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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 7 einer Tutorialserie.

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

In diesem Tutorial geht es um die Erzeugung und Konfiguration eine SLS-Projekts fiir einen AX8000 mit
einem EnDat 2.2 Safety Encoder.

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-Projekt,
« existiert ein EL6910-Projekt.

SafeMotion Wizard Version: 1.0.0 3
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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
AX8000-x2xx
Motor mit EnDat 2.2 Safety Encoder

1.4.2 Gewinschte Sicherheitsfunktionalitat

Dieses Tutorial beschreibt die Realisierung der folgenden Sicherheitsfunktionalitat:
» SLS-Funktionalitat (Safe Limited Speed) mit einem EnDat 2.2 Safety Encoder

1.5 Ansatz

1.5.1 Auslegung SafeMotion Wizard

Der SafeMotion Wizard ist in der aktuellen Version fir OCT Safety (Singleturn und Multiturn) ausgelegt. Das
heil’t, die generierten Projekte kdnnen Singleturn-Feedback oder Multiturn-Feedback OCT Safety
verarbeiten und erzeugen entsprechende Projekte.

Fir andere Motoren existiert eine eigene Kategorie ,Other motors®. Hier existiert in der aktuellen
SafeMotion-Wizard-Version eine Beschrankung auf STO und SS1.

1.5.2 Tutorial-Ansatz

Da die SLS-Funktionalitat mit dem SafeMotion Wizard fiir andere Motoren nicht direkt realisiert werden kann,
sind Zwischenschritte notwendig.

Grundlegen erfolgt die Realisierung wie folgt:
1. Generierung eines Projekts fur OCT Safety
2. Anderung zu EnDat 2.2 Safety

4 Version: 1.0.0 SafeMotion Wizard
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2 Demonstration

2.1 Safe-Motion-Projekt erstellen

Startpunkt des Tutorials ist ein existierendes TwinCAT3-Projekt mit einer bestehenden 1/0-Konfiguration und
den beiden EnDat-Motoren.

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

4 |35 SAFETY
A

SAFEMOTION CONTROL Instance
1. Projekt auswahlen
Wl PLC Team Scope Tools
o/ \Verify Safety Project

9 Verifv Camnlete Safetv Proiect
2. Reiter ,TWinSAFE" auswahlen

a=a [} -

@ Safety Library Repository
Wizards r Start SafeMotion Wizard...
Start FW Update Wizard...

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

SafeMotion Wizard n
Steps Select Project Targets
Select Project Targets Target Type: E—Ai'(SQTx v i [] Show Hidden Devices
4 TwinCAT Demo Project
4 Available

[VDrive 11 (AX8206-0 THD#Devica 1 (EtherCAT) " Term 10 {AXE

Back | Mext 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 5
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SafeMotion Wizard n

Steps Select Motors

Select the attached motor per channel:
TwinCAT Demo Project
Select Motors () Drive 11 (AX8206-0210-0104)

ChAJ AMSxx-xxHx-x0000 (OCT 24Bit Multiturn)

ChB{f Other motors

| Back |I MNext I | Cancel |

In dem Fenster ,Select Motors* konfigurieren Sie fur die einzelnen Achsen das Feedback.
6. Fur Kanal A (ChA) ,AM8xxx-xxHx-xxx (OCT 24Bit Multiturn)“ auswahlen
7. Fir Kanal B (ChB) ,,Other motors* auswahlen

Da der EnDat-Motor kein OCT-Motor ist, wiirde an dieser Stelle die Auswahl ,Other motors*® erfolgen.

Das Ziel dieses Tutorials ist aber eine SLS-Realisierung auf ChA. Daher wahlen Sie fir ChA ,AM8xxx-xxHx-
xxx (OCT 24Bit Multiturn)* und far ChB ,Other motors*” aus.

