:0 Ch A FSIN Settings Channel >5¢<

C130:.0 Ch A FSDRIVE Settings »>3<

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

Cc141:0 Ch A SAFEDRIVEFEEDBACK Secondary Feedback Settings »25¢<

4 C1420 Ch A SAFEDRIVEFEEDBACK Primary Feedback Referencing Settings >24<
[ C14201  Operation Mode Referencing disabled (0) |

c142:1 Reference SafePostion Singleturn 0x00000000 (0)
C142:12 Reference SafePosition Multiturn OxFFFFFFF9 (-7)
C142:13 Speed at Reference Position 0x00000000 (0)
C142:14 Maximum Singleturn Referenced SafePosition 0x00000000 (0)
C142:15 Maximum Multiturn Referenced SafePosition O0x000003ES8 (1000)
C142:16 Minimum Singleturn Referenced SafePosition 0x00000000 (D)
C142:17 Minimum Multiturn Referenced SafePosition OxFFFFFC18 (-1000)
C142:18 Dewiation Startup Position 0x00000000 (0)

1. Dazu Doppelklick auf den Parameter ,Operation Mode*

Dec:
Hex:

Enum:

Binary:

Bit Size:

ﬂ Set Value Dialog

3
0x03

X

Manual Referencing

03

0108 016032064@?

2. Im Drop-Down-Menu ,Manual Referencing” auswahlen
3. Auswahl mit ,OK” bestatigen

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

Die Konfiguration ist abgeschlossen.

SafeMotion Wizard

Version: 1.0.0

19



Demonstration BEGKHOFF

24 Safety-Projekt der Safe-Motion-Komponente
herunterladen

Nach der Konfiguration laden Sie das Safety-Projekt lhrer Safe-Motion-Komponente herunter. Gehen Sie
dazu wie folgt vor:

7 AR i ®
s MCRCs 0683\, 1 Downioad Satety Project(s) B

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/Res!
SAFEMOTION CONTROL Term 3 (EL6910) . Ox359C | Ox359C | Onc-=-- | Ong--=- ELES10 v
SAFEMOTION SLP Drive Front (AXB206-0210-0104) . Ou204E | Ox---- | Ox2ABE | OnZABE AXBI1x v
o

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

2. Safety-Projekt auswahlen, das Sie herunterladen mdéchten

3. Auswahl mit ,Next“ bestatigen

Multi-Download n
Steps General Download Settings

Complete Download

General Download Settings Downiload 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: wesssnee

Please venify the Senal Number of each project:

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

SAFEMOTION SLP  Drive Front (AX8206-0210-0104) 2287874 AXB91x v ependence L

= cac
4. Im Fenster ,General Download Settings“ den Nutzernamen und das Passwort eingeben

Default-Nutzername: Administrator

Default-Passwort: TWinSAFE
5. Safety-Projekt auswahlen, das Sie herunterladen mochten
6. Auswahl mit ,Next“ bestatigen

20 Version: 1.0.0 SafeMotion Wizard
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Das Safety-Projekt fir lhre Safe-Motion-Komponente wird nun in die entsprechende Form gebracht und an
Ihre Safe-Motion -Komponente (bertragen.

Multi-Download

Steps Final Verification

Project Name Physical Device Download Result Target Sy Backup/Re

Final Verification

SAFEMOTION SLP Drive Front (AX8206-0210-0104 AXBIIx v |

OO0 - ¢

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

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

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

Multi-Dewnload
Steps Activation

Login Credentials

Username:
Activation
Activate  Project Name Physical Device Target System Backup/Restore masters Backup/Restore slaves
SAFEMOTION SLP  Drive Front (AXB206-0210-0104) AXE91x o per v

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

11. Uberpriifen, ob das gewiinschte Safety-Projekt ausgewahlt ist
12. Auswahl mit ,Next® bestatigen

SafeMotion Wizard Version: 1.0.0 21
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Multi-Download n
.
Steps Multi-Download Result
Activated Downloaded  Project Name Physical Device Target System Backup/Restore Settings Backup/Restore masters
Qo O SAFEMOTION SLP  Drive Front (AXB206-0210-0104) AXas1x (@ ¥) 0 Dependenci

Multi-Download Result

13. Das Fenster ,Multi-Download Result“ mit ,Finish” schlielRen

Ihr Safety-Projekt ist jetzt heruntergeladen und aktiv.

