BECKHOFF

SafeMotion Wizard

Safe Stop 1 mit Hillkurven-Uberwachung

26.07.2021 | Version: 2.0.0







BEGKHOFF Inhaltsverzeichnis

Inhaltsverzeichnis
T 12T =Y 101 3 5
R B U< o F= 01T ¢= Lo = SRR 5
L2 Y Lo = U 1T =Y v U ] o =T o IO S 5
IR TS = 11 101U | SO PRSP 6
L B =Y 43101 V] (= o U EE PR 6
1.4.1 [ F= T 0 1 T = SRS 6
14.2 Gewdlnschte Sicherheitsfunktionalit@t..............ooooiii 6
b2 1= 4 Lo 4 £=3 1 - 1 4o o PP 7
2.1 ErrorHaNAliNG ErWEITEIN ..ottt e 7
2.2  Eigenschaften €iNSIEIEN...........oueiiiiiii e 11
2.3 Geschwindigkeit VEITINKEN ..o e e e 13
2.4  Bausteine ParametriEreN ..........ooooeiiiiiiiii ettt a e e e e e e e e aaaaaeraaa—aas 14
2.5 Berechnung der Durchschnittsgeschwindigkeit aktivieren ................ooouiiiiiiiiiiii e, 16
2.6 Reihenfolge der FBS ENAEIMN.........ooi it e e 18
2.7  Safety-Projekt herunterlad@n ............ooueiiiiiiiiiiii e 20
A TS 1o | F= [T o U1 =Y o I USSP 23
S B Vo] (o) Y=Y =1 oV (=T o N F= TS o USSR 24
3 Wichtige TUtorial-ASPEKLe .......coouimiiiiiiii it 28

SafeMotion Wizard Version: 2.0.0 3



Inhaltsverzeichnis BECKHOFF

4 Version: 2.0.0 SafeMotion Wizard



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 5 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 SS1 mit Hullkurven-Uberwachung.

1.1 Ausgabestande
Ausgabe Bemerkung
2.0.0 * Inhaltsverzeichnis hinzugefugt

» Hinweis in Kapitel ,Startpunkt® erganzt
» Folgendes Kapitel entfernt:
o ,Safe-Motion-Projekt erstellen®
* Folgende Kapitel erganzt:
o ,Berechnung der Durchschnittsgeschwindigkeit aktivieren®
o ,Safety-Projekte herunterladen®
> ,Signale prufen”
> ,Motor verfahren lassen®
o ,Wichtige Tutorial-Aspekte*
» Formel zur FB Envelope Grenzkurve korrigiert
» Abbildungen uberarbeitet

1.0.0 + Erste freigegebene Version
0.0.1 + Erster Entwurf
1.2 Voraussetzungen

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

SafeMotion Wizard Version: 2.0.0 5



Einleitung BEGKHOFF

1.3 Startpunkt

SLP-Funktionalitat nicht notwendig

o
1 Dieses Tutorial beinhalt die SLP-Konfiguration des 3. Tutorials und knupft an diesem an. Eine SLP-
Funktionalitat ist allerdings nicht erforderlich.

Da STO und SS1 als Default-Funktionen auf jedem Safe-Motion-Projekt aktiv sind, ist dieses Tutori-
al fur alle Safe-Motion-Projekte anwendbar, unabhangig von anderen Funktionalitaten. Ausreichend
sind somit die unter ,Zum Startpunkt des Tutorials“ genannten Kriterien.

Zum Startpunkt des Tutorials

+ existiert eine Standard-PLC-Solution mit einem EL6910-Projekt,
« existiert ein Safe-Motion-Projekt.

1.4 Demosystem

141 Hardware

Das Demosystem dieses Tutorials besteht aus folgender Hardware:

« CXfur die EtherCAT-Kommunikation und die Standard-PLC-Steuerung
EL6910 als Master TwinSAFE Logic
EL1918 mit sicheren Eingangen fir das Einlesen von Lichtschrankensignalen

Lichtschranke
AX8000-x2xx

1.4.2 Gewinschte Sicherheitsfunktionalitat

Dieses Tutorial beschreibt die Realisierung folgender Sicherheitsfunktionalitaten:

» EL6910 triggert SS1 auf der Safe-Motion-Komponente.
» Eine Verletzung der Hullkurve 16st STO aus.

