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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 1 einer Tutorialserie.

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

In diesem Tutorial geht es um das Arbeiten mit dem SafeMotion Wizard.

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
* AX8000 Firmware = 0104; mit Default Module ID aktiv

1.3 Startpunkt

Zum Startpunkt des Tutorials

 existiert ein Standard-PLC-Projekt,
+ existiert ein 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:
» Eine Unterbrechung der Lichtschranke 16st SLS1 aus.
 Eine Verletzung der Geschwindigkeitsgrenze 16st STO aus.

4 Version: 1.0.0
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BEGKHOFF Durchfiihrung

2 Durchfihrung

2.1 Safe-Motion-Projekt erstellen
4 @vo

4 "% Devices
4 = Device 1 (EtherCAT)
*® |mage
*® Image-Info
2 SyncUnits
Inputs
Bk Outputs
Bl InfoData
|[§ Term 1 (EK1200)
b ™ Term 2 (EL1918)
b ™ Term 3 (EL6910)
4 "3 Term 4 (EK1122)

| "~ A~ "

b B InfoData
4 T Term 5 (AX8620-0000-0103)
b PSM Controlword for axis

b B WcState
p__@h InfoData
b
b

1 Drive Front (AX8206-0210-0104)
% Drive Rear (AX8206-0200-0104)

Startpunkt des Tutorials ist ein existierendes TwinCAT3-Projekt mit einer bestehenden I/0O-Konfiguration und
den entsprechenden AX8000-Eintragen.

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

TwinSAFE | PLC  Team Scope Tools V

Verify Safety Project
[ Verify Complete Safety Project
| Download Safety Project I
.m

Nalata Cafati: Drmiart
1. Reiter ,TWinSAFE" auswéahlen

SafeMotion Wizard Version: 1.0.0
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TwinSAFE = PLC Team  Scope Tools Window Help
Verify Safety Project » p Attach.. -
[ Verify Complete Safety Project L -/ % Untitled!
s Delete Safety Project
istomize Safety Project
Multi-Download Safety Project(s)
Show Online Data
Debug Safety Proje
start debugging
Pause de
Debug on
Debug one fb of |
Display Datasets CRCs
;|_||_/I Safety Library Repository
Wizards - Start SafeMotion Wizard...
I Start FW Update Wizard...

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

SafeMotion Wizard
Select Project Targets
TwinCAT Demo Project
[IDrive Rear (AX8206-0200-0104) TIID" Device 1 [EtherCAT) Term 1 (EK1200)* Term 4 (EKT122)"Term 5 ()
[iDrive Front (AX8206-0210-0104) TID* Device 1 (EtherCAT) Te EK1200)* Term & [EKT122)*Term 5 (4

L_Single Axis
[ITwo Axes For & targete

Steps

Select Project Targets

Cancel |

Lo ]

Das Fenster ,Select Project Targets* 6ffnet sich und zeigt Ihnen eine Ubersicht (iber alle existierenden und

virtuellen Achsen.
3. Die AX8000-Achsen auswahlen
4. Mit Next bestatigen

6 Version: 1.0.0
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SafeMotion Wizard

Steps Select Motors

Select the attached motar per channel:

TwinCAT Demo Project
Select Motors E.-.; Drive Rear (AX8206-0200-0104)

Chi: AMBwor-woHx-oom (OCT 24Bit Multiturn)

ChB:  AMBwoo-xocHx-woom (OCT 24Bit Multiturn)  ~

((~) Drive Front (AX8206-0210-0104)
Ché:  AMBEwoo-iocHx-oooe (OCT 24Bit Multiturn)  ~

Chi: | AMBioo-ocHx-x0000 (OCT 24Bit Multiturn)

|

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

SafeMotion Wizard nl
Steps Select Safety Function
i $
§ v -8
- E mﬁ
Select Safety Function E-ﬂ—;;n:—ﬁim#-—wmq‘ﬁ:
8382258829922 288 8
20 T
TwinCAT Demo Project
(~) Drive Rear (AX8206-0200-0104
w cha MOICIOICI0T OO0« ¢
Owme MOOCOOO O0O0Q«
() Drive Front (AX8206-0210-010
mena LI TLIL] O
Oce MOOOOO OogoQ« ¥
Back | Mext I Cancel

In dem Fenster ,Select Safety Function® wahlen Sie die gewlinschten Sicherheitsfunktionen aus.
7. Fur die Kanale ChA beider AX8000 die Sicherheitsfunktion SLS1 wahlen
Die Sicherheitsfunktion STO ist als Voreinstellung bei allen Kanalen aktiv.