8. Auswahl mit ,Next bestatigen

6 Version: 1.0.0 SafeMotion Wizard
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SafeMotion Wizard n
Steps Select Safety Function
. H
= a
Select Safety Function g ;: i ; ofEl — [ o [ -~ (e o g g
S3 828282228233 2648
vOOOOOOxOODOOOOO

TwinCAT Demo Project

(%) Drive 11 (AX8206-0210-0104)
mca MOOOOOHEIOOOOOOM &
[lche & 0 [ [0 =1 e |1 ¥ |¥ No safe motion based function

| Back | I Next I | Cancel

In dem Fenster ,Select Safety Function wahlen Sie die gewlnschten Sicherheitsfunktionen aus.
9. Fir den ChA die Sicherheitsfunktion SLS1 wahlen

Die Sicherheitsfunktion STO ist als Voreinstellung bei allen Kanalen aktiv.

10. Auswahl mit ,Next® bestatigen

SafeMotion Wizard ﬂ
Steps Configure TwinSAFE Projects

The following projects will be created:

:TwinC.AT Demo Pro.jed

Project Name: EnDatDemo *

Safety Functions: () Chit: 2 selected | ChB: 1 selected
Configure TwinSAFE Projects

Devices: | Drive 11 (AX8206-0210-0104)TIID* Device 1 (EtherCAT)“Term 10 (AX8620-0000-0102)° '

| Back |l Next I | Cancel |

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

AuRerdem erhalten Sie eine Ubersicht tiber die vorgenommenen Sicherheitseinstellungen.

SafeMotion Wizard Version: 1.0.0 7



Demonstration

BECKHOFF

11. Projekt wie gewlinscht umbenennen
12. Einstellungen Uberprifen
13. Auswahl mit ,Next® bestatigen

SafeMotion Wizard B
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.
TwinCAT Demo Project
Master Logic Device:  Term 17 (EL6910) " SAFETY*TwinCAT Demo Project
I |
Devices: I I | |
Assignment of master target logi T

Master Project Name: | SAFEMCTION CONTROL #SAFETY AT

winCAT Demo Project |

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

| Back |I Next | | Cancel |

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
(] Assign devices to master target Term 17 (EL6910) — O x
EnDatDemo
[vIDrive 11 (AX8206-0210-0104)TIID Device 1 (EtherCAT)" Term 10 (AX8520-0000-0102) I
Select all
Cancel 0K

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

Version: 1.0.0 SafeMotion Wizard
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SafeMotion Wizard ﬂ

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.

TwinCAT Demo Project
B Master Logic Device: Term 17 (EL6910)" SAFETY *TwinCAT Demo Project
Devices: Backup & .
P
Assignment of master target logi Restore fopeck Nafhe
| EnDatDemo  Drive 11 (AX8206-0210-0104) THUD*Device 1 (Ether
Master Project Name: |SAFEMOTION CONTROL " SAFETY* TwinCAT Derro Project

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

Back |I Next I | Cancel |

17. Fenster mit ,Next“ bestatigen
SafeMotion Wizard B
Steps Safe Address Selection

Set the safe addresses of all involved logic devices:
TwinCAT Demo .P.wject
Drive 11 (ax8206-0210-0104| -] 3[¢]| [ Define Fsot connection address in project

A et Term 17 (EL6910) [ sad

Safe Address Selection

| Bak || Finish | | camcel |

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.

SafeMotion Wizard Version: 1.0.0
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Microsoft Visual Studio

SafeMotion project(s) successfully created:

- EnDatDemo

Master project(s) successfully created or updated:

- SAFEMOTION CONTROL

OK

19. Fenster mit ,OK" schlie3en

Jetzt haben Sie ein Safety-Projekt fir OCT auf ChA.

10 Version: 1.0.0
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2.2 Safety-Parameter konfigurieren

Als nachstes passen Sie die Primary Feedback Parameter CRC an. Gehen Sie wie folgt vor:

4 @l EnDatDemo
4 @ EnDatDemo Project
[:=a] References
#8 Target System
b A GVLs
{4 User FBs
4 ;7 ChA_ChB_Connection_Input
4 [57 Alias Devices
Bl ERR_ACK FSoE Connection.sds
m’[l—_i] RUN FSoE Connection.sds
.l SAFEMOTION FSoE Connection.sds
W% Target System.sds
ChA_ChB_Connection_Input.sal
4 ChA SLS_1

v vy v

.4 ChA_STO_SS1_ErrorHandling
f,d ChB_STO_SS1_ErrorHandling
(.4 ChA_ChB_Connection_Output