6 Version: 2.0.0 SafeMotion Wizard
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2 Demonstration

Fir weitere Informationen zum Startpunkt dieses Tutorials sehen Sie in das Kapitel --- FEHLENDER LINK

2.1 ErrorHandling erweitern

Far die Hullkurvenliberwachung erweitern Sie das ErrorHandling. Gehen Sie wie folgt vor:

4 '[Q_-}‘ SAFEMOTION SLP
4 || SAFEMOTION SLP Project
) References
#8 Target System
b L4 GVLs
il User FBs
P 4 ChA_ChB_Connection_Input
b d ChA_SLP_1
i ChA_STO_SS1_ErrorHandling
o Alias Devices
ChA_STO_SS1_ErrorHandling.sal
b A ChB_STO_SS1_ErrorHandling
b A4 ChA_ChB_Connection_Output

1. Die Datei ,ChA_STO_SS1_ErrorHandling.sal” 6ffnen
Sie sehen die durch den SafeMotion Wizard generierten FBs.
[View ] Project  Build Debug  TwinCAT

%l Solution Explorer Ctrl+ Alt+L
¥s Team Explorer Ctrl+ 4, Ctrl+M
#3  Bookmark Window Ctrl+K, Ctrl+W
[ Error List Ctrl+* E
[® Output Ctrl+Alt+0
= TaskList Ctrl+#, T
&= Toolbox Ctrl+Alt+X
Notifications Ctrl=W, N
Fined Resulis »

2. Im Reiter ,Views" die Toolbox 6ffnen

SafeMotion Wizard Version: 2.0.0 7
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Toolbox
Search Tuclb_ox_
b Ce 5

p Connections
b FunctionBlocks (boolean)
4 FunctionBlocks (integer)
Pointer

safeAdd
safeCamMeonitor
safeCompare
safeCounter
safeDiv

EE N & [~

T E

safeLimit
n safeLoadSensing
m safeMul
)] safeSBT
safeScaling

3. FB ,safeScaling” per Drag & Drop zum Netzwerk hinzufligen
4. FB ,safeEnvelope” per Drag & Drop zum Netzwerk hinzufugen

Als nachstes andern Sie die Namen der neu hinzugefligten FBs:

=

SS1_Scale_ChAl

5. FB safeScaling wie gewlinscht umbenennen

SS1_Envelope _ChA |

6. FB safeEnvelope wie gewiinscht umbenennen

8 Version: 2.0.0
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Charron_Ack CmD B0

chasst cmo [5] Manl

ChA PRIFE_POSTION_VAUD [B]
ChA_SLP_1SLP 1 ChASLP. [

7. Die FBs wie dargestellt verbinden

In der folgenden Abbildung sehen Sie die Verbindung in einer vergréRerten Ansicht:

EUUy

ChA.STO_CMD 8] |

8. Rechtsklick auf den ,Analogin“-Eingang des safeScaling-FBs

SafeMotion Wizard Version: 2.0.0 9
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Add New Variable

Change Link
Clear Link(s)
Change InPort Settings
Autolayout »
Show Page Break Preview ’
Change Execution Order of FBs
Show Online Value
Show References
i Cut Ctrl+X
[}/ Copy Ctrl+C
5] Paste Ctrl+V
X Delete Del
Validate
Validate All

M Properties Alt+Enter

9. Im Kontextmenu ,,Add New Variable“ anklicken

Microsoft Visual Studio X

Variable Name: | ChA_PRIFB_VELOCITY| \

10. Variablennamen eingeben
11. Eingabe mit ,OK* bestatigen

10 Version: 2.0.0 SafeMotion Wizard



BEGKHOFF Demonstration

2.2 Eigenschaften einstellen

Im Folgenden missen Sie den DataType der Eingange und Ausgange der neu hinzugefligten FBs andern.
Das Vorgehen ist dabei fir alle Eingange und Ausgange identisch und hier anhand der Screenshots bei
einem Eingang exemplarisch dargestellt.