22 Version: 1.0.0 SafeMotion Wizard
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2.5 Aktuelle Position uberpriifen

4 | {}| SAFEMOTION SLP
4 @ SAFEMOTION SLP Project

-4 References
*¥ Target System

b GVLs
o User FBs

P od ChA_ChB_Connection_Input

4 7 ChASLP_1

|ﬁ i Alias Devices

P od ChA_STO_S51_ErrorHandling

P d ChB_STO_S51_ErrorHandling

P od ChA_ChB_Connection_Output
1. ,ChA_SLP_1.sal“-Datei 6ffnen

' | (Ms2)D

SLP
ChAPRIFB_SAFE_REFSINGL. [ SingletumPos
ChA.PRIFB_SAFE_REFMULTIL nw e POgItiOAIN LML
chAPRIFB_REFPOSITION_... |0 SafePosValid — BelowMin
ledViewUL
Goto Linked Element * 1 1920 mm
Autalayout -
Show Page Break Preview » 1
0 mm
I Show 01}1 Value
Show References e L
Validate
Validate All
A Properties Alt+Enter

3. Rechtsklick auf eine Variable
4. ,Show Online Value® anklicken
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ChAPRIFB_SAFE_REFSINGL.. 0
ChAPRIFB_SAFE_REFMULTI.. 0

| ChAPRIFB_REFPOSITION_.. | TRUE (1)

Sie sehen, dass die aktuelle Multiturn und Singleturn Position auf 0 steht und die Positionen somit korrekt
konfiguriert sind.

Ihre Safety-Funktion ist jetzt fertig konfiguriert. In dem nachsten Kapitel nehmen Sie die Verknlpfung des
Safe-Motion-Projekts mit dem EL6910-Projekt vor.
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2.6 Projekte verknupfen

Dieses Kapitel beschreibt das schrittweise Vorgehen zur Verbindung des Safe-Motion-Projekts mit dem
EL6910-Safety-Projekt Gber die Parameter.

Die Verbindungen Uber die Alias Devices hat der SafeMotion Wizard bereits angelegt.

Gehen Sie wie folgt vor:

4 &) SAFEMOTION CONTROL
4 & SAFEMOTION CONTROL Project
4 References
"? Target System
b ol GVLs
ol User FBs
4 o Safety_Demo_Group
4 &J Alias Devices
B Connection to Drive Front (AX8206-0210-010-
B ErrorAcknowledgement.sds
B MAINAX_Err ACK_ChAsds
B MAIN.AX_Err_ACK_ChB.sds
B MAIN.AX_SS1_1_CMD_ChA sds
B MAIN.AX_SS1_1_CMD_ChB.sds
'| Run.sds

i Term 2 (EL1918) - Module 1 (FSOE).sds

1. In Ihrem EL6910-Projekt die sal-Datei 6ffnen

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

| m‘mmm]
Vanables Group Ports | Replacement Values | Max Stan Dewiabon
+ Group
Vanable Scope  Assignment \sages
GroupPort_ErrAck Local  [J][ EmorAcknowledgement In (Safety Demo_Group) ] (-] [Safety_Demo_Group Err Ack
GroupPor_Run Local [ )[Runn (Salety Demo_Group) [ [Safety Demo_Group Run/Siop
NOTAUS_ELTLA Loosd ! Torm 2 (EL1918) - Modue 1 (FSOE) FSIN Module B Inpu (Safety_Demo_Group] [ S LT
NOTAUS_EL1918_7 e ' | [Tom 2 (EL1976]- Modue 1 (FSOELFSIN Wode 7 inpul (Salety_ Do Grou] [l
Lichigitier_EL1918_4 Local [_|[Term 2 (EL1918) - Module 1 (FSOE) FSIN Module 4 ingut (Salety Demo_Group) | [Safety_Demo_Group SLP SLP MoninZ
Lichigitier_EL1918_3 Local | [Term 2 (EL1918) - Module 1 (FSOE) FSIN Module 3 ingul (Salety Demo_Group) [ alety Demo_Group SLP SLP Monin1
ERR_ACK_Switch_ChA Local [ MANAX_En_ACK_ChAn (Safety Demo_Group) | [Safety Demo Group ERR_ACK ChA ERR_ACK ChAAndin1
ERR_ACK_AX8000_ChA Local [ RF ChAER A AndO Gl
S51_AXB000_ChA Local | [ Safety_Demo_Group STO
2. Bei dem gewunschten Parameter die Schaltflache ,, ... “ anklicken
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Map to

