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BEGKHOFF Dokumentationshinweise

1 Dokumentationshinweise

1.1 Disclaimer

Beckhoff Produkte werden fortlaufend weiterentwickelt. Wir behalten uns vor, die Betriebsanleitung jederzeit
und ohne Ankiindigung zu Uberarbeiten. Aus den Angaben, Abbildungen und Beschreibungen in dieser
Betriebsanleitung kénnen keine Anspriiche auf Anderung bereits gelieferter Produkte geltend gemacht
werden.

Wir definieren in dieser Betriebsanleitung alle zulassigen Anwendungsfalle, deren Eigenschaften und
Betriebsbedingungen wir zusichern kdnnen. Die von uns definierten Anwendungsfalle sind vollumfénglich
gepruft und zertifiziert. DartGberhinausgehende Anwendungsfalle, die nicht in dieser Betriebsanleitung
beschrieben werden, bedirfen eine Priifung der Firma Beckhoff Automation GmbH & Co. KG.

1.11 Marken

Beckhoff®, TwinCAT®, TwinCAT/BSD®, TC/BSD®, EtherCAT®, EtherCAT G®, EtherCAT G10®, EtherCAT P®,
Safety over EtherCAT®, TWinSAFE®, XFC®, XTS® und XPlanar® sind eingetragene und lizenzierte Marken
der Beckhoff Automation GmbH.

Die Verwendung anderer Marken oder Kennzeichen durch Dritte kann zu einer Verletzung von Rechten der
Inhaber der entsprechenden Bezeichnungen fihren.

1.1.2 Patente

Die EtherCAT-Technologie ist patentrechtlich durch folgende Anmeldungen und Patente mit den
entsprechenden Anmeldungen und Eintragungen in verschiedenen anderen Landern geschutzt:

+ EP1590927

« EP1789857
+ EP1456722
« EP2137893
+ DE102015105702
—v EtherCAT® ist eine eingetragene Marke und patentierte
EtherCAn Technologie, lizenziert durch die Beckhoff Automation GmbH.
Safety over S
~ Safety over EtherCAT® ist eine eingetragene Marke und
Eth e rCAT® patentierte Technologie, lizenziert durch die Beckhoff Automation
GmbH.

ELM8911 Version: 1.2.0 5
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1.1.3 Haftungsbeschrankungen

Die gesamten Komponenten des beschriebenen Produkts werden je nach Anwendungsbestimmungen in
bestimmter Konfiguration von Hardware und Software ausgeliefert. Umbauten und Anderungen der
Konfiguration von Hardware oder Software, die Uber die dokumentierten Mdglichkeiten hinausgehen, sind
verboten und fihren zum Haftungsausschluss der Beckhoff Automation GmbH & Co. KG.

Folgendes wird aus der Haftung ausgeschlossen:
* Nichtbeachtung dieser Betriebsanleitung

Nicht-bestimmungsgemale Verwendung
» Einsatz nicht ausgebildeten Fachpersonals

Erléschen der Zertifizierungen
* Verwendung nicht zugelassener Ersatzteile

1.1.4 Copyright

© Beckhoff Automation GmbH & Co. KG, Deutschland.

Weitergabe sowie Vervielfaltigung dieses Dokuments, Verwertung und Mitteilung seines Inhalts sind
verboten, soweit nicht ausdricklich gestattet.

Zuwiderhandlungen verpflichten zu Schadenersatz. Alle Rechte fur den Fall der Patent-, Gebrauchsmuster-
oder Geschmacksmustereintragung vorbehalten.

6 Version: 1.2.0 ELM8911
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1.2 Ausgabestande

Ausgabe [ Kommentar
1.2.0 « Kapitel ,Hinweise zur Informationssicherheit“ hinzugeflgt
« Sicherheitshinweis Uber Engineering Tools tberarbeitet
» Bezeichnung ,Sicherheitstechnische KenngréRen® zu ,Ausfallgrenzwerte“ geandert
» Kapitel ,Ausfallgrenzwerte®, ,Versionshistorie* und ,Umgebungsbedingungen® angepasst
1.1.0  In Kapitel ,Beschreibung” Informationsblock hinzugefiigt
» Kapitel ,Werkseinstellung STO in der TwinSAFE-Drive-Optionskarte® tiberarbeitet
» Kapitel ,Adresseinstellung” hinzugefigt
1.0.0  Erste freigegebene Version
0.01 » Vorlaufig (nur intern)
Dokumentenursprung

Diese Dokumentation ist die Originalbetriebsanleitung und ist in deutscher Sprache verfasst. Alle weiteren
Sprachen werden von dem deutschen Original abgeleitet.

Produkteigenschaften

Gultig sind immer die Produkteigenschaften, die in der aktuellen Betriebsanleitung angegeben sind. Weitere
Informationen, die auf den Produktseiten der Beckhoff Homepage, in E-Mails oder sonstigen Publikationen
angegeben werden, sind nicht maflgeblich.

Aktualitat

Prifen Sie, ob Sie die aktuelle und glltige Version des vorliegenden Dokumentes verwenden. Auf der
Beckhoff Homepage finden Sie unter http://www.beckhoff.de/twinsafe die jeweils aktuelle Version zum
Download. Im Zweifelsfall wenden Sie sich an den technischen Support (siehe Beckhoff Support und Service

P 11)).

1.3 Versionshistorie

In dieser Versionshistorie werden die Ausgabestande der Firmware-Versionen mit den unterstutzten Geber-
Protokollen aufgelistet. AuRerdem finden Sie eine Ubersicht Uber die zur Verfligung stehenden Moduleldents
und welche Firmware welche Moduleldents unterstiitzt. Sehen Sie dazu die folgenden Tabellen.

Geber-Protokoll Moduleldent ELM8911- Firmware-Version

OCT Einachsig: ELM8911 Firmware 01 (V0102) — Safe Motion
x001822D9
Zweiachsig:
X001822DA

ELM8911 Version: 1.2.0 7
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14 Referenzen

No Version Titel / Beschreibung
[1] / Nicht verwendet.
[2] 1.1 oder neuer Dokumentation ELM72xx — Servomotorklemmen im Metallgehduse

Diese Dokumentation enthalt Beschreibung der mechanischen und
elektrischen Kenngréfien, sowie aller fur den Gebrauch der
Servomotorklemmen ELM72xx notwendigen Informationen.

[3] 1.9.0 oder neuer Betriebsanleitung zu EL6910 TwinSAFE-Logik-Modul

Das Dokument enthalt eine Beschreibung der Logik-Funktionen der
EL6910 und somit auch der TwinSAFE-Drive-Optionskarte und deren
Programmierung

[4] 3.1.0 oder neuer Dokumentation TwinSAFE-Logic-FB

Das Dokument beschreibt die sicherheitstechnischen Funktionsbausteine,
die in der EL6910 und somit auch der TwinSAFE-Drive-Optionskarte zur
Verfligung stehen und die sicherheitstechnische Applikation bilden.

[5] 1.8.0 oder neuer TwinSAFE Applikationshandbuch

Das Applikationshandbuch gibt dem Anwender Beispiele fur die
Berechnung von Ausfallgrenzwerten flr Sicherheitsfunktionen
entsprechend der Normen DIN EN ISO 13849-1 und EN 62061 bzw. EN
61508, wie sie typischerweise an Maschinen Verwendung finden.

[6] 2006/42/EG Richtlinie 2006/42/EG des Europaischen Parlaments und des Rates
vom 17. Mai 2006 iiber Maschinen und zur Anderung der Richtlinie
95/16-7TEG (Neufassung) vom 29.06.2006

Diese Richtlinie, auch Maschinenrichtlinie genannt, definiert Anforderungen
an das Inverkehrbringen von Maschinen und maschinendhnlichen
Komponenten, wie Sicherheitsbauteile.

[7] / Nicht verwendet.

Dokumenteneinordnung in die Gesamtdokumentation

Diese Dokumentation gilt ausschlieRlich fur ELM72xx-Varianten mit integrierter Sicherheitstechnik, geman
dem TypenschlUssel.

Bei dieser TwinSAFE-Drive-Optionskarte handelt es sich um einen fest verbauten Teil von
Servomotorklemmen mit integrierter Sicherheitstechnik. Manche Lebensphasen, wie zum Beispiel
Aulerbetriebnahme und Entsorgung, gelten aus diesem Grund ausschlief3lich flir Servomotorklemmen als
Gesamtsystem und werden in dieser Dokumentation nicht aufgefthrt.

Dokumentation der TwinSAFE-Drive-Optionskarte vorrangig beachten

Die in dieser Betriebsanleitung definierten Werte und Festlegungen gelten erganzend und ibergeordnet zu
den Dokumenten [1] und [2] unter Referenzen [»_8]. Beachten Sie diese Betriebsanleitung vorrangig.

Eine Nichtbeachtung kann die Sicherheit gefédhrden.

8 Version: 1.2.0 ELM8911
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1.5 Personalqualifikation

Diese Betriebsanleitung wendet sich ausschlief3lich an ausgebildetes Fachpersonal der Steuerungstechnik
und Automatisierung mit den dazugehdrigen Kenntnissen.

Das ausgebildete Fachpersonal muss sicherstellen, dass die Anwendungen und der Einsatz des
beschriebenen Produkts alle Sicherheitsanforderungen erfullen. Dazu zahlen samtliche anwendbare und
gultige Gesetze, Vorschriften, Bestimmungen und Normen.

Ausgebildetes Fachpersonal

Ausgebildetes Fachpersonal verfiigt Uber umfangreiche fachliche Kenntnisse aus Studium, Lehre oder
Fachausbildung. Verstandnis fur Steuerungstechnik und Automatisierung ist vorhanden. Ausgebildetes
Fachpersonal kann:

» Eigenstandig Gefahrenquellen erkennen, vermeiden und beseitigen
* Relevante Normen und Richtlinien anwenden

» Vorgaben aus den Unfallverhiitungsvorschriften umsetzen

» Das Arbeitsumfeld beurteilen, vorbereiten und einrichten

+ Arbeiten selbsténdig beurteilen, optimieren und ausfihren

ELM8911 Version: 1.2.0 9
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1.6 Sicherheit und Einweisung

Lesen Sie die Inhalte, welche sich auf die von Ihnen durchzufiihrenden Tatigkeiten mit dem Produkt
beziehen. Lesen Sie immer das Kapitel Zu lhrer Sicherheit in der Betriebsanleitung.

Beachten Sie die Warnhinweise in den Kapiteln, sodass Sie bestimmungsgemaf und sicher mit dem
Produkt umgehen und arbeiten.

Symbolerklarung

Far eine Ubersichtliche Gestaltung werden verschiedene Symbole verwendet:

1. Die Nummerierung zeigt eine Handlungsanweisung, die Sie ausfiihren sollen.

. Der Punkt zeigt eine Aufzahlung.

[...] Die eckigen Klammern zeigen Querverweise auf andere Textstellen in dem Dokument.
[ Die Zahl in eckigen Klammern zeigt die Nummerierung eines referenzierten Dokuments.

Im Folgenden werden die Signalwdrter eingeordnet, die in der Dokumentation verwendet werden.
Signalworter

Warnung vor Personenschaden

A GEFAHR

Es besteht eine Gefahrdung mit hohem Risikograd, die den Tod oder eine schwere Verletzung zur Folge
hat.

Es besteht eine Gefahrdung mit mittlerem Risikograd, die den Tod oder eine schwere Verletzung zur Folge
haben kann.

A VORSICHT

Es besteht eine Gefahrdung mit geringem Risikograd, die eine mittelschwere oder leichte Verletzung zur
Folge haben kann.

Warnung vor Umwelt- oder Sachschaden

Hinweise

Es besteht eine mdgliche Schadigung fir Umwelt, Gerate oder Daten.

Information zum Umgang mit dem Produkt

d Diese Information beinhaltet z. B.:
1 Handlungsempfehlungen, Hilfestellungen oder weiterfiihrende Informationen zum Produkt.

10 Version: 1.2.0 ELM8911
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1.7 Beckhoff Support und Service

Support

Der Beckhoff Support bietet Ihnen technische Beratung bei dem Einsatz einzelner Beckhoff Produkte und
Systemplanungen. Die Mitarbeiter unterstitzen Sie bei der Programmierung und Inbetriebnahme komplexer
Automatisierungssysteme.