8. Mit Next bestatigen

SafeMotion Wizard Version: 1.0.0 7
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SafeMation Wizard nl

Steps Configure TwinSAFE Projects

The following projects will be created:

TwinCAT Demo Project

IF'ro]ecthame SafeMol-orDemoI AFETYAT AT Derna Project

Safety Functions: (‘:\; Cha: 2 selected | ChB: 1 selected
Configure TwinSAFE Projects ChA
STO_ChA
SLS_1_Cha
ChB
STO_ChE
Devices: Drive Rear (AXB206-0200-0104) TIC
Dirive Front (AX8206-0210-0104) evce 1 (Ethe = i e

I Back IE Cancel

Das Fenster ,Configure TwinSAFE Projects” 6ffnet sich. Hier haben Sie die Moglichkeit Ihr Safe-Motion-
Projekt umzubenennen, welches fir lhre AX8000 generiert wird.

AuRerdem erhalten Sie eine Ubersicht tiber die vorgenommenen Sicherheitseinstellungen.

9. Projekt wie gewlnscht umbenennen
10. Einstellungen Uberprifen
11. Mit Next bestatigen

SafeMotion Wizard HI
Steps Assignment of master target logics

The following master logics are available. The indnidual 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) " SAFE TwanC AT Demo Project

o

Assignment of master target logi
Master Project Name: Demgo Safety FE =

Backup & Restore All
2/2 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 AX8000 mit dem EL6910-Projekt kommunizieren kénnen. Das EL6910-Projekt

wird automatisch gefunden und angezeigt.

8 Version: 1.0.0 SafeMotion Wizard
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12.Die Schaltflache ,, ... “ anklicken
ﬂ Assign devices to master target Term 3 (EL6910) — O *
|
@ SafeMotionDemo L
[|Drive Rear (AX8206-0200-0104) TID* Device 1 (EtherCAT)" Term 1 (EK1 Term 4 (E§
[¥]Drive Front (AX8206-0210-0104)TIID " Device 1 (F 200)*Term 4 (E{ [
Select all
Cancel OK I
13. lhre AX8000 auswahlen, die Sie mit dem EL6910-Projekt verbinden mochten
14. Auswahl mit OK betatigen
SafeMotion Wizard HI

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.

Master Project Name:

[] Backup & Restore Al
0/2 Devices are not assigned to a master project.

TwinCAT Demo Project
Master Logic Device:  Term 3 (EL6910) " SAFETY* TwinCAT Demo Project
Devices: Backup & ;
P
Assignment of master target logi Restore T M
- O SafeMotionDemo  Drive Rear (AXB8206-0200-0104) TID*C
| SafeMotionDema  Drive Front (AX8206-0210-0104) TID*C

Demo Safety * SAFETY* TwinCAT Demo F

Back | Mext I Cancel

15. Mit Next bestatigen

SafeMotion Wizard

Version: 1.0.0
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SafeMotion Wizard nl

Steps Safe Address Selection

Set the safe addresses of all involved logic devices:

TwinCAT Demo Project

Drrve Rear (AX8206-0200-0104) H lj [] Define FSoF connection address in proj

Drive Front (AX8206-0210-0104] | - 3|«[] [] Define FSoE connection address in proj

Term 3 (EL6910)

Safe Address Selection

Back | Cancel
[ _fmsn ] |

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.

16. Fenster mit Finish schlie3en

Der SafeMotion Wizard konfiguriert die Projekte.

Microsoft Visual Studio

SafeMotion project(s) successfully created:

- SafeMotionDemeo

o Master project(s) successfully created or updated:

- Demo Safety

17.Das Fenster mit OK schlie3en

10 Version: 1.0.0 SafeMotion Wizard
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2.2 SLS1-Funktionalitat konfigurieren

Nach der Erstellung des Safe-Motion-Projekts fiir lnre AX8000 erfolgt die Konfiguration.