4 SAFEMOTION CONTROL
4 u Safety_Demo_Group
4 Alias Devices
4 Connection to Dnve Front (AX8206-(
4 Channel 1
® STO_ChA
® SS1 ChA
¢ SLP_1.ChA
¢ STO_ChB
® SS51.Ch8
® Error_Ack_ChB
4 Term 2 (EL1918) - Module 1 (FSOE)
4 Channel 1
® FSIN Module 1.ErrAck
4 Channel 2
& FSIN Module 2.ErrAck
4 Channel 3
® FSIN Module 3.ErrAck
4 (Channel 4
® FSIN Module 4.ErrAck
4 Channel 5
® FSIN Module 5.ErrAck
4 Channel 6

| Cear |

Usage
® Unused only
Used and unused

Direction
In
* Out

Function block ports
| Local group
Other groups

Group ports
(+/] Local group
Other groups

Safe |/Os

|| Local group
(/] Other groups
Standard I/Os

] Local group
W] Other groups

Logic internal safe |/Os

7| Local group
(#] Other groups

I sele ‘mbsen el sbe= d=

3. Das Signal fir lhre Safe-Motion-Komponente auswahlen

4. Fenster mit ,OK* bestatigen

Es ergeben sich fiir die Parameter folgende Verknipfungen:

[ Achten Sie bei der Alias-Verkniipfung der STO-Parameter darauf, dass die vorhandene

Verkniipfung beibehalten bleibt.

Parameter Signal
ERR_ACK_AX8000_ChA Error_Ack _ChA
SS1_AX8000_ChA SS1_ChA
SS1_AX8000_ChB SS1_ChB
ERR_ACK_AX8000_ChB Error_Ack_ChB
SLP_AX8000_ChA SLP_1_ChA
SLP_AX8000_ChB SLP_1_ChB
STO_ChA STO_ChA
STO_ChB STO_ChB

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

Das Safe-Motion-Projekt und das EL6910-Projekt sind jetzt fertig verknupft.
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2.7 Safety-Projekt der EL6910 herunterladen

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

Multi-Download

Steps Select Valid Project(s)

Select Valid Project(s)
SAFEMOTION CONTROL Term 3 (EL6910) . Ox0000 | 0x359C | (n359C | 0x359C  ELGI0 b

SAFEMOTION SLP Drive Front (AXB206-0210-0104) . Ox2ZABE | On2ABE | Ox2ABE | Ox2ABE AXE91x v

2. Bei dem Safety-Projekt der Safe-Motion-Komponente den Haken entfernen, sodass nur das EL6910-
Safety-Projekt heruntergeladen wird

3. Die Schritte 4 — 13 des Kapitels Safety-Projekt der Safe-Motion-Komponente herunterladen [P 20]
durchlaufen

4. Auswahl mit ,Next“ bestatigen
5. In der Menlileiste ,Save all* anklicken, um die Einstellungen zu speichern

Die Inbetriebnahme der gewiinschten Funktionalitdten auf Ihrer Safe-Motion-Komponente ist nun
abgeschlossen.

Download Project Name Physical Device CRCs Target System Backup/Re

SafeMotion Wizard Version: 1.0.0
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2.8 Konfiguration aktivieren

Da das Prozessabbild der EL6910 geandert wurde, ist es notwendig die Konfiguration neu zu aktivieren.

@ 4 |

Gehen Sie dazu wie folgt vor:

AT,

aded) ~ = [ig<|BH

1 RS

1. In der Mendileiste ,Activate Configuration® anklicken

Activate Configuration X
Project: TwinCAT Demo Project
Target: & CX-35D5DA

[+] Autostart PLC Boot Project(s)

OK

Cancel

N

2. Das Fenster ,Activate Configuration® mit ,OK* bestatigen

TeXaeShell

t?OK

o Restart TwinCAT System in Run Mode

X

Abbrechen

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

28
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2.9 Applikation prufen

291 Signale priifen

4 4| SAFEMOTION SLP
4 |@© SAFEMOTION SLP Project

«d References
»# Target System

b GVLs
e User FBs

P od ChA_ChB_Connection_Input

4 7 ChASLP_1

E Alias Devices

P o ChA_STO_SS1_ErrorHandling
b ChB_STO_SS1_ErrorHandling
P od ChA_ChB_Connection_Output