Hotline: +49 5246/963-157

E-Mail: support@beckhoff.com
Web: www.beckhoff.com/support
Training

Schulungen in Deutschland finden in dem Schulungszentrum der Unternehmenszentrale in Verl, den
Niederlassungen oder nach Absprache bei den Kunden vor Ort statt.

Hotline: +49 5246/963-5000

E-Mail: training@beckhoff.com
Web: www.beckhoff.com/training
Service

Das Beckhoff Service-Center unterstlitzt Sie rund um den After-Sales-Service wie Vor-Ort-Service,
Reparaturservice oder Ersatzteilservice.

Hotline: +49 5246/963-460
E-Mail: service@beckhoff.com
Web: www.beckhoff.com/service

Downloadbereich

Im Downloadbereich erhalten Sie zum Beispiel Produktinformationen, Software-Updates, die
Automatisierungssoftware TwinCAT, Dokumentationen und vieles mehr.

Web: www.beckhoff.com/download

Firmenzentrale

Beckhoff Automation GmbH & Co. KG
Hulshorstweg 20

33415 Verl

Deutschland

Telefon: +49 5246/963-0
E-Mail: info@beckhoff.com
Web: www.beckhoff.com

Die Adressen der weltweiten Standorte entnehmen Sie unserer Website unter Globale Prasenz.

ELM8911 Version: 1.2.0 11
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1.8 Hinweise zur Informationssicherheit

Die Produkte der Beckhoff Automation GmbH & Co. KG (Beckhoff) sind, sofern sie online zu erreichen sind,
mit Security-Funktionen ausgestattet, die den sicheren Betrieb von Anlagen, Systemen, Maschinen und
Netzwerken unterstlitzen. Trotz der Security-Funktionen sind die Erstellung, Implementierung und stéandige
Aktualisierung eines ganzheitlichen Security-Konzepts fur den Betrieb notwendig, um die jeweilige Anlage,
das System, die Maschine und die Netzwerke gegen Cyber-Bedrohungen zu schiitzen. Die von Beckhoff
verkauften Produkte bilden dabei nur einen Teil des gesamtheitlichen Security-Konzepts. Der Kunde ist
dafur verantwortlich, dass unbefugte Zugriffe durch Dritte auf seine Anlagen, Systeme, Maschinen und
Netzwerke verhindert werden. Letztere sollten nur mit dem Unternehmensnetzwerk oder dem Internet
verbunden werden, wenn entsprechende SchutzmalRnahmen eingerichtet wurden.

Zusatzlich sollten die Empfehlungen von Beckhoff zu entsprechenden Schutzmalinahmen beachtet werden.
Weiterfuhrende Informationen Uber Informationssicherheit und Industrial Security finden Sie in unserem

https://www.beckhoff.de/secquide.

Die Produkte und Lésungen von Beckhoff werden standig weiterentwickelt. Dies betrifft auch die Security-
Funktionen. Aufgrund der stetigen Weiterentwicklung empfiehlt Beckhoff ausdricklich, die Produkte standig
auf dem aktuellen Stand zu halten und nach Bereitstellung von Updates diese auf die Produkte aufzuspielen.
Die Verwendung veralteter oder nicht mehr unterstiitzter Produktversionen kann das Risiko von Cyber-
Bedrohungen erhdhen.

Um stets Uber Hinweise zur Informationssicherheit zu Produkten von Beckhoff informiert zu sein, abonnieren
Sie den RSS Feed unter https://www.beckhoff.de/secinfo.

12 Version: 1.2.0 ELM8911
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2 Zu lhrer Sicherheit

2.1 Sorgfaltspflicht

Der Betreiber muss alle in dieser Betriebsanleitung genannten Anforderungen und Hinweise einhalten, um
seiner Sorgfaltspflicht nachzukommen. Dazu zahlt insbesondere, dass Sie

« die in dem Kapitel Haftungsbeschréankungen [P_6] definierten Bestimmungen einhalten.

 die TwinSAFE-Drive-Optionskarte nur in einem einwandfreien und funktionstiichtigen Zustand
betreiben.

+ die Betriebsanleitung in einem lesbaren Zustand und vollstdndig am Einsatzort der TwinSAFE-Drive-
Optionskarte zur Verfligung stellen.

+ alle am Gesamtsystem angebrachten Sicherheitskennzeichnungen nicht entfernen und ihre Lesbarkeit
erhalten.

2.2 Allgemeine Sicherheitshinweise

2.2.1 Vor dem Betrieb

In Maschinen nach der Maschinenrichtlinie verwenden

Setzen Sie das Gesamtsystem nur in Maschinen gemafR der Maschinenrichtlinie ein, um einen sicheren
Betrieb zu gewahrleisten.

Zertifizierung fiir Fremdmotoren ungiiltig

Das Zertifikat des TUV SUD gilt fiir die Liste der zulassigen Motoren. Andere Motoren sind nicht vom
Zertifikat abgedeckt. Bei der Nutzung eines Fremdmotors sind Sie fir den Anbau und FMEA verantwortlich.

Eine Nichtbeachtung kann die Produktsicherheit gefahrden.

In Schaltschrank/Klemmenkasten montieren

Die TwinSAFE-Komponenten miissen zum Betrieb in einen Schaltschrank oder Klemmenkasten montiert
werden, der mindestens der Schutzart IP54 nach IEC 60529 entspricht.

Riickverfolgbarkeit sicherstellen

Stellen Sie die Ruckverfolgbarkeit der TwinSAFE-Drive-Optionskarte Gber die Seriennummer des
Gesamtsystems sicher.

SELV/PELV-Netzteil verwenden

Verwenden Sie zur Spannungsversorgung ein SELV/PELV-Netzteil mit einer ausgangsseitigen
Spannungsbegrenzung im Fehlerfall von U, = 36 V.

Inbetriebnahme-Test durchfiihren

Vor der Inbetriebnahme mussen Applikationsfehler und Verdrahtungsfehler ausgeschlossen werden. Fuhren
Sie vor der Inbetriebnahme einen Inbetriebnahme-Test durch. Nach einem erfolgreichen Inbetriebnahme-
Test konnen Sie die TwinSAFE-Drive-Optionskarte fir die vorgesehene sicherheitstechnische Aufgabe
nutzen.

ELM8911 Version: 1.2.0 13
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Zulassige Engineering-Tools und Vorgehensweisen nutzen

Das Zertifikat des TUV SUD gilt fiir das Gesamtsystem mit integrierter TwinSAFE-Drive-Optionskarte, die
darin verfugbaren Funktionsbldcke, die Dokumentation und das Engineering-Tool. Als Engineering-Tools

sind der TE9000 - TwinCAT 3 Safety Editor und der TE9200 - TwinSAFE Loader zulassig. Verwenden Sie
ausschlieBlich die aktuellen Versionen der Engineering-Tools. Diese finden Sie auf der Beckhoff Website.

Davon abweichende Vorgehensweisen oder Engineering-Tools sind nicht vom Zertifikat abgedeckt. Dies gilt
insbesondere fur extern generierte xml-Dateien fur den TwinSAFE-Import.

Parametrierung der TwinSAFE-Drive-Optionskarte liberprifen

Die TwinSAFE-Drive-Optionskarte stellt Fehler in der Parametrierung fest, es kann jedoch keine logische
Uberpriifung der Parameter oder des geladenen Sicherheitsprogrammes erfolgen. Stellen Sie (iber einen
entsprechenden Abnahmetest sicher, dass die Parametrierung und das Sicherheitsprogramm fir den
Anwendungsfall korrekt sind. Dieser Test muss vom Maschinenhersteller durchgefihrt werden.

Erst wenn dieser Test fur alle sicherheitsrelevanten Funktionen zu einem positiven Ergebnis gefuhrt hat, darf
die Kombination aus ELM72xx und ELM8911 produktiv eingesetzt werden.

Externe SicherungsmaRnahmen vorsehen

In den folgenden Fallen sind externe Sicherungsmalinahmen erforderlich:

» Bei einer falschen Parametrierung des Gesamtsystems, die zur Abschaltung fihren kann, weil
beispielsweise der Stromregler zu trége ist oder schwingt

» Bei Lasten, die vom Gesamtsystem nicht abgebremst werden kénnen, da das Gesamtsystem zu klein
dimensioniert ist

« Bei Ausfihren der Sicherheitsfunktion STO

* Wenn die TwinSAFE-Drive-Optionskarte einen Fehler feststellt, und die Fehlerreaktion STO ausgeflhrt
wird

+ Leitungsunterbrechungen, die zur Abschaltung fiihren

« Stdrungen und Unterbrechungen der EtherCAT-Kommunikation, die zur Abschaltung fihren

» Aktivierung bzw. der Neustart eines Projekts im TwinCAT, die zur Abschaltung fihren kénnen

» Download des Safety-Projekts auf die TwinSAFE-Logic oder die ELM8911, der zur Abschaltung fuhrt
Infolgedessen werden die Motoren nicht gebremst, sondern momentfrei geschaltet. Dies fihrt dazu, dass die
Motoren austrudeln. Die Dauer des Austrudelns hangt davon ab, wie viel kinetische Energie im System

vorhanden ist. Bei hangenden oder ziehenden Lasten kann es auch zu einer Beschleunigung der Motoren
kommen.

Um dies zu verhindern, beachten Sie die folgenden MaRnahmen:

» Sehen Sie entsprechende externe Sicherungsmalinahmen, wie zum Beispiel mechanische
Betriebsbremsen, vor.

* Vermeiden Sie eine falsche Parametrierung oder Dimensionierung des Gesamtsystems.

» Vermeiden Sie Leitungsunterbrechungen sowie Stérungen und Unterbrechungen in der EtherCAT-
Kommunikation.

Mogliche Motorbewegungen beriicksichtigen

Auch bei ausgelostem STO mit unterbrochener PWM-Ansteuerung kann es zum Beispiel durch Fehler im
Leistungskreis zu einer ruckartigen Bewegung am Motor kommen, die maximal 180° pro Polpaarzahl
betragt.

Berlcksichtigen Sie dies bei lhrer Risiko- und Gefahrenanalyse.
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BEGKHOFF Zu lhrer Sicherheit

2.2.2 Im Betrieb

Vorsicht Verletzungsgefahr!

Elektronische Gerate sind grundsatzlich nicht ausfallsicher. Bei Ausfall des Antriebssystems ist der
Maschinenhersteller dafir verantwortlich, dass die angeschlossenen Motoren und die Maschine in einen
sicheren Zustand gebracht werden.

Beeintrachtigung durch Storaussendungen

Betreiben Sie folgende Gerate nicht in der Nahe des Gesamtsystems: Funktelefone, Funkgerate,
Sendeanlagen oder Hochfrequenz-Systeme.

Das Gesamtsystems mit integrierter TwinSAFE-Drive-Optionskarte entspricht den Anforderungen der
geltenden Normen zur elektromagnetischen Vertraglichkeit in Bezug auf Stérausstrahlung und Storfestigkeit.
Falls Sie die in den Normen festgelegten Grenzen zur Stéraussendung Uberschreiten, kann die Funktion der
TwinSAFE-Drive-Optionskarte beeintrachtigt sein.

2.2.3 Nach dem Betrieb

Vor Arbeiten am Gesamtsystem den energielosen und spannungsfreien Zustand herstellen

Prifen Sie alle sicherheitsrelevanten Einrichtungen auf die Funktionalitat, bevor Sie an dem Gesamtsystem
arbeiten. Sichern Sie die Arbeitsumgebung. Sichern Sie die Maschine oder Anlage gegen eine
versehentliche Inbetriebnahme.

ELM8911 Version: 1.2.0 15
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Kompakte Antriebstechnik im robusten Metallgehduse

Die EtherCAT-Klemmen ELM72xx sind vollwertige Servoverstarker im robusten Metallgehduse mit einem
Ausgangsstrom (l.¢) von bis zu 16 A bei 48 Vyc-Spannung fir die Leistungsversorgung.

Sie erweitern das Beckhoff-Portfolio der kompakten Antriebstechnik im Klemmenformat und bieten alle
aktuellen Technologie-Features bei einer gegentber den vergleichbaren EL-Ausfihrungen erhéhten

Leistung und Funktionalitat.