Gehen Sie dazu wie folgt vor:

4 |53 SAFETY
4 (i} SafeMotionDemo
4 | SafeMotionDemo Project

Multi Setting.sms

-3 References

*¥ Target System

bl GVLs

udl User FBs
«d ChA_ChB_Connection_Input
od ChA_SLS_1
ol ChA_STO_S51_ErrorHandling
od ChB_STO_SS1_ErrorHandling
od ChA_ChB_Connection_Output
El SafeMotionDemo Instance

vy v ¥y v v

1. Multi-Settings-Datei im Safety-Projekt 6ffnen

In dieser Datei tragen Sie die bendtigten Parameter ein.

Multi Setting.sms & X

oG- hh B S Y -
D Target System Target System ChA_ChB_Connection_Input ChA_ChE
AXB91x AXBY1x SAFEMOTION FSoE Connection SAFEMO
Physical Device Safe Address  Alias Device Input - Li
M5_1 Z Tip*
[ Drive Rear (AX8206-0200-0104) | | Demo Safety* TwinSafeGroup1* Alias Devices * Connection to Drive Rear (AX8206-0200-0104).sds | | TID*
Tip*
Ms2 [] 3 TID*
_ | Drive Front (AX8206-0210-0104) ] _ || Demo Safety” TwinSafeGroup1* Alias Devices *Connection to Drive Front (AX8206-0210-0104) _1.sds ] Tup*
TIp*

. ] —b

2. In der Tabelle nach rechts scrollen

ey ____________________

=== dd & Y -
Jonnection_Output ChA_ChB_Connection_Output ChA_STO_S51_ErrorHandling ChA_SLS_1 Cha_SLS_1 ChB_5TO_S51_ErrorHandling Comment
Cha S51_To_NC_ChB SS1_ChA SLS_1_Limit SLS_1_Limit SS1_ChB
Linked to Delay Time (ms) Minimum Value Maximum Value Delay Time (ms)
2000 0 0 2000 Base Project Configuration
|:| 2000 -3500000 3500000 2000
4 b

3. Die zuvor bestimmten Parameter als Minimalwert und Maximalwert fir die Sicherheitsfunktion SLS1
eintragen

Die SLS1-Funktionalitat fir lhre AX8000 ist nun fertig konfiguriert.

SafeMotion Wizard Version: 1.0.0 1
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Project Build Debug
-2 W|ud|
) - w BB

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

2.3 Safety-Projekte herunterladen
" ur o Pl 60| ®

e G M B2

Target System

AX891x

Physical Device
1

- [Meoa Daem FAVOINE NIAN NAAM |
1. ,Multi-Download Safety Project(s)” anklicken

Multi-Download n-
]
Steps Select Valid Project(s) i
Valkd Project(s) Download Project Name Physical Device CRCs Target System Bac
SAFEMOTION CONTROL  Term 3 (EL6910) . 00000 | Ox2EAB | Ox---- | Ox---- ELG910 ~
[v] SafeMotionDemo Drive Rear (AX8206-0200-0104) . 0x0000 | Ox---- | 0x9DD5 | 0x9DD5  AX891x ~
(] SafeMotionDemo (M5_2) Drive Front (AX8206-0210-0104) . 00000 | Ox0000 | OXEGGE | OxEGE6E  AXB91x b
t
W
W
bl
Next [ Cancel | I

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

2. AX8000-Projekte auswahlen
3. Mit Next bestatigen

12 Version: 1.0.0 SafeMotion Wizard
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Multi-Download n

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: sessseen

Please verify the Serial Number of each project:

Verified  Project Name Physical Device Serial Number Target System Backup/Restore masters Backup/Resto
[v] | safeMotionDemo Drive Rear (AX8206-0200-0104) 5556661 AXB91x ) 0 Dependencies (%) 0 Deper
[+/] SafeMotionDemo  (M5_2) Drive Front %&3206-0210-0104} 2287874 AXBI1x + | 0 Dependencies w | 0 Depen

[ Back |[ Nea ] [ cancel

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

Default-Passwort: TwinSAFE
5. Safety-Projekte auswahlen, die Sie herunterladen mdchten
6. Auswahl mit Next bestatigen

Das Safety-Projekt fiir die beiden AX8000 wird nun in die entsprechende Form gebracht und an Ihre AX8000
Ubertragen.