ﬁ SSl_Scn;e_ChA

. [ Scale]
Add New Variable
Change Link
Clear Link(s)
Goto Linked Element »

amy [fG] Anal

Change InPort Settings

Autolayout »
Show Page Break Preview »
Change Execution Order of FBs

Divic Show Online Value

Show References

Cut Ctrl+X

FRFE

Copy Ctrl+C

|

Paste Ctrl+V
X Delete Del

Validate
Validate All

M Properties Alt+Enter

1. Rechtsklick auf einen Eingang oder Ausgang
2. ,Properties® anklicken

Properties v M X
Analogin In Port =

o]0 | 2

E Documentation

Comment
E Function Block Input Settings
Channel Interface Activated
Single-Channel 1 Break Contact (NC)
E Parameter Settings
Assigned Variable Name ChA_PRIFB_VELOCITY

UINT [v
UINT
INT
UDINT

DataType
Max Start Deviation
Port Name

3. DataType im Drop-Down-Menl gemaR Tabelle andern

SafeMotion Wizard Version: 2.0.0 1
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Eingang / Ausgang DataType

Analogin DINT

AnalogOut INT

InValue INT

Properties v CIE
Analogin In Port

2% | 2

E Documentation

Comment
B Function Block Input Settings
Channel Interface Activated
Single-Channel 1 Break Contact (NC)
E Parameter Settings
Assigned Variable Name ChA_PRIFB_VELOCITY
DataType DINT v
Max Start Deviation 0x0000 (0)
Port Name Analogin

4. Das ,Properties“-Fenster schlielen

Project Build Debug TwinCAT

-SR] aa|D-

ed) 1S5 ¥ save All (Ctrl+Shift+S)

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

TcXaeShell

| There were validation errors, continue save?

Yes No

Es erscheint eine Fehlermeldung.

6. Das Fenster mit ,Ja“ schlieRen

12 Version: 2.0.0 SafeMotion Wizard
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2.3 Geschwindigkeit verlinken
Als nachsten Schritt verlinken Sie die Geschwindigkeit. Gehen Sie dazu wie folgt vor:
Variable Mapping
Vanables .Gmup Ports \ Replacement Values ] Max Start Deviation
& Group
Variable Scope  Assignment
§ YL Sy
L STO_SS1 _ErorHandling STO_SS1_1STO_ChA MonOut ]H Target Systen
Target Systen
Target S
ChA_PRIFB_VELOCITY tecal [ [[chA_STO.S¢
1. Reiter ,Variable Mapping® 6ffnen
2. Bei der Variablen ChA_Velocity die Schaltflache ,, ... “ anklicken
Map to n
4 SAFEMOTION SLP Usage
4 G| ChA_ChB_Connection_Input 5r Unused only
4 Alias Devices () Used and unused
4 Target System T
4 Channel 1 [ilre]::‘tlon
© ChA_DriveReg_Activats_Brake Out
@ ChA_Safelnput_1
¢ ChA_Safelnput_2 Function block ports
© ChA_STO State Local group
@ ChA_EncoderVoltage_Underrange Other groups
¢ ChA_EncoderVoltage_Overrange
¢ ChA_EncoderVoltage t:c]:rﬂfm
¢ ChA_ElectricalAngle = rg mup :
© ChA_Current_lq i 5
9 ChA_Current_Id Safe I/Os
@ ChA_PriFb_Encoder_Ready V] Local group
© ChA_Prifb_SDI_p /] Other groups
© ChA_PriFb_SDi_n
O ChA_PriFb_RefRequired Szt]a“ljﬁ A
© ChA_Prifb_Standard_MultiturnPosition ] grf'o"up ’
© ChA_PriFb_Safe_SingleturnPosition Sttt growg
Q ChA_PriFb_Acceleration_Maximum Logic internal safe I/0s
© ChA_Prifb_Acceleration_Average V] Local group
O ChA Prifb Velocity Maxi /] Other groups
a ChA_PriFb_Velocity_Average Logic internal standard 1/0s
¥ ChA_SecFb_Error Locad cucai
© ChA_SecFb_Encoder_Ready FP
& ChA Serfh Prcitinn Valid Other groups .
o1 o |
3. Als Target System ,ChA_PriFb_Velocity Average” auswahlen
4. Auswahl mit ,OK" bestatigen
5. In der Menlileiste ,Save all* anklicken, um die Einstellungen zu speichern
SafeMotion Wizard Version: 2.0.0 13
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2.4 Bausteine parametrieren