EnDatDemo Instance

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

‘ Linking [ Connection l 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 AFSIN 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 SAFEDRIVEFEEDEBACK Secondary Feedback Referencing Settings >24<
4 C240:0 Ch A SAFEDRIVEFEEDBACK Primary Feedback Parameter >27<

L__C240:1B___Primary Feedback Parameter CRC 0xDF54 (57172) |}

> 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<

> C3B0:0 Ch B FSDRIVE Settings >3<

> C3C0:0 Ch B SAFEDRIVEFEEDBACK Primary Feedback Settings >25<
» C3C1:0 Ch B SAFEDRIVEFEEDBACK Secondary Feedback Settings >25<
» C3C2:0 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<
> C4C2:0 Ch B SAFEDRIVEFEEDBACK Secondary Feedback Parameter >27<

2. Reiter ,Internal Safety Parameter® 6ffnen

Unter dem Parameter C240:0 ,ChA SAFEDRIVEFEEDBACK Primary Feedback Parameter sehen Sie die

,C240:1B Primary Feedback Parameter CRC”. Diese CRC ist fiir den OCT Safety berechnet. Um das

Encoder-Signal zu einem EnDat 2.2 Safety Encoder zu andern, benétigen Sie die entsprechende CRC. Die

CRC entnehmen Sie der Safe-Motion-Komponente. Gehen Sie wie folgt vor:

SafeMotion Wizard Version: 1.0.0
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4 == Device 1 (EtherCAT)

2% Image

*8 Image-2

*8 Image-Info

2 SyncUnits

1 Inputs

I Outputs

InfoData

[ Term 6 (EK1100)

T Term 10 (AX8620-0000-0102)

p 5 PSM Controlword for axis

p WcState

p & InfoData

P E Drive 11 (AX8206-0210-0104)
B Term 20 (EL9011)

b [ Term 12 (EK1100)

b [H Term 15 (EK1100)

A VIV T T

3. Safe-Motion-Komponente 6ffnen
4. Den Reiter ,,CoE Online“ 6ffnen

Cc24019 SafatyOCT Encoder Index Stalus RO 0x0000 (0)
C2401A SafetyOCT Position Offset RO 0x0
B C240.18 Prnmary Feedback Parameter CRC Ox06E3 (1763)
+-C2410 Ch A SAFEDRIVEFEEDBACK Pnmary Feedback Stale RO >The

5. Bei ,,C240:1B Primary Feedback Parameter CRC” entnehmen Sie den die Parameter-CRC ,0x06E3*

6. Target System 6ffnen
7. Doppelklick auf den Parameter C240:1B

(@l Set Value Dialog X
Dec: 1763 | oK
Hex: OX06E3 | cancel |
Bool: | 0 | [ 1 I
Binary:  E306 |2
Bit Size: O1 08 1603206407

8. Im Fenster ,Set Value Dialog“ bei Hex die Parameter-CRC eingeben
9. Eingabe mit ,OK® bestatigen
Project Build Debug TwinCAT

a-S BB X Ta|D-

ed) 1S5 ¥ save All (Ctrl+Shift+S)

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

12 Version: 1.0.0 SafeMotion Wizard
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2.3 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 I@JI SAFEMOTION CONTROL
4 @] SAFEMOTION CONTROL Project
3] References
*’?, Target System
b LA GVLs
4 User FBs
4 [ Safety_Demo_Group
4 [47 Alias Devices
le Connection to Drive 11 (AX8206-0210-0104).sds
Bl ErrorAcknowledgement.sds
| MAIN.AX_Err_ ACK_ChA.sds
Hi MAIN.AX_Err_ACK_ChB.sds
Bl MAIN.AX_SS1_1_CMD_ChA.sds
#] MAIN.AX_SS1_1_CMD_ChB.sds
1| Run.sds
411 Term 18 (EL1904) - Module 1 (FSOES).sds

Safety_Demo_Group.sal
@ SAFEMOTION CONTROL Instance

1. In Ihrem EL6910-Projekt die Datei ,Safety Demo_Group.sal“ 6ffnen
2. Reiter ,Variable Mapping® 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.