Muiti-Download n
1

Steps Final Verification ;

Project Name Physical Device Download Result Target Sy

nline Offline Verification
CR( Result

Final Verification e

o
0x1913 %)
]

0xD75D | OxD75D

SafeMotionDemo  Drive Rear (AX8206-0200-0104) AXB91x

Oniline Offline
CR(

i SafeMotionDemo  (MS_2) Drive Front (AX8206-0210-0104) | Safe Logic Data x5CF1 | OxSCF1 (] AXB91X

Mapping Data 191 Ox191

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

lNﬂ||Canﬂ:¢

7. In dem Fenster ,Final Verification“ die CRCs Uberprifen
8. Bei Ubereinstimmung der CRCs den Kasten anklicken, um die Uberpriifung zu bestatigen
9. Fenster mit Next bestatigen

SafeMotion Wizard Version: 1.0.0 13
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Multi-Download

Steps Activation
Login Credentials
Username: Administrat
Activation
Activate  Project Name Physical Device Target System Backup/Restore masters Backup/Restore slaves
[+ SafeMotionDemo  Drive Rear (AX8206-0200-0104) AXBY1x ~) 0 Dependencies  (~) 0 Dependencies
| [ SafeMationDemo  (M5_2) Drive Front (AX8206-0210-0104) AX891x ¥ ) 0 Dependencies w | 0 Dependencies
]
[ hee | [ concer
Das Fenster ,Activation” 6ffnet sich, in welchem Sie die Safety-Projekte freischalten.
10. Default-Passwort eingeben
11. Uberpriifen, ob beide Safety-Projekte ausgewanhlt sind
12. Auswahl mit Next bestatigen
Multi-Download n
Steps

Multi-Download Result
Activated Downloaded
@ O
o O

Project Name Physical Device

Target System Backup/Restore Settings Backup/Restore 1
SafeMotionDemo  Drive Rear (AXB8206-0200-0104)

[VC PR - | vl

Depende
SafeMotionDemo  (MS_2) Drive Front (AX8206-0210-0104) AX891x (V]

¥ ) 0 Depende:

Multi-Download Result

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

Die erste Inbetriebnahme der SLS1-Funktionionalitat auf den AX8000 ist nun abgeschlossen.

Version: 1.0.0 SafeMotion Wizard
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2.4 SLS1-Funktionalitat im Online View darstellen

Um die SLS1-Funktionalitat im Online View anzuzeigen, gehen Sie wie folgt vor:

4 ) SAFETY
4 ) SafeMotionDemo
4 | SafeMotionDemo Project

1] Multi Setting.sms
-4 References
"E Target System

b GVLs
ed User FBs

Pl ChA_ChB_Connection_lnput

B ChA SLS_1

Alias Devices
| By ChA_SEESJ sal
b ol ChA_STO_SS1_ErrorHandling

b ol ChB_STO_S51_ErrorHandling
b d ChA_ChB_Connection_Output
| SafeMotionDemo Instance

1. Im Ordner ,ChA_SLS_1“ die sal-Datei 6ffnen, um die Implementierung einzusehen

® (Ms_1) Drive Re»  [Jl] CRCs: 0x9DDS | 0x9DDS | 0x9
(MS_1) Drive Rear (AX8206-0200-0104)
(MS_2) Drive Front (AX8206-0210-0104)

2. Im Drop-Down-Menu einen AX8000 auswahlen

T AESES W T ® | MS.2)D

Show Online Data

3. Die Schaltflache fiir ,Show Online Data“ auswahlen, um den Online View zu aktivieren

SafeMotion Wizard Version: 1.0.0 15
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ChA.PRIFB_VELOCITYMAX

Im Online View sehen Sie die Online-Werte sowie den eingestellten Minimalwert und Maximalwert fir den
ausgewahlen AX8000.