® Berechnungsformel FB Envelope Grenzkurve:

InValueLatch —TargetValue
MaxTime

InValueDec =

Bei der Parametrierung der Bausteine existiert folgende Einschrankung:
Wenn InValueDec < 1, dann ist InValueDec = 1.

Wabhlen Sie die Eingangsskalierung so, dass eine Schrittgroe = 1 ermdglicht wird. Nur so gewéhrleisten
Sie, dass die Rampe bei der Uberwachung nicht verletzt wird.

Parametrieren Sie die FBs wie folgt:

1. Wie in der Abbildung gezeigt, die folgenden Werte in den safeEnvelope-FB eintragen:
» Target Value =5
+ Offset =20
» Time after in target = 200 [ms]
* Max Time = 1500 [ms]

Als nachstes skalieren Sie den Eingangswert fir den safeEnvelope-FB, indem Sie den safeScaling-FB wie
folgt anpassen:

14 Version: 2.0.0 SafeMotion Wizard
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ChA_PRIFB_VELOCITY 0] Analog

2. Bei der Skalierung des safeEnvelope-FB Uber den Scaling-Faktor folgende Aspekte beachten:

|

Scale to 360.0 degree/second (1/1193)

Unit: increments per millisecond

ChA_PRIFB_VELOCITY MO}

(IF InValueDec smaller 1, then InValueDec = 1)

InValueDec = (InValueLatch-TargetValue)/MaxTime
-> InValueDec = (3600-5)/1500 = 2

Unit: increments per millisecond Die Durchschnittsgeschwindigkeit am safeScaling-FB-
Eingang hat die Einheit Inkremente/Millisekunde.

Scale to 360.0 degree/second (1/1193) Am safeScaling-FB-Ausgang ist die Einheit Grad/
Sekunde erforderlich. Daher ist eine Hochskalierung
notwendig.

Die Skalierung auf 3600 Grad/Sekunde ergibt einen
Skalierungsfaktor von 1/1193.

InValueDec = (InValueLatch-TargetValue)/ Mit der Formel stellen Sie fest, ob die Parametrierung
MaxTime zu lhrer Applikation passt.

(IF InValueDec smaller 1, then InValueDec = 1) Beachten Sie den Informationsblock zu Kapitelbeginn.
-> InValueDec = (3600-5)/1500 = 2

SafeMotion Wizard Version: 2.0.0 15
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Die Parametrierung der Funktionsblocke ist jetzt abgeschlossen.

2.5 Berechnung der Durchschnittsgeschwindigkeit
aktivieren

4 || SAFEMOTION SLP
4 SAFEMOTION SLP Project
‘3] References
"’g Target System
b A GVLs
i User FBs
4 7 ChA_ChB_Connection_Input
4[5 Alias Devices
7| ERR_ACK FSoE Connection.sds
@ RUN FSoE Connection.sds
SAFEMOTION FSoE Connection.sds
'W; Target System.sds