STO_ChA Global [.|[Safety Demo Group STO_SS1 ChASTO ChAMonOut [ Safely Deme Group ERR_ACK_ChAERR_ACK_ChAAndin2
STO_ChB Global [ [ Salety Demo_Group STO_S51_ChB FBMan1 MonOut —Sak Demo_Group. ERR, ChB.ERR_ACK_ChB.Andin2
3. Bei dem gewlinschten Parameter die Schaltflache ,, ... “ anklicken

SafeMotion Wizard Version: 1.0.0 13
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Map Global Variable: STO_ChB to ...

Search:

i
.

4 SAFEMOTION CONTROL

4 Alias Devices
4 Connection to Drive 11 (AX8206-0.
4 Channel 1

¢ STO_ChA (Type: BOOL,
@ SS1_ChA (Type: BOOL, ¢
@ Error_Ack_ChA (Type:B
2 SLS 1 ChA (Type: BOOL
8570.h_(pe: 500
@ SS51.ChB (Type: BOOL, ¢
@ Error_Ack_ChB (Type: B

4 Safety_Demo_Group

Run/Stop (Type: BOOL, Size: 1
Err Ack (Type: BOOL, Size: 1 Bit
Module Fault (Type: BOOL, Size

| STO_SS1_ChA

¢ STO_ChA

| SS1_ChA

4 [T] ERR_ACK_ChA

fe| ERR_ACK_ChA

a FH oTm &04 AL

Selected ltems Count: 1

4. Das Signal fur lhre Safe-Motion-Komponente auswahlen
5. Auswahl mit ,OK* bestatigen

Search all levels

Usage
O 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
[ 1 aral arann

oK

Cancel

Es ergeben sich fir die Parameter folgende Verknipfungen:

m Achten Sie bei der Alias-Verkniipfung der STO-Parameter darauf, dass die vorhandenen
Verkniipfungen beibehalten bleiben.

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
SLS_AX8000_ChA SLS_1_ChA
STO_ChA STO_ChA
STO_ChB STO_ChB

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

Das Safe-Motion-Projekt und das EL6910-Projekt sind jetzt fertig verknupft.

14

Version: 1.0.0
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24 SLS konfigurieren

Um die SLS-Funktionalitdt zu konfigurieren, gehen Sie wie folgt vor:

4 EnDatDemo
4 EnDatDemo Project
References
:'}E Target System
b 3 GVLs
gl User FBs
b LA ChA_ChB_Connection_Input
&7 ChA_SLS_1
| Alias Devices

.sal

b LA ChA_STO_SS1_ErrorHandling
b LA ChB_STO_SS1_ErrorHandling
b 3 ChA_ChB_Connection_Output
EnDatDemo Instance

1. Datei ,ChA_SLS_1.sal“ 6ffnen

ChA.PRIFB_VELOCITYMAX 0] /

3500000 |

3500000 |

2. In dem FB safeLimit die Grenzen gemaf der Abbildung eintragen

In dem nachsten Kapitel folgt das Herunterladen der Projekte.

SafeMotion Wizard Version: 1.0.0
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2.5 Safety-Projekte herunterladen

Nach der Konfiguration laden Sie die Safety-Projekte herunter. Gehen Sie dazu wie folgt vor:
L8 ‘ 6s' | @ 1 O ¥ |
m_Multi—Download Safety Project(s)

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

Multi-Dowinload

Steps Select Valid Project(s)

Select Valid Project(s)

‘ Download Project Name Physical Device CRCs Target System  Backup/Rest:
EnDatDemo Drive 11 (AX8206-0210-0104) . 0x0000 | Ox3ACB | Dx3ACE | Ix3ACE  AXBO1x v 0 Depe
SAFEMOTION CONTROL  Term 17 (EL6910) . Ox0000 | Ox446E | Ox446E | Ox446E  EL6S10 v 0 Depe

Next [ | | Cancel |

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

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:

Please verify the Serial Number of each project:

| Verified Project Name Physical Device Senal Number Target System Bac'kup/Re-::ore masters Backup/Restore s
EnDatDemo Drive 11 [AXE206-0210-0104) 2276673 AXB91x | D Dependencies ) D Dependen
SAFEMOTION CONTROL  Term 17 (ELG6910) 2499770 ELE91D v 0 Dependencies v D Dependen|

| sack || Nex -]