Add New Vanable

Change Link
Clear Link(s)
Goto Linked Element ’
Autolayout r
Show Page Break Preview 4
Change Execution Order of FBs
Shary Online Value
Show References
Cut Ctrl+X
Copy Ctrl+C
I = paste Ctri+v
Validate
Validate All
's | Replacement Value & Properties Alt+Enter

' m ‘ ‘

4. Rechtsklick auf den Parameter ,ChA_PRIFB_VELOCITYMAX*
5. ,Show Online Value® auswahlen, um die Onlinewerte anzuzeigen
Wenn Sie den Online View wieder uber die gleiche Schaltflache deaktivieren, mit der Sie ihn aktiviert haben

(Schritt 3), sehen Sie, dass der Analogwert 0 ist. Das liegt daran, dass bis jetzt nur das AX8000-Projekt
heruntergeladen ist. Das nachste Kapitel beinhaltet die Verbindung zum EL6910-Projekt.

16 Version: 1.0.0 SafeMotion Wizard
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2.5 Projekte verknupfen

Dieses Kapitel beschreibt das schrittweise Vorgehen zur Verbindung des AX8000-Projekts mit dem EL6910-
Projekt Gber die Parameter.

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

Gehen Sie wie folgt vor:

4 0 SAFETY
4 (& SAFEMOTION CONTROL
4 |4} SAFEMOTION CONTROL Project
= References
*% Target System
4 2 GVLs
kil GVL1.sgvi
o User FBs
4 3 Safety Demo_Group
4 &7 Alias Devices
¥, Connection to Drive Front (AX820«
| Connection to Drive Rear (AX820€
B, ErrorAcknowledgement.sds
B MAINAX_Err_ ACK_ChA.sds
B MAINAX_Err_ACK_ChB.sds
B MAIN.AX_SS1_1_CMD_ChA.sds
B MAIN.AX_SS1_1_CMD_ChB.sds
B Runsds
'l Term 2 (EL1918) - Module 1 (FSOE
|2y safety Demo_Groupsal |
& SAFEMOTION CONTROY Instance

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

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

ERR_ACK_AX2000_ChA Local |..|[ Safety_Demo_Group ERR_ACK_ChA ERR_ACK_ChA AndOut m
SS1_AX2000_ChA Local |..|[Safety Demo Group.STO SS1 _ChASS1_ChA AndOut =]
SLS_AX8000_ChA Local | ..|[Safety_Demo_Group SLS SLS MonDelOut ) (-]
SS1_Switch_ChA Local |.|[ MAIN.AX_SS1_1_CMD_ChA In (Safety_Demo_Group) |[..|[Safety_Der

4

Safety Project Online View RKEUEIIRNETJllils] Error List Output

2. Bei dem gewulnschten Parameter die Schaltflache ,, ... “ anklicken

SafeMotion Wizard Version: 1.0.0 17



Durchfiihrung

BECKHOFF

Map to

4 SAFEMOTION CONTROL
4 6 Safety_Demo_Group
4  Alias Devices
4 Connection to Drive Front (AX8206-(
4 Channel 1
¢ STO_ChA
& 1 ChA

¢ SLS_1_ChA

¢ STO_ChB

¢ SS1_ChB

¢ Error_Ack_ChB

4 Connection to Drive Rear (AX8206-0
4 Channel 1
¢ STO_ChA
L] 1 A

* SLS_1_ChA
¢ STO_ChB
¢ SS51_ChB
¢ Error_Ack_ChB
4 Term 2 (EL1918) - Module 1 (FSOE)
4 Channel 1
® FSIN Module 1.FrrAck

3. Die Signale fur beide AX8000 auswahlen
4. Fenster mit OK bestatigen

Usage
® Unused only
() Used and unused

Direction
In
* Qut

Function block ports
[v] Local group

Other groups
Group ports

Local group
Other groups

Safe I/Os

[¥] Local group
[] Other groups
Standard 1/Os

[+/] Local group
[V] Other groups

Logic internal safe 1/Os

Local group
[v] Other groups

N e

Y

oK

Cancel

Es ergeben sich fir die AX8000-Parameter folgende Verknipfungen:

Parameter Signal
ERR_ACK_AX8000_ChA Error_Ack_ChA
SS1_AX8000_ChA SS1_ChA
SLS_AX8000_ChA SLS_1_ChA
SS1_AX8000_ChB SS1_ChB
ERR_ACK_AX8000_ChB Error_Ack_ChB
STO_ChA STO_ChA
STO_ChB STO_ChB

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

Das AX8000-Projekt und das EL6910-Projekt sind jetzt fertig verknlpft.