ChA_ChB_Connection_Input.sal
53 ChASLP_1
4 ChA_STO_SS1_ErrorHandling
[, ChB_STO_SS1_ErrorHandling
d ChA_ChB_Connection_Output
SAFEMOTION SLP Instance

v v vy v

1. Im Ordner ,ChA_ChB_Connection_Input” die Datei ,Target Systems.sds* 6ffnen

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

Index Name Value
> C110:0 Ch A FSOUT BRAKE Settings Common >4<
P C121:0 Ch AFSIN Settings Channel >B<
> C130:0 Ch A FSDRIVE Settings >3<
4 C140:0 Ch A SAFEDRIVEFEEDBACK Primary Feedback Settings >25<
C140:01 Average Calculation Acceleration no average cal...
|C140:05 _ Average Calculation Velocity no average cal.._|
C140:0D Maximum Safe Position Deviation Default Value (...
C140:11 Encoder Direction Shift 00
C140:19 Encoder Position Shift 00

2. Reiter ,Internal Safety Parameters” 6ffnen

Unter dem Parameter C140:0 befindet sich der Parameter C140:05 ,Average Calculation Velocity“. Diesen
Parameter passen Sie wie folgt an, um die Berechnung der Durchschnittsgeschwindigkeit zu aktivieren:

3. Doppelklick auf den Parameter

16 Version: 2.0.0 SafeMotion Wizard
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(@ Set Value Dialog X
Dec: !4 ‘ OK
Hex: ‘ 0x04 _‘ | Cancel
Enum: I 16 samples ¥ I
Binary: ‘04 “[ ‘
Bit Size: 0108 0O16032064@ ?
4. Bei ,Enum”im Drop-Down-Menu ,16 samples” auswahlen
5. Auswahl mit ,OK* bestatigen
Die Konfiguration ist jetzt abgeschlossen.
Im nachsten Kapitel laden Sie das Safety-Projekt herunter.
SafeMotion Wizard Version: 2.0.0 17
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2.6

Als nachstes andern Sie die Abarbeitungsreihenfolge der FBs.

Reihenfolge der FBs andern

Autolayout
User FB Handling

Show Page Break Preview

v o]

Change Execution Order of FBs

s

X

2

Show Online Value
Show References
Cut

Copy

Paste

Delete

Validate

Validate All

Properties

»
»

Ctrl+X

Ctrl+C

Ctrl+V

Del

ven

1. Rechtsklick auf einen FB

2. ,Change Execution Order of FBs* anklicken

Alt+Enter

Die FBs werden in der Reihenfolge angezeigt, wie sie ausgefiihrt werden.

Die Reihenfolge der FBs andern Sie wie folgt:

Change Execution Order of FBs

Network Function Block Current Value New Value
STO_SS1_1 ERRORS_ChA 1 1
STO_SS1_1 S51_ChA 2 2
STO_S51_1 STO_ChA 3 3
STO_SS1_1 INVERT_STO_STATE_ChA 4 4
STO_S51_1 INVERT_ERROR_STATE_ChA 5 5
STO_S51.1 §51_Scale_ChA 6 6
STO_SS51_1 551_Envelope_ChA 7 7

[ ok ][ cance |

In dem Fenster ,Change Execution Order of FBs* sehen Sie eine Gegenlberstellung der aktuellen
Reihenfolgewerte der FBs mit den neuen Reihenfolgewerten.

18

Version: 2.0.0 SafeMotion Wizard
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Change Execution Order of FBs

Network Function Block Current Value New Value
STO_SS1.1 ERRORS_ChA 1 1
STO_SS1.1 §S1_ChA 2 2
STO_S51_1 551_Scale_ChA 6 3
STO_SS1_1 5S51_Envelope_ChA 1 4
STO_SS1_1 STO_ChA 3 5
STO_SS1.1 INVERT_STO_STATE_ChA 4 6
STO_SS1_1 INVERT_ERROR_STATE_ChA 5 7

| o

3. Die Eintrage SS1_Scale und SS1_Envelope anklicken und mit gedriickter Maustaste an die Position
nach SS1_ChA ziehen

4. Auswahl mit ,OK" bestatigen

SafeMotion Wizard

Version: 2.0.0

19



Demonstration BECKHOFF

2.7 Safety-Projekt herunterladen

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

2 FE]e | ®r 0Ot

sy

m_Multi—Download Safety Project(s)