Das Metallgehause der ELM72xx ergibt eine optimale Warmeableitung auch bei hohen Ausgangsleistungen
sowie eine gute Abschirmung gegenulber elektrischen Storeinflissen. Die Servoklemmen lassen sich direkt
an die EtherCAT-Klemmen anreihen und sind damit integraler Bestandteil des 1/0-Systems von Beckhoff.
Zur umfassenden Funktionalitat zahlen der direkte Anschluss von Motor, Feedback und Bremse Uber das
komfortable Stecker-Frontend, ein integriertes Absolutwert-Interface und die One Cable Technology (OCT).
Zusatzliche 1/0Os ermdglichen das Latchen von Positionswerten. Durch die integrierte Brems-Chopper-
Ansteuerung kann zudem ein Bremswiderstand direkt angeschlossen werden. Im Vergleich zur EL-Serie ist
die Verdrahtungsebene der ELM72xx steckbar ausgefiihrt. Passende Motor- und Sensorleitungen
vereinfachen die Installation zusatzlich. Die Auslegung des Antriebs — ELM72xx kombiniert mit
Servomotoren AM8100 — erfolgt wie gewohnt iber den TwinCAT 3 Motion Designer (TE5910). Die
Inbetriebnahme ist durch das elektronische Typenschild und den TwinCAT 3 Drive Manager 2 (TE5950) sehr

einfach.
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4 Produktubersicht

4.1 Produktbeschreibung

ELM8911 — TwinSAFE-Drive-Optionskarte fiir Servomotorklemmen der Serie ELM72xx

Die TwinSAFE-Drive-Optionskarte ELM8911 ist eine optionale Erweiterung der Beckhoff Servoverstarker-
Serie ELM72xx und ist in diesem fest verbaut. Der Servoverstarker bildet das Gesamtsystem. Die Karte
ermoglicht IThnen eine applikatorische Definition der Sicherheitsfunktionen. Der Typenschlissel des
Servoverstarkers legt fest, ob es sich um einen Servoverstarker mit STO oder Safe Motion handelt. Im
Auslieferungszustand ist exemplarisch ein Werkseinstellungsprojekt mit der Sicherheitsfunktion STO geman
EN 61800-5-2 integriert. Weitere Informationen entnehmen Sie dem Kapitel Werkseinstellungsprojekt

[»_26].

Die Variante in den Servomotorklemmen ELM72xx-9018 stellt zusatzliche Parameter und Funktionalitaten
zur Verfigung, um komplexere Safe-Motion-Funktionen zu realisieren, wie zum Beispiel SLS (Safe Limited
Speed).

Sie haben die Moglichkeit Safe-Motion-Funktionen mit héherer Anforderung beziiglich des Sicherheitslevels,
zum Beispiel durch die Nutzung eines weiteren Gebersystems oder eines Gebers mit hoherem
Sicherheitslevel zu realisieren.

Falls die im Werkszustand integrierte STO-Funktion fir lhren Anwendungsfall nicht passt, haben Sie die
Moglichkeit applikationsspezifische Projekte zu erstellen und auf die TwinSAFE-Drive-Optionskarte zu laden.

Weitere Informationen finden Sie in Kapitel Erstellung eines Projekts mit dem Safe Motion Wizard [»_32].

Die gesamte Parametrierung der TwinSAFE-Drive-Optionskarte erfolgt genauso wie die Programmierung
und Konfiguration einer Sicherheitsapplikation im TE9000 - TwinCAT 3 Safety Editor. Fiir den Austausch des
Gesamtsystems haben Sie die Mdglichkeit die von der EL69x0 bekannte Backup&Restore-Funktion zu
nutzen. Weitere Informationen dazu finden Sie in der EL6910-Anwenderdokumentation. Sehen Sie dazu in

Dokument [3] unter Referenzen [P 8].

ELM8911 Version: 1.2.0 17
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4.2 Typenschlussel

ELM72ab-901c Erlauterung

ELM Produktbereich

Servomotorklemme, Servoverstarker
72 Baureihe

ELM72xx

a Ausgangsstrom |4

1=45A

2=8A

3=16 A

b Achsmodul

1 = Einkanaliges Achsmodul

2 = Zweikanaliges Achsmodul

901 Integrierte TwinSAFE-Drive-Optionskarte
c Sicherheitsfunktion

6 = Sicherheitsfunktionen STO, SS1
8 = Safe-Motion-Funktionen

Je nach Bestellbezeichnung im Typenschlissel sind die folgenden Sicherheitsfunktionen nach EN 61800-5-2
mit der entsprechenden ELM72xx-Variante realisierbar.

Bestellbezeichnung |Sicherheitsfunktionen

ELM72xx-9018 Stopp-Funktionen

STO Safe torque off

SOS Safe operating stop

SS1 Safe stop 1 -1 Time controlled
-r Ramp monitored

S$S2 Safe stop 2
Geschwindigkeitsfunktionen
SLS Safely limited speed
SSM Safe speed monitor

SSR Safe speed range

SMS Safe maximum speed
Positionsfunktionen

SLP Safely limited position
SCA Safe cam

SLI Safely limited increment
Beschleunigungsfunktionen
SAR Safe acceleration range

SMA Safe maximum acceleration
Drehrichtungsfunktionen
SDIp Safe direction positive

SDIn Safe direction negative
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4.3 BestimmungsgemaBe Verwendung

Betreiben Sie die TwinSAFE-Drive-Optionskarte ausschlieR3lich fiir die vorgesehenen und in dieser
Dokumentation definierten Tatigkeiten unter Beriicksichtigung der vorgeschriebenen Werte.

Das erlaubte Einsatzgebiet der TwinSAFE-Drive-Optionskarte sind Sicherheitsfunktionen an Maschinen und
die damit unmittelbar zusammenhangenden Aufgaben in der industriellen Automatisierung. Die TwinSAFE-
Drive-Optionskarte dient dazu, den Servoverstarker in Gefahrensituationen momentfrei zu schalten.

Die TwinSAFE-Drive-Optionskarte sind nur fir Anwendungen mit einem definierten ,Fail-Safe-Zustand*
zugelassen. Dieser sichere Zustand ist immer der energielose Zustand.

Beachten Sie die bestimmungsgemafie Verwendung des Servoverstarkers gemafl Dokument [2] unter
Referenzen [P 8].

Nicht-bestimmungsgemaRe Verwendung

Jeder Gebrauch, der die zulassigen niedergeschriebenen Werte aus dem Kapitel Technische Daten [P 20]
Uberschreitet oder andere Festlegungen aus dieser Betriebsanleitung oder anderen Dokumenten der
Gesamtdokumentation nicht beachtet, gilt als nicht-bestimmungsgemaf und ist somit verboten.

Dies gilt insbesondere fur die durch die Beckhoff Automation definierten Anwendungsfalle, die
vollumfanglich geprift und zertifiziert sind und deren Eigenschaften und Betriebsbedingungen zugesichert
werden kénnen. Dartberhinausgehende Anwendungsfalle sind nicht-bestimmungsgemaf und bedtrfen der
Prufung der Beckhoff Automation.

Eine nicht-bestimmungsgemélie Verwendung hat den Verlust der Sicherheit sowie das Erléschen der
Zertifizierungen und der Zulassung zur Folge.
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5 Technische Daten

5.1 Produktdaten

Die aktuellen Zertifikate aller TwinSAFE-Komponenten mit den zugrundeliegenden Normen und Richtlinien
finden Sie unter https://www.beckhoff.com/de-de/support/downloadfinder/zertifikate-zulassungen/.

Hardware-Daten

Erlauterung

* Anzahl der Abschaltkanéale

1 Kanal pro Achse

» Statusanzeige

Status-LEDs und Diagnose-LEDs

Siehe Dokument [2] unter Referenzen

8l

Software-Daten

Erlauterung

Reaktionszeiten

» Zykluszeit

max 10 ms entsprechend
ProjektgroRe

Die interne Zykluszeit ist die Laufzeit
der Logik-Task plus der zeitlichen
Differenz bis zu ihrem erneuten Aufruf.

¢ Fehlerreaktionszeit

Einstellbar
< Watchdog-Zeit

* Watchdog-Zeit

2 ms bis 60000 ms

Prozessabbild

Genauigkeit fur OCT
Safety (SICK)

« Eingang 6 bis 51 Byte Far weitere Informationen siehe
(1 bis 24 Byte Safe Data) Kapitel Lokales Prozessabbild [P 43].
* Ausgang 6 bis 59 Byte
(1 bis 28 Byte Safe Data)
Sonstiges
* Anzahl Downloads max. 10.000 Wenn 90% dieses Wertes erreicht
sind, wird bei jedem weiteren
Schreibzugriff eine Diag-Message als
Warnung ausgegeben.
Wenn 100% erreicht sind, ist kein
weiterer Schreibzugriff mehr moglich
und das Gerat geht in den Zustand
GLOBAL_SHUTDOWN, sobald ein
weiterer Schreibzugriff erfolgt.
 Sicherheitsgerichtete 0,439° In der SICK-Geberdokumentation ist

eine sicherheitsgerichtete Genauigkeit
angegeben. Abweichend dazu sind in
der TwinSAFE-Drive-Optionskarte 4
Inkremente konfiguriert.
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5.2 Ausfallgrenzwerte

® Berechnung des MTTF,—Wert aus dem PFH, - Wert

Zur Berechnung und Abschatzung der in der folgenden Tabelle beschriebenen Werte lesen Sie
folgende Dokumentationen:

 Applikationshandbuch TwinSAFE

« EN ISO 13849-1:2015; Tabelle K.1.

In den Ausfallgrenzwerten ist die FSoE-Kommunikation mit 1 % des SIL3 entsprechend der Protokoll-

Spezifikation berlcksichtigt.

Ausfallgrenzwerte Erlduterung

Lifetime 20 a

Prooftest-Intervall / Spezielle Proof-Tests sind wahrend
der gesamten Lebensdauer der
TwinSAFE-Drive-Optionskarte nicht
erforderlich.

PFHy 4,67E-9

PFD,,, 9,85E-6

MTTF, hoch

DC mittel, 98,5 %

SFF >99 %

SIL 3 Nach IEC 61508:2010.

Performance Level e Nach EN ISO 13849-1:2015.

CAT 4 Nach EN ISO 13849-1:2015.

HFT 1

Klassifizierung Element Typ B Nach EN 61508-2:2010.

Weitere Informationen entnehmen Sie dem Kapitel Lebensdauer [P _24].

5.3 Umgebungsbedingungen

Beckhoff Produkte sind fiir den Betrieb unter bestimmten Anforderungen an die Umgebung ausgelegt,
welche je nach Produkt variieren. Halten Sie die folgenden Angaben fiir Betrieb und Umgebung zwingend
ein, um die optimale Lebensdauer der Produkte zu erreichen sowie die Produktsicherheit zu gewahrleisten.

TwinSAFE-Drive-Optionskarten unter folgenden Betriebsbedingungen nicht einsetzen:

« unter dem Einfluss ionisierender Strahlung (die das Maf3 der nattrlichen Umgebungsstrahlung
Uberschreitet)

« in korrosivem Umfeld’

* in einem Umfeld, das zu unzuldssiger Verschmutzung der TwinSAFE-Drive-Optionskarte fihrt

' Ein korrosives Umfeld liegt vor, wenn Korrosionsschéden erkennbar werden.

Die Umgebungsbedingungen dieser TwinSAFE-Drive-Optionskarte werden durch den Einbau in die
Servomotorklemme definiert. Die Bedingungen entnehmen Sie Dokument [2] unter Referenzen [» 8].
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54 Projektierungsgrenzen ELM8911

® Projektierungsgrenzen

1 Die maximale ProjektierungsgréfRe der ELM8911 ist durch den verfligbaren Speicher begrenzt.
Dieser wird dynamisch verwaltet. Somit sind die in der folgenden Tabelle angegebenen Werte nur
Richtwerte und kénnen von den tatsachlichen Werten je nach Safety-Projekt abweichen.

TwinSAFE-Verbindungen

maximal 8
(In Summe maximal 12 CRCs - fur eine TwinSAFE Verbindung mit 1 oder
2 Byte sicheren Daten wird 1 CRC bendtigt.)