1. Datei ,ChA_ChB_ErrorHandling.sal“ 6ffnen
2. In der Mentileiste ,Show Online Data“ anklicken, um den Online View zu aktivieren

- SLP 1 Cha

asy

Cha PRIFB_SAFE_REFSINGL [ SingletumPos

ChAPRIFB_SAFE REFMULTL. [ MultitumiPos.
Cnaprirg_REFPOSTION, . [ SafePostalid

@ e - ChA_STO_S51_ErmorHandli-
b 1920
€] MultumPosl | 3 =
[\] m
E i - 1920
g = ' -

e ppm e

FANIES

Hier sehen Sie, dass alle Signale korrekt ankommen.
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2.9.2 Verbindung prufen

4 "% Device 1 (EtherCAT)
*® image
*® image-2
*® image-Info

P & SyncUnits

b Inputs

> W Outputs

> W InfoData

4 [ Term 1 (EX1200)

P ™ Term 2 (EL1918)

& Cnﬁ:mlnputs

b

b W ConnectionOutputs
b W StandardOutputs
b T FSLOGIC Inputs
B FSLOGIC Outputs

b W WeState
b W InfoData

4 "3 Term 4 (EX1122)
bp B InfoData

b § Term 5 (AX8620-0000-0103)
1. In der 1/O-Konfiguration die EL6910 6ffnen

Name Online Type Size >Addre.. In/Out User ID Linked to

% Message 4 TxPDO X 3600 A3 3F 04 00 Safety.FSOE. 6.0 157110 Input 0 MAINFROM_EL6910, FSOE
% Message 65 TxP. X 3603 1001 24 03 00 52 1901 00 FSOE_1 10 15770 Input 0 Message_1 . FSoE Slave ..

* Safe Logic State 1 USINT 10 15880 Input 0

* Cycle Counter 20 USINT 10 15890 Input 0

* WcState 0 BIT 01 30580 Input 0

* InputToggle 1 BIT 01 30600 Input 0

* State 8 UINT 20 30940 Input 0

* AdsAddr 553.213.2182.1:1002 AMSADDR 80 3096.0 Input 0

% Message 4 RxPDO X 365014 CBE204 00 FSOE_7 70 157110  Output 0 FSOE . FSoE Inputs . Mod..
- Message 65 RP_ X 3681001574 810042C00100 FSOE_M 10 15780 Output 0 Message_1 . FSoE Slave ..

®+Standard InVar 1 X 1 BIT 01 1589.0 Output 0 MAIN.TS_Run . PlcTask O..

®-Standard InVar2 X 0 BIT 01 15891  Output 0 MAIN.TS_ErrAck . PicTask
% Standard InVar 15 X 0 BIT 01 1589.2 Output 0 MAIN.AX_S51_1_CMD_Ch..
%+ Standard InVar 16 X 0 BIT 01 15893 Output 0 MAINAX_Err_ACK_ChA .
%~ Standard InVar 17 X 0 BIT 01 15894 Output 0 MAIN.AX_SS1_1_CMD_Ch

Hier sehen Sie, dass die Verbindung zwischen dem EL6910-Projekt und dem Safe-Motion-Projekt wie
konfiguriert funktioniert.

2. In der Menlileiste ,Save all“ anklicken
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2.9.3 ErrorHandling prifen

Als nachstes prifen Sie das Error Handling wie folgt:

4 @ SAFEMOTION SLP Project

=4 References

*% Target System
b Wl GVLs

od User FBs
> ol ChA_ChB_Connection_Input
4 . ChASLP1

gd Alias Devices

B ChA_SLP_1sal
4 o ChA_STO_SS1_ErrorHandling
ad Alias Devices

P ChB_STO_SS_ErrorHandling
b ol ChA_ChB_Connection_Output

1. Im Safe-Motion-Projekt die Datei ,ChA_STO_SS1_ErrorHandling.sal“ 6ffnen
2. Falls der Online View nicht mehr aktiviert ist, in der Mend(leiste ,Show Online Data“ anklicken

Chasto CwD £ N

Hier sehen Sie, dass alle Signale vorhanden sind.
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2.10 Motor verfahren lassen