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

Multi-Download n
Steps Select Valid Project(s)
Select Valid Project(s) Biuriload Project Name Physical Device CRCs Target System Backup/R
O SAFEMOTION CONTROL  Term 3 (EL6910) Bl 0x4F75 | 0x4F75 | Ox4F7S | OX4FTS  EL691O v
. SAFEMOTION SLP Drive Front (AX8206-0210-0104) - Ox1836 | 0x1836 | OxDAAS | 0xDAAS  AXB91x s
LAY Cancel

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

2. Safety-Projekt auswahlen, das Sie herunterladen mochten
3. Auswahl mit ,Next bestatigen

Multi-Download [ x |
Steps General Download Settings
Complete Download
General Download Settings Downioad complete project data with default group customization settings (customization is possibie after the download) and use these
i login credentials for each project:
Usermame Administrator
Password: ssmsanse

Please verify the Serial Number of each project:

Verified  Project Name Physical Device Senal Number Target System Backup/Restore masters Backup/Rastore slaves
SAFEMOTION SLP  Drive Front (AXB8206-0210-0104) 2287874 AXB91x v {1 Dependence v [ Dependencie

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

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

20 Version: 2.0.0 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 B

Steps Final Verification

Project Name Physical Device Downiload Result Target Sy Backup/Re|
red nhine fThine

Final Verification

SAFEMOTION SLP  Drive Front (AXB206-0210-0104) | Safe jic Data AXBRIx w

6O6 -

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

[ o

6. In dem Fenster ,Final Verification die CRCs Uberpriifen
7. Bei Ubereinstimmung der CRCs den Kasten anklicken, um die Uberpriifung zu bestétigen
8. Fenster mit ,Next bestatigen

Multi-Download u

Steps Activation

Login Credentials

Username: Adimi 3
Activation
Activate  Project Name Physical Device Target System Backup/Restore masters Backup/Restore slaves
SAFEMOTION SLP  Drive Front (AX8206-0210-0104) AX891x ¥) 0 Dependench v

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

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

11. Auswahl mit ,Next® bestatigen

SafeMotion Wizard Version: 2.0.0 21
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Multi-Download ﬂ
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) AX89x (9 ¥) 0 Dependencie

Multi-Download Result

e | Cancel

12.Das Fenster ,Multi-Download Result* mit ,Finish” schlielen
Ihr Safety-Projekt ist jetzt heruntergeladen und aktiv.

Die Umsetzung lhrer SS1-Funktionalitat mit Hillkurven-Uberwachung ist jetzt abgeschlossen.

22 Version: 2.0.0 SafeMotion Wizard
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2.8 Signale prufen

4 |3 SAFEMOTION SLP
4 SAFEMOTION SLP Project
'] References
8 Target System
b A GVLs
el User FBs
> A ChA_ChB_Connection_Input
b A ChASLP_1
4 ;7 ChA_STO_SS1_ErrorHandling
] Alias Devices
ChA_STO_SS1_ErrerHandling.sal

4 ChB_STO_SS1_ErrorHandling
b A ChA_ChB_Connection_Output

1. Datei ,ChA_ChB_ErrorHandling.sal“ 6ffnen

) p 1

Show Online Data

2. In der Meniileiste ,Show Online Data“ anklicken, um den Online View zu aktivieren
ChA SLP1SLP_ 1 ChASLP l’ 21

Scale 10 60,0 degree/second (1/1193)

Unit: increments per millisscon

—_—
A PRIFE_VELOOTY (3] Analogin

- e o L L

Hier sehen Sie, dass alle Signale korrekt ankommen.

SafeMotion Wizard Version: 2.0.0 23
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2.9 Motor verfahren lassen

Rl i TwinCAT Drive Manager 2 Project1

4 | Term 5 (AX8620-0000-0103) @Device 1 (Ethe
4§ Drive Front (AXB206-0210-0104)

Ch A (AMB111-0FH,1-0000)

-& Ch B (AM8021-0DHY¥-0000)

1. Im Drive Manager den Kanal ChA 6ffnen

BECKHOFF

# Basic settings %knling

2. Den Reiter ,Run Motor” 6ffnen

# Basic settings 2_ Scaling a t of Tune drive @1 Diagnostics

Warning and info
Be sure to have the correctly configured drive parameters.