Sichere Daten je TwinSAFE-
Verbindung

maximal 24 Byte (Telegrammlange 51 Byte)

TwinSAFE-Bausteine

maximal 512 (ESTOP mit komplettem Input- und Output-Mapping)

TwinSAFE-Gruppen

maximal 128

TwinSAFE-Benutzer

maximal 40

Eingédnge in die Standard-SPS

dynamisch (speicherabhangig) max. 54 Byte

Ausgénge in die Standard-SPS

dynamisch (speicherabhangig) max. 62 Byte

22
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5.5 Fehlerreaktion

Die TwinSAFE-Drive-Optionskarte fiihrt eine permanente Eigendiagnose durch. Im Fall einer detektierten
Fehlfunktion geht die TwinSAFE-Drive-Optionskarte gemaR dem Fail-Safe-Prinzip in den sicheren Zustand
uber.

Je nach Schwere der Fehlerursache wechselt die TwinSAFE-Drive-Optionskarte in einen der folgenden
Fehlerzustande:

* Global Shutdown
e Global Fault
e Module Shutdown

5.51 Global Shutdown

Bei einer Detektion von transienten Fehlern, wie zum Beispiel Uberspannung, Unterspannung oder EMV-
Einfliisse, wechselt die TwinSAFE-Komponente in den Zustand ,Global Shutdown*.

Dieser Betriebszustand ist ein sicherer Zustand und setzt die TwinSAFE-Komponente temporar still.

Durch Trennen und erneutes Verbinden der 24-V-Versorgung des Gesamtsystems setzen Sie den
Betriebszustand zurick.

5.5.2 Global Fault

Bei der Detektion von Fehlern, die die Integritat der Sicherheitslogik beeintrachtigen, wie zum Beispiel
Speicherfehler, wechselt die TwinSAFE-Komponente in den Zustand ,Global Fault®.

Dieser Betriebszustand setzt die TwinSAFE-Komponente dauerhaft still.

Tauschen Sie das Gesamtsystem aus.

5.5.3 Module Shutdown

Bei einer Detektion von Software-Fehlern wechselt das betroffene Software-Modul in den Zustand ,Module
Shutdown®.

Dieser Betriebszustand ist ein sicherer Zustand und setzt das Software-Modul temporar still.

Durch einen Error Acknowledge setzen Sie den Betriebszustand zurtick
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5.6 Lebensdauer

Die TwinSAFE-Drive-Optionskarte hat eine Lebensdauer von 20 Jahren, in der die Ausfallgrenzwerte
garantiert werden. Fir weitere Informationen sehen Sie in das Kapitel Ausfallgrenzwerte [P 21].

Die Lebensdauer startet ab dem Herstelldatum gemaf Typenschild des Servoantriebs. Weitere
Informationen entnehmen Sie dem Dokument [2] unter Referenzen [» 8].

Gesamtsystem nach 20 Jahren austauschen

Nach einer Lebensdauer von 20 Jahren sind die Ausfallgrenzwerte nicht mehr zugesichert.
Eine Nutzung (lber die Lebensdauer hinaus kann den Verlust der Sicherheit zur Folge haben.

Die interne TwinSAFE-Drive-Optionskarte hat eine eindeutige Seriennummer, die Sie Uber CoE auslesen
kénnen.

Das Herstelldatum und die Seriennummer des Gesamtsystems entnehmen Sie dem Typenschild des
Servoverstarkers. Sehen Sie hierzu in Dokument [2] unter Referenzen [»_8].
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6 TwinSAFE-Safe-Motion-Funktionalitat

Der folgenden Tabelle entnehmen Sie Informationen zur Geber-Anwendung.

Geber-Typ Hersteller Protokoll Auflosung Reduzierte CRC
Beckhoff OCT Sick OCT (Hiperface 24Bit 0xD3EO
SingleTurn (EDS35) DSL)

Beckhoff OCT Sick OCT (Hiperface 24Bit 0xDF54
MultiTurn (EDM35) DSL)
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7 Werkseinstellungsprojekt

Wiederanlaufsperre einrichten

Richten Sie eine Wiederanlaufsperre in der Uberlagerten Sicherheitssteuerung ein.
Alternativ haben Sie die Moglichkeit durch eine Anderung des sicherheitsgerichteten Programms auf der
TwinSAFE-Drive-Optionskarte eine Wiederanlaufsperre einzurichten.

Ein unkontrollierter Wiederanlauf des Gesamtsystems kann zu schweren Verletzungen fiihren.

71 Beschreibung

Der Servoverstarker mit integrierter Sicherheitstechnik kann nicht ohne Safety betrieben werden. Der
Servoverstarker mit integrierter Sicherheitstechnik beinhaltet im Auslieferungszustand exemplarisch ein
Werkseinstellungsprojekt, mit dem eine einfache Inbetriebnahme ermdglicht wird.

Durch die Nutzung des Werkseinstellungsprojekts haben Sie die Moglichkeit zur Auslésung der
Sicherheitsfunktion STO Uber FSoE.

® Adresseinstellung
1 Im Auslieferungszustand ist eine sichere Adresse von ,1“ eingestellt.

Falls Sie mehr als eine ELM72xx-Servomotorklemme einsetzen mdchten, &ndern Sie die Adressen
der weiteren ELM72xx-Servomotorklemmen, um eine konkrete Adressierung zu gewahrleisten.
Laden Sie anschlieRend das Projekt neu herunter.

Weiter Informationen zur Adresseinstellung entnehmen Sie dem Kapitel Adresseinstellung [»_38].

7.2 Werkseinstellung STO in der TWinSAFE-Drive-
Optionskarte

STO-Abschaltpfade

Innerhalb der Logik gibt es einen STO-Abschaltpfad ,STO_1“ pro Achse. Falls Sie die Safety-Logik auf der
TwinSAFE-Drive-Optionskarte durch ein anwenderspezifisches Projekt ersetzen, missen Sie den
Abschaltpfad pro Achse setzen.

AufRerdem muss das Signal tiber den Ausgang ,no_STO_to_Drive“ an das Servosystem zuriickgemeldet
werden.

Im Auslieferungszustand ist ein sicherheitsgerichtetes Logik-Programm, das sogenannte
Werkseinstellungsprojekt, auf der TwinSAFE-Drive-Optionskarte hinterlegt.

Sie haben die Moglichkeit, die STO-Funktion Uber eine Safety-over-EtherCAT-Verbindung zu aktivieren.
Diese Verbindung enthalt die STO-Signale fur Achse A und Achse B. Fur das STO-Signal wird ein logisches
TRUE-Signal benétigt, damit eine Bewegung der Achse moglich ist. Die Safety-Adresse fur diese
Verbindung wird als 16-Bit-Wert in der Software festgelegt.
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7.3 Werkseinstellung-Prozessabbild im 1/O-Baum

@® Prozessabbild gultig fur das Werkseinstellungsprojekt

1 Beachten Sie, dass das Prozessabbild vom aktiven Projekt und den realisierten
Sicherheitsfunktionen abhangt. Das in diesem Dokument aufgeflihrte Prozessabbild gilt
ausschlieflich fir das Werkseinstellungsprojekt. Bei kundenspezifischen Projekten weicht das
Prozessabbild moglicherweise von dem hier dargestellten Prozessabbild ab. Weitere Informationen

zu kundenspezifischen Projekten entnehmen Sie dem Kapitel Konfiguration in TwinCAT [P 28].

7.31 Eingang

Das Prozessabbild der Eingangssignale besteht aus 7 Byte Daten, davon sind 2 Byte Nutzungsdaten.

Einachsige Variante

Fir die einachsige Produktvariante gilt das folgende Prozessabbild.

Offset |Bezeichnung Daten-|Gruppe |Beschreibung
typ
0.0 STO_ChA BOOL [Safety |True: Kein STO, STO-Ausgange sind freigegeben
False: STO, sicherer Zustand

Zweiachsige Variante

Bei einer zweiachsigen Anwendung gilt zusatzlich zum oberen Prozessabbild das folgende Prozessabbild.

Offset |Bezeichnung Daten- Gruppe |Beschreibung
typ
1.0 STO_ChB BOOL |Safety |True: Kein STO, STO-Ausgange sind freigegeben
False: STO, sicherer Zustand

7.3.2 Ausgang

Das Prozessabbild der Ausgangssignale besteht aus 7 Byte Daten, davon sind 2 Byte Nutzungsdaten.

Einachsige Variante

Fir die einachsige Produktvariante gilt das folgende Prozessabbild.

Offset |Bezeichnung Daten- Gruppe |Beschreibung
typ
0.0 STO_active_ ChA BOOL |Safety Zustand des Signals, das an die Drive Application

(Standard-Firmware) gemeldet wird
True: Kein STO, STO-Ausgange sind freigegeben
False: STO, sicherer Zustand

Zweiachsige Variante

Bei einer zweiachsigen Anwendung gilt zuséatzlich zum oberen Prozessabbild das folgende Prozessabbild.

Offset |Bezeichnung Daten- Gruppe |Beschreibung
typ
0.0 STO_active_ChB BOOL |Safety |Zustand des Signals, das an die Drive Application

(Standard-Firmware) gemeldet wird
True: Kein STO, STO-Ausgange sind freigegeben

False: STO, sicherer Zustand
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8 Konfiguration in TwinCAT

8.1 Hinzufugen eines Achsmoduls

Das Hinzufiigen eines Achsmoduls erfolgt auf die gleiche Weise wie das Hinzufiigen einer anderen
TwinSAFE-Komponente.

Das Hinzufugen einer TwinSAFE-Komponente entnehmen Sie dem Kapitel Einfligen einer EL6910 von
Dokument [3] unter Referenzen [»_8].

8.2 Verwendung der ELM8911 mit dem
Werkseinstellungsprojekt

Weitere Informationen zu diesem Projekt finden Sie in dem Kapitel Werkseinstellung STO in der TwinSAFE-
Drive-Optionskarte [P 26].

Zur Verwendung der ELM8911 in einem Safety Projekt gehen Sie wie folgt vor:

4 [T SAFETY
4 I Project ELM
4 |4 Project_ELM Project
|« References
"3 Target System
\dl GVLs
ud User FBs
4 oy TwinSafeGroupl

L Add * 1% New ltem... Ins
(] Project_| Scope to This % New Folder
Ces ! New Solution Explorer View
& AnaLYTICS
b B o Sort Alias Devices »

Add multiple standard variables

Import Alias-Device(s) from |/O-configuration

1. Rechtsklick auf den Alias-Device-Ordner lhres Safety Projekts
2. Uber ,Add“ ,New Item...“ auswéhlen

Add New Item - Project_ELM ? X
Installed Sort by: | Default - i Search (Ctrl+E) P~
Standard ' - ;
S;“ o @ EK1960-260x TwinSAFE-Compact-Controller (4 x Relay, FW 3)  Safety Type: Safety
4 Satety Alias device for ELM891x STO Module
4 EtherCAT = ﬁ ELM72x1-9016, ELM891x STO Module 0x001022D9 Safety 0x001022DA.
Beckhoff Automation GmbH & Co
‘- @ ELM72x1-9018, ELM891x Safe Motion Module (0x001822D9 Safety
PROFIsafe
EE ELM72x2-9016, ELMB9Tx STO Module 0001022DA
ﬁ% ELM72x2-9018, ELM391x Safe Motion Module 0x001822DA  Safety
[ s
@g £J1914, 4 Ch. Safety Input Safety
ﬁ £J1914, 4 Ch, Safety Input (FW 1) Safety
@ £11918, 8 Ch, Safety Input Safety
4 » i -
Name: ELM72x2-9016, ELM891x STO Module 0x001022DA_2.5ds

| Add Cancel

Das Fenster ,Add New Item* 6ffnet sich und Sie kdnnen das gewtinschte Alias Device auswahlen. In der
Bezeichnung finden Sie die Information, um welche ELM8911-Variante mit dem dazugehdrigen Moduleldent
es sich handelt.

28 Version: 1.2.0 ELM8911



BECKHOFF

Konfiguration in TwinCAT

Die STO-Signale kénnen Sie als sichere Ausgange in dem sicherheitsgerichteten Anwenderprogramm

verwenden.

Map Local Variable: Out to ...

Search: .