4. Im Fenster ,General Download Settings” den Nutzernamen und das Passwort eingeben

| Cancel |

Default-Nutzername: Administrator
Default-Passwort: TWinSAFE

5. Safety-Projekte auswahlen, die Sie herunterladen mdchten
6. Auswahl mit ,Next“ bestatigen

16 Version: 1.0.0 SafeMotion Wizard
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Multi-Dowinload

Steps

Final Verification

Final Verification

Project Name Physical Device Download Result Target Sy Bac
Configured Online Offline Venficatlion
Datasets CRC CRC Result
EnDatDemo Drive 11 (AX8206-0210-0104) | Safe Log Ox5CF WSCF V] AXBOTx v
Mapping D 1913 | 0x1913 ]
Parameter Data ONBATF IKBATF V)
Conligured Online Offline Venfication
Jatasets CRC CRC Result
SAFEMOTION CONTROL  Term 17 (EL6910) OxER0C @ ELB910 (v
OaFC1 <

7. In dem Fenster ,Final Verification“ die CRCs Uberpriifen

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

Multi-Download

Steps

Activation

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

MNext [ ‘ Cancel

EnDatDemo Drive 11 (AXB206-0210-0104) AX891x

SAFEMOTION CONTROL Term 17 (ELE210) EL6910

¥ | 0 Dependencies

w | 0 Dependencies

Activation
Login Credentials
Username:
Password:
| Activate Project Name Physical Device Target System Backup/Restore masters Backup/Restore slaves

0 Dependencies

0 Dependencies

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

11. Uberpriifen, ob die gewlinschten Safety-Projekte ausgewahlt sind
12. Auswahl mit ,Next® bestatigen

Nea | | Cancel

SafeMotion Wizard

Version: 1.0.0
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Multi-Download n
Steps Multi-Download Result

Activated Downloaded Project Name | Physical Device Target System Backup/Restore Settings Backup/Restore maé,

Q 9 EnDatDemo Drive 11 (AX8206-0210-0104) Ax891x (@ ¥) 0 Dependenciel

o 9 SAFEMOTION CONTROL  Term 17 (EL6210) EL6910 (V] v 0 Dependenciel

|

Muiti-Download Result
|
| rmisn | | concet |

13. Das Fenster ,Multi-Download Result* mit ,Finish” schlieen

Ihre Safety-Projekte sind jetzt heruntergeladen und aktiv.

18
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2.6 Signale prufen

Dieses Kapitel beschreibt die Priifung der Signale.

4 %] EnDatDemo
4 || EnDatDemo Project

[:2] References
#8 Target System

b L4 GVLs
[ User FBs

b A ChA_ChB_Connection_Input

b A ChA_SLS1
iz ChA_STO_SS1_ErrorHandling

1 Alias Devices
ChA_STO_SS1_ErrorHandling.sal

b A ChB_STO_SS1_ErrorHandling
b Ld ChA_ChB_Connection_Output
EnDatDemo Instance

1. Datei ,ChA_STO_SS1_ErrorHandling.sal” 6ffnen

\ @» ng

Show Online Data

By

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

Bei ChA.PRIFB_POSITION_VALID sehen Sie zunachst, dass dieser Wert 0 ist, da das Protokoll fir EnDat

2.2 Safety mehr Zeit beim Hochladen bendétigt.

§ safeMon i
$51.ChA f

Cha Error_Ack CMD ) Restan

Chass1 cMD B Monlnl | & Emr&]

@] Monin2 a

chasriFe_POSITION VAUD ] Monind |
Cha 51515151 Chasis_. (] Monind

5] Securet
¥0] Securs2

i5] EoM1
] oM

Sobald das Protokoll fertig hochgeladen ist, sehen Sie, dass alle Signale korrekt ankommen.