. I TwinCAT Drive Manager 2 Project
4 | Term 5 (AX8620-0000-0103) @Device 1 (EtherCAT)
4 § Drive Front (AX8206-0210-0104)

& ChB( 21-0DH1-0000)

1. Im Drive Manager den Kanal ChA &ffnen

BECKHOFF

# Basic settings a‘; Scaling

Warning and info

: -“. Run motor of Tune drive a Diagnostics ﬂ Advanced

Lk Basic settings &, Scaling
Warning and info
Caution - Risk of injury or damage of the machine
Be sure to have the corectly 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

“ ScopeView options
4bp
# Drive parameters
Velocity control Torque control
Kv 1 /s
A NC
I%Enable controller
ne position: 420.0008
m Functions Parameters
- - - ++

32 Version: 1.0.0 SafeMotion Wizard



BEGKHOFF Demonstration

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

“ ScopeView options

1P

. Drive parameters

Velocity control Torque control

I(v:1 1/s

A NC

Enable controller
Online position: 420.0009
NC Axis error: Oxd650 o

“ Functions Parameters

- E
e @

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

++
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“ ScopeView options
')

A Drive parameters

Velocity control Torque control
il s
~ NC
Enable controller
Online position: 419.9981
Start mode Reversing sequence
Target position 1 -420 l mm
Target velocity 60 l mm/s
Target position 2 420 l mm
Idle time 0 “ ] H
__| Trigger start/stop scope
[Start [ stop)
Set actual position @
Absolute B _t Set
6. Reiter ,Functions® 6ffnen
Im Reiter ,Functions” konfigurieren Sie nun die Bewegung.
7. Folgende Werte eingeben:
Einstellung Wert
Target position 1 -420 mm
Target velocity 60 mm/s
Target position 2 420 mm
TRETR R w |
__| Trigger start/stop scope

Set actual position

;Absolute lo ‘ [

[tart] Stop|
"

Set

8. Auf ,Start” klicken
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B Ssoms [T

Start record

- 00:00:00  Pos: 00:00:00  Time: 00:00:00
» 11 || 0.000010,000000(| 14 ¢« » M | |

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

2X Basic settings  ©, scaling l! of Tunedrive () Diagnostics % Advanced

L E

k b
Start: 09:34.06,813.000  End: 09:34:29.987.000 Pos 0,00.00.13,009.805 Time: 09.34.19,822 805 | Date: Montag, 12 Juk 2021

» 1 |[0.000010,000000] 14 ¢ b ¥l |0.000000000000 || 3 & | e > Ik [ X & I

375,04 ;
225,04 .

75,04 :

Postion fmemil
>
(-]

Veloaty immvsl

Laa fmmi

0,000s 1,000s 2,000s 3,000s 4,000s 5,000s 6,000 7.000s 8,000s 9.000s 10,000s

Sie sehen nun, wie der Motor verfahrt.

4 4| SAFEMOTION SLP
4 || SAFEMOTION SLP Project

« References
*¥ Target System

b GVLs
e User FBs

P o ChA_ChB_Connection_Input

4 . ChASLP_1

Ei Alias Devices

b o ChA_STO_SS1_ErrorHandling

P od ChB_STO_SS1_ErrorHandling

P od ChA_ChB_Connection_Output
10. Die Datei ,ChA_SLP_1.sal” 6ffnen
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11.1m Online View Rechtsklick auf eine Variable
12.,Show Online Data“ anklicken

ChAPRIFB_SAFE_REFSINGL.. 2454562304

ChAPRIFB_SAFE_REFMULTI.. E

| ChAPRIFB_REFPOSITION_. | TRUE (1)

In dem Feld ,ScaledActualPosition” sehen Sie, wie sich der Motor aus sicherheitsrelevanter Sicht zwischen
-840 und 0 hin und her bewegt.

Bei der Variable REFMULTITURN sehen Sie die Motorumdrehungen.

Um den Motor wieder zu stoppen, gehen Sie wie folgt vor:
13.Im Drive Manager in Kanal ChA den Reiter ,Run Motor* 6ffnen

AT g | =

"] Trigger start/stop scope

Start S!m
Set actual position N

IAbsolute . I | Set

14.1m Reiter ,Functions® auf ,Stop“ klicken

Jetzt kdnnen Sie mit der weiteren Inbetriebnahme fortfahren.
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