[+ Search all levels
4 Project ELG910 Usage
4 6| TwinSafeGroupl 2 Unused only
4 Alias Devices ® Used and unused
4 Term 3 (ELM7212-9016) - Module T (SAFETY) Direction
4 Channel 1 b
® STO_ChA (Type: BOOL Size: 1 B4t) ® Out
® STOChB (Type: BOOL Size: 1 Bst)
4 Term 4 (ELMT7212-9018) - Module 1 (SAFETY) Show Variable Types
4 Channel 1 Matching Type
& STO_ChA (Type BOOL Suze: 1 Bit) Matching Size
& STOChB (Type: BOOL Size: 1 Bit) Function block ports
4 TwinSafeGroupl B o s
9 Run/Stop (Type: BOOL, Size: 1 Bit) omﬁ 2
& Err Ack (Type: BOOL Size: 1 Bit) gatps
9 Module Fault (Type: BOOL Size: 1 Bit) Group ports
4 7] Network1 [+] Local group
I | FBAdd1 Other groups
I | FBAnd1 Safe /05
Local group
[+#] Other groups
Standard 1/0s
[/] Local group
[w] Other groups
Logic internal safe I/0s
[+/] Local group
[+ Other groups
Logic internal standard |/Os
Local group
Other groups

[ Clear | selected items Count: 0 [ ok ][ concel |

Die Variablen werden mit der entsprechenden Bezeichnung im Variable Mapping angezeigt.
CuSEe e ——.—— |

safeMon
FBMonl

Restart [O] Restart

Doorin 1 ] Mealnd | &
Doorin_2 [0] Monind |

5] Monin3
f] Menind.

et

Variable Mapping

nt Values \ Max Start Dewiation

Group Ports | Reph
+ | Greup
Varable Scope  Assgnment Usages i

GroupPort_EmAck  Local [ ][ Erorhcknowledgement in (TwinSateGroup1) [T winSafeGroup1. Ex Ack ]
Out Local [ [TwnSaleGroup] Network] FBMon] MonOut | ][Term 3 (ELM7212.5016) - Module 1 . STO_ChA (TwinS

Restart Local  [[Termn 3 (ELM7212.9016) - Module 1 (SAFETY) STO_sctive_ChA (TwinSafeGroup1) [ [TwinSateGroup1 Network1 FEMon1 Restar ]
Doot_in_1 Local [ Term 4 (ELM7212:9018) - Medule 1 STO_sctive_Cha (Twi [ [TwinSafeleoup1 Networkl FEMon1 Monkn1 |

Door_in_2 Local  [[1[Teim & (ELM7212-9018) - Module 1 (SAFETY) STO_sctive_ChB (TwinSafeGraup1) [ [TwinSateGroun 1 Netwerk1 FEMen1 Mealn2 1
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8.3 Verwendung der ELM8911 mit einem
sicherheitsgerichteten Anwenderprogramm

Um lhre TwinSAFE-Drive-Optionskarte mit einem sicherheitsgerichteten Anwenderprogramm zu nutzen,
mussen Sie bestimmte Einstellungen zum Zielsystem und den Eingdngen und Ausgangen vornehmen.

Zielsystem

Fir die Nutzung von Anwender-spezifischen Funktionen in der ELM8911 wird ein Safety Projekt in
TwinCAT 3 angelegt und als Zielsystem die ELM8911 beziehungsweise das Achsmodul ausgewahlt. Gehen
Sie dazu wie folgt vor:

4 ill TwinCAT Projekt ELM
b @l SYSTEM
MOTION
PLC
i
C4 3 Add New item... Ins
i@ AN *0  Add Existing ltem... Shift+ Alt+A

b EIJ’C Rename

2 Hide SAFETY Configuration

1. Rechtsklick auf die Safety-Konfiguration
2. ,Add New Item...“ anklicken

Target System”
i R/A Platfor N/A

User Administration

Backup/Restore
Target System: ELM8S1x > TwinCAT System Manager Process Image

Physical Device: not available »’;‘, - Connection Info Data

SO SRR e deion O Show Input/Output Data as byte
amay (old configuration)

Documentation

Project Settings

Software Version: |nol available
i : ilabl
Setial Number. |n0| available Co joninpits/Outputs
Project CRC: |nol avallable
; - Take over Safety Alias Device names
Map Serial Number: (] Map Project CRC:  [] [ (Connection Irfo Data names will also
Verson Number: |1 | & Bs i med)
Safe Address: [1 | Standardinputs /Outputs
Hard Address: it labl = W
QRSB ARKESS panas L 0 Take over Standard Alias Device

names

Teminal View:

Amshetld |rv|ol available
AmsPort: Inol available

3. Doppelklick auf den neu hinzugefligten Knoten
4. Reiter ,Target System” 6ffnen, um das Zielsystem auszuwahlen
5. In der Drop-Down-Liste des Zielsystems ,ELM891x" auswahlen

6. Auf L% klicken, um die TwinSAFE-Drive-Optionskarte mit dem Achsmodul zu verknipfen

Gehen Sie wie folgt vor, um die lokalen Eingange und Ausgange der ELM8911 zu nutzen:
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4 [T SAFETY
4 [ Project_ELM

|43 Project_ELM Project
|« References
"3 Target System
\dl GVLs
ud User FBs

4 oy TwinSafeGroupl

L Add E _°l_:| New Item... Ins
(] Project_| Scope to This % New Folder
i;l;l.\"TlCS New Solution Explorer View
b B o Sort Alias Devices »

Add multiple standard variables

Import Alias-Device(s) from |/O-configuration

7. Rechtsklick auf den Alias-Device-Ordner des Safety Projekts
8. Uber das ,Add“-Feld ,New Item...“ auswahlen

Add New Item - Project_ELM ? X
Installed Sort by: ‘Dé{‘au‘h -] g:: Search (Ctrl=E) P~
Standard : a ;
S;" o @ EK1960-260x TwinSAFE-Compact-Controller (4 x Relay, FW 3)  Safety Type: Safety
4 Sntely - Alias device for ELM891x Safe Motion
4 EtherCAT = @ ELM72x1-9016, ELM891x STO Module 0x001022D9 Safety Module 0x001822DA.
Beckhoff Automation GmbH & Co
K @ ELM72x1-9018, ELM891x Safe Motion Module 0x001822D9 Safety
PROFIsafe
ﬁ ELM72x2-9016, ELM391x STO Module Dx001022DA Safety
ﬁ «2-9018, ELM391x Safe Motion Module 0x001822DA
P
@ £)1914, 4 Ch. Safety Input Safety
ﬁ £J1914, 4 Ch, Safety Input (FW 1) Safety
@ £1918, 8 Ch, Safety Input Safety
4 » . -
Name: ELM72x2-9018, ELMB891x Safe Motion Module 0x001822DA_1.5ds

Add Cancel

Abb. 1: ELM8911 - Add new item - Alias Device ELM72xx

Das Fenster ,Add New Item* 6ffnet sich. Hier kdnnen Sie ihre gewiinschte ELM72xx-Variante auswahlen.
Um welche ELM8911-Variante es sich handelt entnehmen Sie der Bezeichnung und dem Moduleldent in der
Alias-Device-Beschreibung.

Welche Moduleldent zu welcher Firmware-Version gehdrt und welche AX8000-Firmware unterstitzt wird,
entnehmen Sie dem Kapitel Versionshistorie [» 7].

9. Fur die Safe Motion Variante ,ELM72x1-9018* oder ,ELM72x2-9018“ auswahlen

10. Auswahl mit ,Add“ bestatigen
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Linking | Connection | Safety Parameters | Process Image | Internal Safety Parameters [ Internal Process Image |

FSoE Address: 0 ‘ External Safe Address:
Linking Mode: Automatic v
Physical Device: | Automatic [ |
Dib Switch Manual
1p Switch: Focal

Input:  Full Name: not available

Linked to: notavailable

Linked to: |notavailable

|
Output: Full Name: not available ’
|
|

Name: not available

11. Doppelklick auf das Alias Device

12. Reiter ,Linking® 6ffnen

13. Im Drop-Down-Menu von Linking Mode ,Local“ auswahlen

Nachdem der Linking Mode auf ,Local® umgestellt ist, werden alle nicht relevanten Einstellungen des Alias
Devices fiir die Eingabe gesperrt dargestellt. Die weiteren Safety Parameter finden Sie im Kapitel Safety
Parameter [P 40].

Sichere Eingange und Ausgénge innerhalb der Safety-Logik

Weitere Informationen zum Prozessabbild und den sicheren und nicht-sicheren Eingangssignalen und
Ausgangssignalen finden Sie im Kapitel Lokales Prozessabbild [P 43].

8.4 Manuelle Erstellung von Safety-Funktionen

Die Erstellung eines sicherheitsgerichteten Anwenderprogramms ist in der Dokumentation der EL6910 und
der FB-Beschreibung enthalten. Die entsprechenden Dokumente sind die Nummern [3] und [4] unter

Referenzen [» 8].

8.5 Erstellung eines Projekts mit dem Safe Motion Wizard

Der Safe Motion Wizard ist Teil des TwinCAT 3 Safety Editors TE9000 und dient der vereinfachten Erstellung
von Safety-Projekten fir TwinSAFE-Safe-Motion-Funktionen, wie zum Beispiel SLS oder SS2.

Sie kdnnen den Wizard fiir existierende Achsen in der I/O-Konfiguration oder virtuelle Achsen nutzen.
AuRerdem kénnen Sie mit dem Wizard eine Verbindung zu einem Master-Projekt anlegen.

® Beispiel-Verbindung zu einem Master-Projekt

1 Als Master-Projekt kdnnen Sie zum Beispiel das Master-Projekt einer EL6910-Klemme auswahlen.
Voraussetzung hierflr sind eine Solution mit einer 1/0-Konfiguration und ein EL6910-Master-Safety-

Projekt.

Gehen Sie wie folgt vor:
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ject Build Debug TwinCAT [TWinSAFE ] PLC Team Scope Tools Wind:
Verify Safety Project .;e ~  TwinCAT RT (x64) -
Verify Complete Safety Project TwinCAT Projekt ELM = <Local>
Download Safety Project
&% Delete Safety Project
Customize Safety Project
=¥ Multi-Download Safety Project(s)
@ Download Safe Address
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
[} Safety Library Repository
Wizards ’ Start SafeMotion Wizard...

Start FW Update Wizard...

1. ,TWinSAFE" in der Menlleiste auswahlen

2. Uber den Meniipunkt ,Wizards* ,Start Safe Motion Wizard* auswéahlen

Safe Mation Wizard B
Steps Select Project Targets
Select Project Targets Target Type: ELMEDIx [ ] Show Hidden Devicas
| 4 TevinCAT Proj
= Rovan

[iTerm 3 ELMT212-2018) T

[1Term & (ELMT212-2018)

For an Safe Mation

I Next I _ Cancel J

Dem Fenster ,Select Project Targets” enthehmen Sie die vorhandenen Komponenten und die virtuellen

Achsen fir Einachsmodule und Zweiachsmodule.
3. Die gewilinschten Komponenten und Achsen auswahlen
4. Auswahl mit ,Next“ bestatigen
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Safe Motion Wizerd

Steps

Select Safety Feedbacks

5. Im Fenster ,Select Safety Feedbacks® das Feedback konfigurieren

Select Safety Feedbacks

Select the attached encoder per channet

TerinCAT Projekt ELM
() Term 3 (ELM7212-9016)

ChA: | Any Safety Encoder
Chil: | Any Safety Encoder -
(2) Term 5 (ELMT7211-9016)
ChA: | Any Safety Encoder -
() Term 4 (ELM7212-9018)
Chac Safety Multiturn

Chil: Safety Muttitum

BeckhoH OCT 2482 -
Beckho OCT 2484 ~

o ] [ |

6. Konfiguration mit ,Next* bestatigen

Safe Motion Wizard

Steps

Select Safety Function

7. Im Fenster ,Select Safety Function® die Sicherheitsfunktionen der Achsen wahlen

B
Select Safety Function

£ g
=
i
g : 2
- o
HEZIZEELO005 80 5
viob BLED R L B
il b e T e R
FerinCAT Projekt ELM
(%) Term 3 (ELM7212:9016)
[= | [¥ Mo Safe Motion based functiol
Cht & + o Mo Safe Motion based functiol
() Term 5 (ELM7211-9016) [
o T o [& Mo Safe Metion based functiel
(#) Term 4 (ELM7212-9018)
Mow MHATARAL MEAMPA Y
Me MW Vv MY v

[ | tet ][ Conee

8. Auswahl mit ,Next“ bestatigen

Safe Motion Wizard

Steps

Configure TwinSAFE Projects

Configure TwinSAFE Projects
The following projects will be created:
TwinCAT Projekt ELM
Pregect Mame: IELM_Prqxn SAFETY*TwnCAT Preakt ELM
Safaty Functions: @ Cha 1 selected | ChB: 1 sedected
Devices: | Term 3 {ELMT212-9018)T1ID7 Device 1 [Fthess A7) Serm 1 {EXTI00) " Term 3 (ELM72%2-00
Project Name: | ELM_Project? *SAFETY " TwinCAT Projekt ELM
Safety Functions: () Chi: 1 selected
Devices: |Ttrm S{ELMT211-9016) TN Crevice 1 (EtharCaT)*Tarm 1(EXTI00) Tarm & (ELMT21-801
Preject Name: ?ELM_Dro;ec:H' SAFETY *TwinCAT Projekt ELM
Safety Functions; () Ch 15 selected | ChE: 15 selected
Dewices: Term 4 {ELMT212-9018)TID* Device 1 (EtherCAT]*Term 1 (XTI Tarm & ELM722-60

Back | Next || Bl |

34

Version: 1.2.0

ELM8911



BEGKHOFF Konfiguration in TwinCAT

Es erscheint das Fenster ,Configure TWinSAFE Projects”. Dem Fenster ,Configure TwinSAFE Projects*
entnehmen Sie die Safety-Projekte, die generiert werden. Sie kdnnen hier die Safety-Projekte umbenennen.