18 Version: 1.0.0
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2.6 EL6910-Projekt herunterladen

Der letzte Schritt vor der Inbetriebnahme ist das Herunterladen des EL6910-Projekis.

Gehen Sie dazu wie folgt vor:

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

Multi-Download n
Steps Select Valid Project(s)
Valid Project(s) Download Project Name Physical Device CRCs Target System :

[+/] SAFEMOTION CONTROL Term 3 (EL6910) . 0x0000 | Dx2EAB | Ox1E96 | 0x1E96 EL6910
O SafeMotionDemo Drive Rear (AX8206-0200-0104) B 09005 | 0x9DD5 | 0x9DDS5 | (WIDD5  AXBI1x
[] SafeMotionDemo (MS_2) Drive Front (AX8206-0210-0104) [Jl] OxE66B | OxEG6B | OxE66R | OXEE6B AXB91x

\

1

' N

l

I

i adl

2. Bei den AX8000-Projekten die Haken entfernen, sodass nur das EL6910-Projekt ausgewahlt ist
3. Auswahl mit Next bestatigen

4. Die Schritte 4 — 13 des Kapitels Safety-Projekte herunterladen [»_12] durchlaufen

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

Nach dem Herunterladen des EL6910-Projekts, ist es erforderlich die Konfiguration neu zu aktivieren, da das
Prozessabbild der EL6910 geandert wurde. Gehen Sie dazu wie folgt vor:

Al
aded) ~ 1] \

6. In der Menlileiste ,Activate Configuration“ anklicken

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

[v] Autostart PLC Boot Project(s)

oK Cancel
N
7. Das Fenster ,Activate Configuration* mit OK bestatigen

SafeMotion Wizard Version: 1.0.0 19
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TcXaeShell X

° Restart TwinCAT System in Run Mode

|~}0K Abbrechen

8. Das Fenster ,Restart TwinCAT System in Run Mode* mit OK bestéatigen

Prufen Sie als nachstes, ob die sicheren Verbindungen funktionieren.

« o
4 ¥ Devices
4 ™% Device 1 (EtherCAT)
*® Image
*® Image-2
*® Image-Info
2 SyncUnits
= Inputs
B Outputs
B InfoData
[§ Term 1 (EK1200)
> "™ Term 2 (EL1918)

A YV W

P =1 Connectioninputs
b W ConnectionOutputs
b W StandardOutputs
b 3 FSLOGIC Inputs

B FSLOGIC Outputs

b W WcState

b @R InfoData
9. Dazu die EL6910 in I/O-Konfiguration 6ffnen
Name Online Type Size >Addre.. In/Out UserID Linked to
#! Safe Logic State 1 USINT 1.0 15990 Input O
*#! Cycle Counter 101 USINT 10 1600.0 Input 0
#! WcState 0 BIT 0.1 3058.0 Input 0
#! InputToggle 1 BIT 0.1 3060.0 Input 0
¥ State 8 UINT 20 30940 Input O
#! AdsAddr 553.213.218.2.1:1002 AMSADDR 80 30960 Input 0
- Message_ 4 R<PDO X 365010906204 00 FSOE_7 70 15710  Output 0 FSOE . FSoE Inputs . Mod...
™ Message_48 RxP.. X 36810093 BE810.. FSOE_11 11.0 1578.0 Qutput 0 Message_1 . FSoE Slave ...
™ Message_49 RxP.. X 3600002785810.. FSOE_11 1.0 15890 Output 0 Message_1 . FSoE Slave ...
M- Standard InVar1 X 1 BIT 0.1 16000 Output 0 MAIN.TS_Run . PicTask O...
®rStandard InVar? X 0 RIT 0.1 1600.1 Qutout_ 0 MAIN.TS FrrAck . PleTask ..
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Im Reiter ,General* sehen Sie nun die 3 Verbindungen der EL1918 und der beiden AX8000, die in den
Zustand Data laufen. Die Verbindung der beiden AX8000 und der EL6910 ist somit erfolgreich.