Be sure to have an emerency stop switch close to you.

Caution - Risk of injury or damage of the machine

Be sure to have the correctly configured NC-Axis parameters.

Be sure to disconnect the motor to the machinery if possible, in case that you only want to test running the motor.

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

keine Gefahr.
3. Warnhinweis mit ,OK" schlief3en

~ NC
| % Znable controller
e position: 37802.8669
m Functions Parameters

++

®

@

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

24 Version: 2.0.0
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~ NC

Enable controller
Online position: 37802.8669
NC Axis error: 0x4650 ()

Functions Parameters

[ 1
-- - + ++

@ ]

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

- NC

Enable controller
Online position: 480.6825

Start mode Reversing sequence |

Target position 1 lD I mm

Target velocity 60 ] mmy/s

Target position 2 600 | mm

Idle time 0 | s

__| Tnigger start/stop scope
|Start| | Stop |
6. Reiter ,Functions” 6ffnen

Im Reiter ,Functions” konfigurieren Sie nun die Bewegung.

7. Folgende Werte eingeben:

Einstellung Wert

Target position 1 0 mm

Target velocity 60 mm/s

Target position 2 600 mm

[ ] Trigger start/stop scope

Set actual position

lAbsqute . lo [[  set

8. Auf ,Start” klicken

SafeMotion Wizard Version: 2.0.0
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# Basic settin

%-n:

Start 00-00-00
9. Auf das ,Start record®-Feld klicken, um den Drive Manager Scope zu starten

NC ar
Start: 12:19:13,131:000 | End: 12:19:17.211:000 | Pos: 0,00:00:00,000:000 | Time: 12:19:13,131:000 | Date: Montag, 26. Juk 2021
» 1 |[ 0.00.00:10,000.000]| 14 » 4 |[0.00:00:00,000000 || & oD kW Ale

275,0
2250
175,0

1250

Position frmml

75.0

Veloaty fmmy
e}

Laq fromi

0,000s 1,000s 2,000s 3,000s 4,000s 5,000s 6,000s 7,000s 8,000s 9,000s 10,000s

Sie sehen nun, wie der Motor verfahrt.

4 @] SAFEMOTION SLP
4 SAFEMOTION SLP Project
'] References
#8 Target System
b L GVLs
sl User FBs
b 4 ChA_ChB_Connection_Input
b 4 ChASLP_1
iz ChA_STO_SS1_ErrorHandling
Alias Devices
£ ChA_STO_SS1_ErrorHandling.sal

b A ChB_STO_SS1_ErrorHandling
b A ChA_ChB_Connection_Output

10. Die Datei ,ChA_STO_SS1_ErrorHandling.sal“ 6ffnen
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Autolayout >
Show Page Break Preview »
Change Execution Order of FBs
Show Onjne Value
Show References

£ Cut Ctri+X
Copy Ctri+C

| Paste CtrisV
Validate ‘
Validate All
Reroute

] ¥ Proveries o

11.Im Online View Rechtsklick auf eine Variable

12.,Show Online Value® anklicken

Scale 10 360.0 degree/second (1/1193) |

Sie sehen wie die Werte entsprechend ankommen und an den safeEnvelope-FB weitergegeben werden.
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3 Wichtige Tutorial-Aspekte

In diesem Kapitel finden Sie wichtige Tutorial-Aspekte zusammengefasst:

* Mappen Sie den Geschwindigkeitswert immer auf 32 Bit.

+ Falls InValueDec < 1, dann ist die Steigung zu flach und dadurch keine sinnvolle Uberwachung
moglich

o Gegenmalnahme: Wert hochskalieren, damit InValueDec = 1

o Aus diesem Grund wird auch in der Berechnung in diesem Tutorial auf 3600 Grad/Sekunde und
nicht auf 360 Grad/Sekunde hochskaliert.
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Mehr Informationen:
wwww.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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