9. Fall gewlinscht, Safety-Projekte umbenennen
10. Auswahl mit ,Next“ bestatigen

Safe Motion Wizerd B

Steps Assignment of master target logics

The foliowing master logic devices are svallable. The indindual Safe Motion devices can be assigned to
these logics. New safety projects will be created or aiready assgned safety projects will be extended. Backup
B Restore can be enabled for cach Safe Moton project

TwinCAT Projekt ELM
Master Logic Devce: T 2 {ELG9I0} " SAFETY " TwnCAT Projeks ELM
Devices

Assignment of master target logi
Marter Project Name: NEW! Untided

Backup & Restore Al
1/3 Devices are not assigned to a master project.

Bock || Mew | [ cancel |

11.Im Fenster ,Assignment of master target logics” das Master-Projekt festlegen

Dazu wahlen Sie zunachst die Gerate aus, die Sie mit dem Master-Projekt verbinden méchten.

o Assign devices to master target Term 2 (ELG910) — O x
Group

{ ~ JELM_Project1
erm 3 (ELM7212-9016)TIC Device 1 (EtherCAT) “Term 1 (EKTIO0

(A JELM_Project2

E erm 5 (ELM7211-9016)TIC* Device 1 EtherlAT) Vlem 1

[~ JELM _Project3

E erm 4 (ELM7212-9018)TIID " Device 1 (EtherCAT) “Torm 1

(i}
i
£

m
1

(K]
i
i

[l

[ Select all

12. Gerate auswahlen
13. Auswahl mit ,OK* bestatigen
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Safe Mation Wizard B
Steps Assignment of master target logics
The following master loge devices are avalable. The indnvidual Safe Motion devices can be assigned to
these logics. Mew safety projects will be created or already assigned safety projects will be extended. Backup
&1 Restore can be enabled for each Safe Motion project.
TwinCAT Projekt ELM
Master Loge: Device: Teem 2 [ELEG10)“ SAFETY AT,
Devices | [escpn
Project L
Assignment of master target logl Retoce s e
_ ELM_Project Term 3 (ELMT212:9016) THD*Device 1 (Ether
ELM _Project?  Term 5 (ELMT7211-2016) THD*Device 1 (Ether
ELM Projectd Term 4 (ELMT212-9018} THD*Device 1 (Ether
Waster Project Name: NEWELM Master 5 e |

[ Backup & Restore AN
0/3 Devices are not assigned 1o @ master project.

[[wx [ tee ] [ Goe |

Nutzen Sie entweder ein bereits existierendes Master-Projekt oder generieren Sie ein neues. In dem
markierten Feld haben Sie die Moglichkeit den Master-Projekt-Namen einzutragen.

14. Mit ,Next bestatigen

Safe Motion Wizard n
Steps Safe Address Selection
Set the safe addresses of all involved logic devices:
TwinCAT Projekt ELM
Termn 3 (ELM7212-9016) |-| 5|=|0 [ Define F5oE connection address in project
Term 5 {ELM7211-9016) |-| 6|=|l | ] Defire FSoE connection adedress in project
Term 4 (ELM7212-5010] || 7[+|| L] Define Fsaf connaction address in project
Safe Address Selection Term 2 (EL6910) | | gl

) e I
15.Im Fenster ,Safe Address Selection” sichere Adressen aller Teilnehmer konfigurieren

Alternativ konnen Sie die sicheren Adressen auch innerhalb des Safety-Projekts konfigurieren.
16. Einstellungen mit ,Finish“ bestatigen

Microsoft Visual Studio

@

h Safe Motion project(s) successfully created:

- ELM_Project1
- ELM_Project2
- ELM_Project3

@& ter project(s) successfully created or updated:
R

- ELM_Master

17.Das Fenster mit ,OK" bestatigen

Sie haben die Safety-Projekte erfolgreich erzeugt.
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4[4} ELM_Master
4[| ELM_Master Project
|»=] References
% Target System
[ GVLs
iyd User FBs
4 7 TwinSafeGroup1
j Alias Devices
Il Connection to Term 3 (ELM7212-9016).sds
!lﬂu Connection to Term 4 (ELM7212-9018).sds
|Eu Connection to Term 5 (ELM7211-8016).sds
Il ErrorAcknowledgement.sds
| Run.sds
E{ TwinSafeGroup1.sal
ELM_Master Instance

Nach diesem Vorgehen erhalten Sie eine TC3-Solution mit den entsprechenden Safety-Projekten fur
ELM72xx und zum Beispiel EL6910.

Das Master-Projekt enthalt die Verbindungen zu den konfigurierten Achsen.

4 [#] ELM_Project3
4 ELM_Project3 Project
[«3] References
”g Target System
b A GVLs

[-4 User FBs
;4 ChA_ChB_Connection_Input
(1 ChA_S52_50S
A ChA_SSM_1
4 ChA_SSM_2
4 ChA_SSR
.4 ChA_SDIp
;4 ChA_SDIn
4 ChA_SLS_1
4 ChA_SLS2
.4 ChA_SLS_3
4 ChASLS 4
., ChA_SLP_1
4 ChA_SLP_2
;4 ChASLP_3
4 ChASLP_ 4
lod ChA_STO_SS1_ErrorHandling
;4 ChB_SS2_SOS
;4 ChB_SSM_1
;4 ChB_SSM_2
,d ChB_SSR
;4 ChB_SDIp
;4 ChB_SDIn
;4 ChB_SLS_1
.4 ChB_SLS_2
4 ChB_SLS_3
;4 ChB_SLS_ 4
(2 ChB_SLP_1
.4 ChB_SLP_2
4 ChB_SLP_3
;4 ChB_SLP_4
;4 ChB_STO_SS1_ErrorHandling
24 ChA_ChB_Connection_Output
ELM_Project3 Instance

vV VYV VYV VYV VYVVYVVVVVVYVVVVVVVYVVYVVVYVVVYVVYVYvVYw

Die ELM72xx-Projekte enthalten die im Wizard gewahlten Sicherheitsfunktionen. Jede Sicherheitsfunktion
wird durch eine separate TwWinSAFE-Gruppe realisiert.
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5151 Cha

satelr satennd
SLE1 Limit A SLS_1_Ensble - INVERT_SLS1_STATE Ch?

ChAPRIFE VELOCITVMAX (G] Anslogin LIMIT ChASLS 1 CMD B Ornd Ch 515 1 CMD [E] Andint | &|
5] Mimvstse Bjoks Ardind |
[E] Mavaice 5] a3 5] Andinz
i 5] Orind 1] Asdint ]

Bl o3 ] Arcins
(S I 1] Ancing
5] Qrin? it D} Cha STO_S51_EmorHandii.. 19] AndinT
5] ok il K] Anding.

Wanables Group Pors | Replacement Vaues | Max Start Devistion

- Group
Variable Scope  Assignmen LUagea Online Vak
GroupPort_Errhck Leest  [EfT Chh_DriveRieq_ErrAck (ChA_ChB_G Ingutl - [ChA_SLS 1EwAck |
GroupPort_Run Local  [[T ChA_DriveReq Fun (Chi_ChB_C: input] ]I [ChA_SLE T AunSiop |
STO_CMD B_Connes put Connection_inp Connectan_ChA_input Byted DecOut] | STD_551 Erortand 11 hA Monin]
$81_CMD alobal [ [CHACRE C R g Ch Chi_inpit Bs Deouz] | [ChA_STD. 681 Eqrertinnding ST0_S51_1661_Cha Mealnt |
§52_0MD Giobal [ |[ChA ChE G jon_input G Input Ci_lnput_Byte0 DecOutd | [ ChA_582_808 892_505_ChASS2 Manin |
808_CMD [T _ T mm&}aosmz_m_maaﬂmsszﬂammnz |

__I 508587 308 ChACODMMAND SS3° SOS Andin?
SSR_CMD 5

18. Parameter entsprechend den vorliegenden Anforderungen der Sicherheitsapplikationen einstellen. Hier
am Beispiel SLS gezeigt.

8.6 Adresseinstellung

Nutzername und Passwort

1 Einige Aktionen, wie zum Beispiel die Adresseinstellung, missen Uber die Eingabe des
Nutzernamens und des Passworts bestatigt werden. Der Default-Nutzername ist Administrator und
das Default-Passwort ist TwinSAFE.

Andern Sie bei der ersten Inbetriebnahme der TwinSAFE-Komponente das Default-Passwort gegen
ein kundenspezifisches Passwort. Das Passwort muss eine Lange von mindestens 6 Zeichen
haben.

Gehen Sie wie folgt vor, um die sicherer Adresse lhrer TwinSAFE-Komponente einzustellen:

4« o
4 "% Devices
4 == Device 1 (EtherCAT)
2® Image
*B |mage-Info
2 SyncUnits
[ Inputs
B Outputs
& InfoData
Il Term 1 (EK1100)
p [H InfoData
b M Term 2 (EL6910)

1. Safe-Motion-Komponente 6ffnen

A Vv v 9o

b [ Term 3 (ELM7212-9016)

b 3 Term 4 (ELM7212-9018)

b ald Term 5 (ELM7211-9016)
b &% Mappings
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General EherCAT DC Frocess Data  Fic

I _ Updatelst | fute Undate 4] Single Update [T] Show Offline Diata
| Advariced | | |
[ AddtoRatup. | [Orine Dats Module OD i#oE Pot): [0 |
Index Namwe: Flags Value
+ F801:0 DRV Brake Chapper Settings RW »25<
- Fa10:0 FAN Settings AW 217¢
- F300:0 DRV o data RO >20<
* FE13:0 DRV Device Info data RO EE
= P800 Safs Address RO >4 <
I 0 0007 (1)
FSE0:02  Senal Number ROP O Q0000000 {0)
FSE0:03  Project CRC ROFP Dn3BCE (14534)
F3E0:04 Defauit Project CRC RO Dx38C6 (14534)
o F981-0

CTRL Info data RO

»2<

1y &0 [@) ¢

Download Safe Address

Skts  Stamup CoE-Onime  Disg Histery  Online

2. Reiter ,CoE-Online“ 6ffnen

Bei Index F980:01 sehen Sie die aktuelle FSoE-
Adresse.