Die Inbetriebnahme ist jetzt abgeschlossen.

2.7 Applikation prufen

Als letzten Schritt haben Sie die Mdglichkeit die Beschaltung Ihrer Applikation zu prifen.

Lichtschranke priifen
Zunachst wird die Verbindung mit der Lichtschranke geprift. Gehen Sie dazu wie folgt vor:

4 &) SafeMotionDemo
4 || SafeMotionDemo Project
'] Multi Setting.sms
=4 References
*¥ Target System
bl GVLs
o User FBs
4 o2 ChA_ChB_Connection_Input
D_.,J Alias Devices
|3 (ChA_ChB_Connection_Inputssal
4 2 ChASLS1
gl Alias Devices
B ChA_SLS_1sal
P ol ChA_STO_SS1_ErrorHandling
P ol ChB_STO_SS1_ErrorHandling
P o ChA_ChB_Connection_Output
1. Im AX8000-Projekt die Datei ,ChA_ ChB_Connection_Input.sal“ 6ffnen

Wenn die Lichtschranke unterbrochen wird, sollen SS1 und STO ausgeltst werden. Ob die Signale
entsprechend Ihrer Konfiguration Gibermittelt werden, sehen Sie im Online View.

2. In der Menlileiste ,Show Online Data“ anklicken

SafeMotion Wizard Version: 1.0.0 21



Durchfiihrung BEGKHOFF

Connection_Input_ChA

STO_ChA ChASTO_CMD
SS1_ChA ChASS1_CMD
Error_Ack_ChA ChA.Error_Ack_CMD

Wie in dem Screenshot gezeigt, sehen Sie im Online View, dass die Signale SS1 und STO erfolgreich bei
Kanal ChA ankommen.

Error Handling priifen

Als nachstes prifen Sie das Error Handling wie folgt:

4 & safeMotionDemo
4 @) safeMotionDemo Project
) Multi Setting.sms
=4 References
_,': Target System
b Ll GVLs
od User FBs
4 . ChA_ChB_Connection_Input
Pl Alias Devices
4 ChA_ChB_Connection_Inputsal
4 . ChASLS 1
{al Alias Devices
B ChA_SLS_1.sal
4 & ChA_STO_SS1_ErrorHandling

Alias Devices

ol ChB_S1o_SS1_ErrorHandling
b ol ChA_ChB_Connection_Output

3. Im AX8000-Projekt die Datei ,ChA_STO_SS1_ErrorHandling.sal” 6ffnen
4. In der Menlleiste ,Show Online Data“ anklicken
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chass1.cmo

ChA PRIFB_POSITION VALID (3
cha_sis_1.5ts_1.cnasts_.. [

chasTo_cvo I

Wie auch hier im Screenshot gezeigt, sehen Sie eine erfolgreiche Konfiguration, da die Achsen die
entsprechenden Signale SS1 und STO ausgeben.
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Telefon: +49 5246 9630
info@beckhoff.de

www.beckhoff.de



mailto:info@beckhoff.de?subject=SafeMotion%20Wizard
https://www.beckhoff.com
https://www.beckhoff.com/twinsafe/

	1 Einleitung
	1.1 Ausgabestände
	1.2 Voraussetzungen
	1.3 Startpunkt
	1.4 Demosystem
	1.4.1 Hardware
	1.4.2 Gewünschte Sicherheitsfunktionalität


	2 Durchführung
	2.1 Safe-Motion-Projekt erstellen
	2.2 SLS1-Funktionalität konfigurieren
	2.3 Safety-Projekte herunterladen
	2.4 SLS1-Funktionalität im Online View darstellen
	2.5 Projekte verknüpfen
	2.6 EL6910-Projekt herunterladen
	2.7 Applikation prüfen