. safeMon
STO.ChA

O] Restart

ChASTOCMD [ Monin)

€l Monin2_|
K] Monin3
] Morind |

I5] securel |
5] secure2 |

-
2
L

SafeMotion Wizard Version: 1.0.0
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2.7 Motor verfahren lassen

4 ﬁ TwinCAT Drive Manager 2 Project1
4 T Term 10 (AX8620-0000-0102) @Device 1 (EtherCAT)
4 1 Drive 11 (AX8206-0210-0104)
Ch A (AM8042-0F20-0000)
-# Ch B (AM8042-0F20-0000)

1. Im Drive Manager ChA 6ffnen

0? Tune drive

ings @d Scaling
iinfo

2. Den Reiter ,Run Motor” 6ffnen

# Basic settings @; Scaling n@‘ or 6% Tune drive a Diagnostics W Advanced

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.

Ok

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

3. Warnhinweis mit ,OK" schliel3en

-~ NC

m_ Enable conlroIIerI

Oline position: 118.6972

m Functions Parameters

-- - + ++

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

A NC

Enable controller
Online position: 118,6972
NC Axis error: 0x4650 o

Functions Parameters
-- - + ’ ++

@ |®

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

Enable controller
Online position: 118.6970

Start mode [Reversing sequence
Targetposition1 [0 | mm

Target velocity 120 | mmys

Target position 2 |3U(] | mm

Idle time 0 | s

[ ] Trigger start/stop scope

Set actual position g
. ———

6. Reiter ,Functions® 6ffnen

Im Reiter ,Functions” konfigurieren Sie nun die Bewegung.

7. Folgende Werte eingeben:

Einstellung Wert
Target velocity 20 mm/s
Target position 2 300 mm

[ ] Trigger start/stop scope

Set actual position

lAbsolule - l 0 Il Set

8. Auf ,Start” klicken
# Basic settin

%-n:

Start 000000

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

SafeMotion Wizard Version: 1.0.0
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NE

Start 12:40:00,524.000 | End: 1240:31. 700000 | Pos: D00.0018.085877 | Teme: 124021599877 | Dote Montog, 3 August 2021
RIS A

v 13 | 0.000070.000006] ¢ ¢ & i |[0.000000,000 000 || 5 & | e

120,833+
95,8333

70,8222

Posgion firmi

4583334

2083334

~4.16667 4

250

S ' : I

150 ! I ! |

5,0 " | i | L4
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25,0
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E-002 I |
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E‘:?(: i i A rl j.i'i'v
e W\ m v“.‘wu-'L Il mf.u w'"w,n_'_‘_.'_‘uw“ i
o 11 LA A

Laa fmmi

3,125

| 1"1
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v

I A
[] fl|"k il
' ! ':";f.]v
i

A
u‘t;'...w\u.ww il
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0,000 1,000 2,000% 5,000 5,000%

7.000s

Sie sehen nun, wie der Motor verfahrt.

4 (& EnDatDemo
4 || EnDatDemo Project
[+g] References
P8 Target System
b L3 GVLs
(. User FBs
b 4 ChA_ChB_Connection_Input
&7 ChA_SLS_1
Alias Devices
ChA_SLS_1.sal
b 4 ChA_STO_SS1_ErrorHandling
b A ChB_STO_SS1_ErrorHandling
b A ChA_ChB_Connection_Output
EnDatDemo Instance

10. Die Datei ,ChA_SLS_1.sal” 6ffnen
11.1m Online View Rechtsklick auf eine Variable

8,000s

9,000 10,000s
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Add New Variable
Change Link

Clear Link(s)

Goto Linked Element »
Autolayout »
Show Page Break Preview »
Change Execution Order of FBs

line Value
Show References
% Cut Ctrle X
Copy Ctri+C
Paste Ctrl+V
Validate
Validate All

M Properties Alt+Enter

12.,Show Online Value* anklicken

' chaPRIFB_VELOCITYMAX [ 1350072 ]}

Sie sehen nun an den Analogwerten, dass lhre Funktion wie gewtinscht funktioniert. Um den Motor wieder
zu stoppen, gehen Sie wie folgt vor:

13.1m Drive Manager in ChA den Reiter ,Run Motor® 6ffnen

AT g | =

("] Trigger start/stop scope

s [stpg
Set actual position 4

IAbsolute . I | Set

14.1m Reiter ,Functions® auf ,Stop“ klicken

Jetzt kdnnen Sie mit der weiteren Inbetriebnahme fortfahren.

SafeMotion Wizard Version: 1.0.0 23
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