3. In der Mendleiste ,Download Safe Address*®
anklicken

Download Safe Addresses on Devices without Dip-Switch E
Steps Choose Safety Device 4. Im Fenster ,,Choos? Safety Device* Safe-Motion-
Choose Safety Device Please choose a safety device from the [/O-Tree: Komponente auswahlen
e Pkl AN 5. Auswahl mit ,Next” bestatigen
4 Term 1 (EKT100)
Term 3 {ELMT212-9016}
] Term 4 (FLM7212-9018)
[T] Term 5 {ELMT211-8016)
[
Dowinlead Safe Addresses on Devices without Dip-Switch
Steps Set Safe Address Das Fenster ,Set Safe Address* 6ffnet sich.
Safe Address 6. Gewilinschte Adresse eingeben
et Sehe M dsess Tmspamzoog [ 7. Eingabe mit ,Next“ bestatigen
Back || e | [ cencel |
Download Safe Addresses on Devices without Dip-Switch
Steps Download Safe Address 8. Im Fenster ,Download Safe Address” den
Nutzernamen und das Passwort eingeben
i pammm 9. Safe-Motion-Komponente auswéhlen, fiir die Sie
Download Safe Address Password: eine neue Adresse laden mdchten
R ot ok 10. Fenster mit ,Finish“ schlielRen
Verfied Faof-Address Physical Device Serial Mum
| R Term 3 (FLMT212-9016} ]
sack || Finigh | | cancat
ELM8911 Version: 1.2.0 39



BECKHOFF

Konfiguration in TwinCAT

Generl BheCAT DC FrocessData Flc  Sits  Samup CoE-Onime  Disg Histoy  Orline

s S e T G il 11.,Update List* anklicken
L Advanced... . I |

[ Addito Starn [orine D=2 | Modide OD (A0E Pot) [0 |

Index Namwe: Flags Yalue

v FEO10
i F8100

o FI81-0

DRV Braie Chapper Settings
FAN Settings

CTRL Info data

RW
aw

»25¢
217«

* - Fa00:0 DRY o data RO >20<
B F§13:0 DRY Device Info data RO EE
= F3a0-0 Safa Address ] 3d
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8.7

Im Auslieferungszustand verwenden Sie die TwinSAFE-Drive-Optionskarte mit dem
Werksteinstellungsprojekt STO. Falls Sie die TwinSAFE-Drive-Optionskarte mit einem benutzerspezifischen
Anwenderprogramm verwenden, haben Sie die Mdglichkeit Uber die internen Safety Parameter die
TwinSAFE-Drive-Optionskarte zusatzlich zu konfigurieren.

Fehlerauswertung durchfiihren

Safety Parameter

Falls Sie den Parameter fur die Safe-Motion-Funktionen aktivieren, fiihren Sie die entsprechenden
Fehlerauswertungen durch und werten Sie die Rickmeldung Position Valid des oder der verwendeten
Geber aus.

Bei Nichtbeachtung kann die Sicherheit gefdhrdet sein.

HINWEIS

»SAFEDRIVEFEEDBACK Maximum Safe Position Deviation” nicht andern

In Ihrer Konfiguration kdnnen Sie die Parameter ,SAFEDRIVEFEEDBACK Maximum Safe Position
Deviation® sehen.

Andern Sie diese Parameter nicht!

8.71

Ihnen stehen die folgenden internen Safety Parameter fir die Bestelloption ELM72x1-9018 zur Verfugung.

Einachsige Variante

Index ‘Bezeichnung

\Datentyp Beschreibung

Funktionale Einstellungen

0x80E0:02 |Ch A FSDRIVE Primary Feedback
h Enabled

BOOL True: Primary Feedback aktiv

False: Primary Feedback inaktiv

Feedback-CRC-Einstellungen

Die folgenden Parameter werden nur ausgewertet, wenn das entsprechende Feedback ,enabled* ist.
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Index Bezeichnung Datentyp |Beschreibung
0xAOF0:1B|Ch A SAFEDRIVEFEEDBACK UINT16 |Parameter-CRC von Kanal A
h Parameter CRC

Safety-Einstellungen

0x80F0:01 |Ch A SAFEDRIVEFEEDBACK Durchschnittsberechnung der Beschleunigung
h Average Calculation Acceleration

0x80F0:05 |Ch A SAFEDRIVEFEEDBACK Durchschnittsberechnung der Geschwindigkeit
h Average Calculation Velocity

0x80F0:11 |Ch A SAFEDRIVEFEEDBACK Detektionsgrenze fiir die

h Encoder Direction Shift Drehrichtungserkennung

Referencing Settings

Die folgenden Parameter werden nur ausgewertet, wenn das entsprechende Feedback ,enabled” ist.

0x80F2:01 |Ch A SAFEDRIVEFEEDBACK BIT4 Referenzierung der Betriebsart
h Operation Mode - Automatische Referenzierung,
,Referenzposition setzen* aktiviert
» Automatische Referenzierung,
.Referenzposition setzen® deaktiviert
* Manuelle Referenzierung

0x80F2:11 |Ch A SAFEDRIVEFEEDBACK UINT32 |Sichere Singleturn-Referenzposition
h Reference SafePostion Singleturn
0x80F2:12 |Ch A SAFEDRIVEFEEDBACK INT32 Sichere Multiturn-Referenzposition
h Reference SafePostion Multiturn
0x80F2:13 |Ch A SAFEDRIVEFEEDBACK UINT32 |Zulassige maximale Geschwindigkeit an der
h Speed at Reference Position Referenzposition
0x80F2:14 |Ch A SAFEDRIVEFEEDBACK UINT32 |Maximal sichere Singleturn-Referenzposition
h Maximum Singleturn Referenced

SafePosition
0x80F2:15 |Ch A SAFEDRIVEFEEDBACK INT32 Maximal sichere Multiturn-Referenzposition
h Maximum Multiturn Referenced

SafePosition
0x80F2:16 |Ch A SAFEDRIVEFEEDBACK UINT32 |Minimal sichere Singleturn-Referenzposition
h Minimum Singleturn Referenced

SafePosition
0x80F2:17 |Ch A SAFEDRIVEFEEDBACK INT32 Minimal sichere Multiturn-Referenzposition
h Minimum Multiturn Referenced

SafePosition
0x80F2:18 |Ch A SAFEDRIVEFEEDBACK UINT32 |Zulassige Abweichung beim Initialisieren der
h Deviation Startup Position Referenzposition
8.7.2 Zweiachsige Variante
Far die Bestelloption ELM72x2-9018 stehen lhnen zuséatzlich die folgenden internen Safety Parameter zur
Verfugung.
Index ‘Bezeichnung ‘Datentyp Beschreibung

Funktionale Einstellungen

0x81E0:02
h

Ch B FSDRIVE Primary Feedback
Enabled

BOOL

True: Primary Feedback aktiv
False: Primary Feedback inaktiv

Feedback-CRC-Einstellungen
Die folgenden Parameter werden nur ausgewertet, wenn das entsprechende Feedback ,enabled ist.

0xA1F0:1B|Ch B SAFEDRIVEFEEDBACK UINT16 |Parameter-CRC von Kanal B

h Parameter CRC

Safety-Einstellungen

0x81F0:01 |Ch B SAFEDRIVEFEEDBACK Durchschnittsberechnung der Beschleunigung

h Average Calculation Acceleration
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Index Bezeichnung Datentyp |Beschreibung

0x81F0:05 |Ch B SAFEDRIVEFEEDBACK Durchschnittsberechnung der Geschwindigkeit
h Average Calculation Velocity

0x81F0:11 |Ch B SAFEDRIVEFEEDBACK Detektionsgrenze fiir die

h Encoder Direction Shift Drehrichtungserkennung

Referencing Settings
Die folgenden Parameter werden nur ausgewertet, wenn das entsprechende Feedback ,enabled ist.

0x81F2:01 |Ch B SAFEDRIVEFEEDBACK BIT4 Referenzierung der Betriebsart
h Operation Mode

» Automatische Referenzierung,
.Referenzposition setzen® aktiviert

» Automatische Referenzierung,
.Referenzposition setzen® deaktiviert

* Manuelle Referenzierung

0x81F2:11 |Ch B SAFEDRIVEFEEDBACK UINT32 |Sichere Singleturn-Referenzposition

h Reference SafePostion Singleturn

0x81F2:12 |Ch B SAFEDRIVEFEEDBACK INT32 Sichere Multiturn-Referenzposition

h Reference SafePostion Multiturn

0x81F2:13 |Ch B SAFEDRIVEFEEDBACK UINT32 |Zulassige maximale Geschwindigkeit an der

h Speed at Reference Position Referenzposition
0x81F2:14 |Ch B SAFEDRIVEFEEDBACK UINT32 |Maximal sichere Singleturn-Referenzposition
h Maximum Singleturn Referenced

SafePosition

0x81F2:15 |Ch B SAFEDRIVEFEEDBACK INT32 Maximal sichere Multiturn-Referenzposition
h Maximum Multiturn Referenced
SafePosition

0x81F2:16 |Ch B SAFEDRIVEFEEDBACK UINT32 |Minimal sichere Singleturn-Referenzposition
h Minimum Singleturn Referenced
SafePosition

0x81F2:17 |Ch B SAFEDRIVEFEEDBACK INT32 Minimal sichere Multiturn-Referenzposition
h Minimum Multiturn Referenced
SafePosition

0x81F2:18 |Ch B SAFEDRIVEFEEDBACK UINT32 |Zulassige Abweichung beim Initialisieren der
h Deviation Startup Position Referenzposition
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9 Lokales Prozessabbild

Das Prozessabbild der ELM8911 setzt sich aus dem Eingangsprozessabbild und dem
Ausgangsprozessabbild zusammen. Fir |hre kundenspezifische Sicherheitsapplikation steht Ihnen das
folgende lokale Prozessabbild zur Verfigung.

Nicht-sichere Signale ausschlieBlich funktional nutzen

Fir jedes Signal im Prozessabbild wird in der Spalte ,Gruppe“angegeben, ob es sich um ein
sicherheitsgerichtetes oder ein Standard-Signal handelt. Nicht-sichere Signale dirfen nicht ohne
zusatzliche Maflinahmen fiir die sicherheitstechnische Auswertung oder Abschaltung genutzt werden.

9.1 Eingang

Das lokale Prozessabbild der Eingangssignale besteht aus max. 512 Byte Daten.

9.11 Einachsige Variante
Fuar die einachsige Produktvariante gilt das folgende Prozessabbild.
Offset |Bezeichnung Daten- Gruppe Beschreibung
typ
0.0 ChA_STO _Error BOOL |Safety  |True: Fehler bei den Abschaltpfaden STO von

Achse 1 detektiert
False: Kein Fehler
(Link zu Ausgangssignal 6.1)

0.1 ChA_STO_State BOOL |Standard |True: Achse 1 freigegeben
False: Kein Fehler

2.0 ChA_EncoderVoltage_Unde BOOL |Standard |True: Unterspannung am Geber (OCT Achse 1)

rrange False: Kein Fehler
(Link zu Ausgangssignal 6.4)
2.1 ChA_EncoderVoltage Overr BOOL |Standard |True: Uberspannung am Geber (OCT Achse 1)
ange False: Kein Fehler

(Link zu Ausgangssignal 6.5)

2.2 ChA_EncoderVoltage Error |BOOL |Standard |True: Fehler bei der Geberspannung Achse 1
False: Kein Fehler

2.3 ChA_DriveReq_Activate_ En BOOL |Standard |True: Geber der Achse 1 ist gemafl ELM72xx

coder eingeschaltet.

False: Geber der Achse 1 ist gemal ELM72xx
ausgeschaltet.
(Link zu Ausgangssignal 6.6)

4.0 ChA_EncoderVoltage INT16 |Standard |Analogwert der Geberspannung (OCT Achse 1) in
mV

6.0 ChA_DriveReq_Run BOOL |Standard |Run-Signal fir Achse 1 des ELM72xx-
Kontrollworts

6.1 ChA_DriveReq_ErrAck BOOL |Standard |Error-Acknowledge-Signal fir Achse A des

ELM72xx-Kontrollworts

(Link zu Ausgangssignal 0.4, 1.5, 2.2, 4.0, 14.0,
18.0)

14.0 ChA_PriFb_Error BOOL |Safety  |True: Fehler im primaren Feedback-Modul von

Achse 1
False: Kein Fehler

141 ChA_PriFb_Encoder_Ready BOOL |Standard |True: Primares Feedback-Modul von Achse 1
bereit
False: Kein Fehler
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Offset Bezeichnung Daten-|Gruppe |Beschreibung
typ
14.2 ChA_PriFb_Position_Valid |BOOL |Safety |True: Position des primaren Feedback-Moduls von
Achse 1 valide
False: Kein Fehler
14.3 ChA_PriFb_SDI p BOOL |Safety  |True: Antrieb dreht in positiver Richtung (Achse 1)
False: Kein Fehler
14.4 ChA_PriFb_SDI_n BOOL |Safety True: Antrieb dreht in negativer Richtung (Achse
1)
False: Kein Fehler
14.5 ChA_PriFb_RefRequired BOOL |Safety  |True: Referenzposition des primaren Feedback-
Moduls von Achse 1 erforderlich
False: Kein Fehler
14.6 ChA_PriFb_RefPosition_Val | BOOL |Safety  |True: Referenzposition des primaren Feedback-
id Moduls von Achse 1 valide
False: Kein Fehler
15.0 ChA_PriFb_Safe_RefMultitu |INT32 |Safety Multiturn-Positionswert des primaren Feedback-
rnPosition Moduls von Achse 1
20.0 ChA_PriFb_Standard_Multit |UINT3 |Standard |Multiturn-Positionswert des primaren Feedback-
urnPosition 2 Moduls von Achse 1
24.0 ChA_PriFb_Safe_Singleturn |UINT3 |Safety  |Singleturn-Positionswert des primaren Feedback-
Position 2 Moduls von Achse 1
28.0 ChA_PriFb_Safe_RefSinglet \lUINT3 |Safety  |Singleturn-Positionswert des primaren Feedback-
urnPosition 2 Moduls von Achse 1
32.0 ChA_PriFb_Acceleration_M |INT32 |Safety | Analogwert der maximalen Beschleunigung im
aximum letzten Logikzyklus (Achse 1, Port X13.T+ und T-)
(Einheit: Inkremente/ms?)
36.0 ChA_PriFb_Acceleration_Av |INT32 |Safety  |Analogwert der durchschnittlichen Beschleunigung
erage entsprechend der Einstellung der Safety
Parameter (Achse 1, Port X13.T+ und T-) (Einheit:
Inkremente/ms?)
40.0 ChA_PriFb_Velocity Maxim |INT32 |Safety  |Analogwert der maximalen Geschwindigkeit im
um letzten Logikzyklus (Achse 1, Port X13.T+ und T-)
(Einheit: Inkremente/ms)
44.0 ChA_PriFb_Velocity Averag |INT32 |Safety  |Analogwert der durchschnittlichen Geschwindigkeit
e entsprechend der Einstellung der Safety
Parameter (Achse 1, Port X13.T+ und T-) (Einheit:
Inkremente/ms)
9.1.2 Zweiachsige Variante

Bei einer zweiachsigen Anwendung gilt zusatzlich zu dem Prozessabbild in Kapitel Einachsige Variante [P 43]
das folgende Prozessabbild.

Offset |Bezeichnung Daten- Gruppe Beschreibung
typ
0.2 ChB_STO_Error BOOL |Safety  |True: Fehler bei den Abschaltpfaden STO von
Achse 2 detektiert
False: Kein Fehler
(Link zu Ausgangssignal 10.1)
0.3 ChB_STO_State BOOL |Standard |True: Achse 2 freigegeben
False: Kein Fehler
8.0 ChB_EncoderVoltage_Unde | BOOL |Standard |True: Unterspannung am Geber (OCT Achse 2)
rrange False: Kein Fehler
(Link zu Ausgangssignal 6.4)
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Offset Bezeichnung Daten-|Gruppe |Beschreibung
typ
8.1 ChB_EncoderVoltage_Overr BOOL |Standard |True: Uberspannung am Geber (OCT Achse 2)
ange False: Kein Fehler
(Link zu Ausgangssignal 6.5)
8.2 ChB_EncoderVoltage Error | BOOL |Standard |True: Fehler an der Geberspannung Achse 2
False: Kein Fehler
8.3 ChB_DriveReq_Activate_En BOOL |Standard |True: Geber der Achse 2 ist gemal ELM72xx
coder eingeschaltet.
False: Geber der Achse 2 ist gemafls ELM72xx
ausgeschaltet.
(Link zu Ausgangssignal 6.6)
10.0 ChB_EncoderVoltage INT16 |Standard |Analogwert der Geberspannung (OCT Achse 2) in
mV
12.0 ChB_DriveReq_Run BOOL |Standard |Run-Signal fur Achse 2 des ELM72xx-
Kontrollworts
12.1 ChB_DriveReq_ErrAck BOOL |Standard |Error-Acknowledge-Signal fir Achse 2 des
ELM72xx-Kontrollworts
(Link zu Ausgangssignal 0.4, 1.5, 2.2, 4.0, 14.0,
18.0)
56.0 ChB_PriFb_Error BOOL |Safety True: Fehler im primaren Feedback-Modul von
Achse 2
False: Kein Fehler
56.1 ChB_PriFb_Encoder_Ready | BOOL |Standard |True: Primares Feedback-Modul von Achse 2
bereit
False: Kein Fehler
56.2 ChB_PriFb_Position_Valid |BOOL |Safety |True: Position des primaren Feedback-Moduls von
Achse 2 valide
False: Kein Fehler
56.3 ChB_PriFb_SDI_p BOOL |Safety  |True: Antrieb dreht in positiver Richtung (Achse 2)
False: Kein Fehler
56.4 ChB_PriFb_SDI_n BOOL [Safety  |True: Antrieb dreht in negativer Richtung (Achse
2)
False: Kein Fehler
56.5 ChB_PriFb_RefRequired BOOL |Safety  |True: Referenzposition des primaren Feedback-
Moduls von Achse 2 erforderlich
False: Kein Fehler
56.6 ChB_PriFb_RefPosition_Val BOOL |Safety True: Referenzposition des primaren Feedback-
id Moduls von Achse 2 valide
False: Kein Fehler
58.0 ChB_PriFb_Safe RefMultitu INT32 |Safety Multiturn-Positionswert des primaren Feedback-
rnPosition Moduls von Achse 2
62.0 ChB_PriFb_Standard_Multit |UINT3 |Standard |Multiturn-Positionswert des primaren Feedback-
urnPosition 2 Moduls von Achse 2
66.0 ChB_PriFb_Safe_Singleturn |UINT3 |Safety  |Singleturn-Positionswert des primaren Feedback-
Position 2 Moduls von Achse 2
70.0 ChB_PriFb_Safe RefSinglet UINT3 |Safety  |Singleturn-Positionswert des primaren Feedback-
urnPosition 2 Moduls von Achse 2
74.0 ChB_PriFb_Acceleration_M |INT32 Safety  |Analogwert der maximalen Beschleunigung im
aximum letzten Logikzyklus (Achse 2, Port X23.T+ und T-)
(Einheit: Inkremente/ms?)
78.0 ChB_PriFb_Acceleration_Av |INT32 |Safety  |Analogwert der durchschnittlichen Beschleunigung
erage entsprechend der Einstellung der Safety
Parameter (Achse 2, Port X23.T+ und T-) (Einheit:
Inkremente/ms?)
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Offset Bezeichnung Daten-|Gruppe |Beschreibung
typ
82.0 ChB_PriFb_Velocity Maxim |INT32 |Safety = |Analogwert der maximalen Geschwindigkeit im
um letzten Logikzyklus (Achse 2, Port X23.T+ und T-)
(Einheit: Inkremente/ms)
86.0 ChB_PriFb_Velocity Averag |INT32 |Safety  |Analogwert der durchschnittlichen Geschwindigkeit
e entsprechend der Einstellung der Safety
Parameter (Achse 2, Port X23.T+ und T-) (Einheit:
Inkremente/ms)
9.2 Ausgang

Das lokale Prozessabbild der Ausgangssignale besteht aus max. 32 Byte Daten.

9.21

Einachsige Variante

Fir die einachsige Produktvariante gilt das folgende Prozessabbild.

Offset |Bezeichnung Daten-|Gruppe |Beschreibung
typ

0.0 ChA_STO _1 BOOL |Safety  |True: Freigabe des Abschaltpfads A (STO Achse
1)
False: Sperre des Abschaltpfads A (STO Achse 1)

0.1 ChA_STO_ErrAck BOOL |Standard |Quittierung eines Fehlers der Abschaltpfade von
Achse 1

0.2 ChA_no_STO_to_Drive BOOL |Standard |True: Freigabe an ELM72xx: Endstufe ist fur
ELM72xx freigegeben (Achse 1)
False: Endstufe ist fur ELM72xx gesperrt.

2.0 ChA_EncoderVoltage_ErrAc |BOOL |Standard |Quittierung eines Fehlers der Geber-

k Spannungsiberwachung von Achse 1
4.0 ChA_DriveCmd_GroupError BOOL |Standard |Status zum ELM72xx: Gruppenfehler bei Achse 1
6.0 ChA_DriveCmd_Emergency BOOL |Standard |reserviert
_Stop

6.1 ChA DriveCmd_2 BOOL |Standard |reserviert

6.2 ChA_DriveCmd_3 BOOL |Standard |reserviert

6.3 ChA_DriveCmd_4 BOOL |Standard |reserviert

6.4 ChA_DriveCmd_5 BOOL |Standard |reserviert

6.5 ChA DriveCmd_6 BOOL |Standard |reserviert

6.6 ChA_DriveCmd_7 BOOL |Standard |reserviert

6.7 ChA_DriveCmd_8 BOOL |Standard |reserviert

8.0 ChA_DiagMessage 1 BOOL |Safety Bei fallender Flanke wird Diag-Message 0xD300 in
die Diag-Historie eingetragen.

8.1 ChA_DiagMessage_2 BOOL |Safety Bei fallender Flanke wird Diag-Message 0xD301 in
die Diag-Historie eingetragen.

8.2 ChA_DiagMessage_3 BOOL |Safety  |Bei fallender Flanke wird Diag-Message 0xD302 in
die Diag-Historie eingetragen.

8.3 ChA_DiagMessage 4 BOOL |Safety Bei fallender Flanke wird Diag-Message 0xD303 in
die Diag-Historie eingetragen.

8.4 ChA_DiagMessage_5 BOOL |Safety Bei fallender Flanke wird Diag-Message 0xD304 in
die Diag-Historie eingetragen.

8.5 ChA_DiagMessage_6 BOOL |Safety  |Bei fallender Flanke wird Diag-Message 0xD305 in
die Diag-Historie eingetragen.

8.6 ChA_DiagMessage 7 BOOL |Safety Bei fallender Flanke wird Diag-Message 0xD306 in
die Diag-Historie eingetragen.
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Offset Bezeichnung Daten-|Gruppe |Beschreibung
typ

8.7 ChA_DiagMessage_8 BOOL |Safety  |Bei fallender Flanke wird Diag-Message 0xD307 in
die Diag-Historie eingetragen.

9.0 ChA_DiagMessage 9 BOOL |Safety Bei fallender Flanke wird Diag-Message 0xD308 in
die Diag-Historie eingetragen.

9.1 ChA_DiagMessage_10 BOOL |Safety Bei fallender Flanke wird Diag-Message 0xD309 in
die Diag-Historie eingetragen.

9.2 ChA_DiagMessage_11 BOOL |Safety  |Bei fallender Flanke wird Diag-Message 0xD30A in
die Diag-Historie eingetragen.

9.3 ChA_DiagMessage 12 BOOL |Safety Bei fallender Flanke wird Diag-Message 0xD30B in
die Diag-Historie eingetragen.

9.4 ChA_DiagMessage_13 BOOL |Safety Bei fallender Flanke wird Diag-Message 0xD30C
in die Diag-Historie eingetragen.

9.5 ChA_DiagMessage_14 BOOL |Safety  |Bei fallender Flanke wird Diag-Message 0xD30D
in die Diag-Historie eingetragen.

9.6 ChA_DiagMessage 15 BOOL |Safety Bei fallender Flanke wird Diag-Message 0xD30E in
die Diag-Historie eingetragen.

9.7 ChA_DiagMessage_16 BOOL |Safety Bei fallender Flanke wird Diag-Message 0xD30F in
die Diag-Historie eingetragen.

18.0 ChA_PriFb_Enable BOOL |Standard |True: Primares Feedback-Modul von Achse 1
aktivieren
False: Primares Feedback-Modul von Achse 1
deaktivieren

18.1 ChA_PriFb_ErrAck BOOL |Standard |Quittierung eines Fehlers des primaren Feedback-
Moduls von Achse 1

18.2 ChA_PriFb_SetRef BOOL |Safety Setzen der Referenzposition fur das primare
Feedback-Modul von Achse 1

9.2.2 Zweiachsige Variante

Bei einer zweiachsigen Anwendung gilt zusatzlich zu dem Prozessabbild in Kapitel Einachsige Variante [ 46]
das folgende Prozessabbild.

Offset |Bezeichnung Daten- Gruppe Beschreibung
typ

0.3 ChB_STO _1 BOOL |Safety  |True: Freigabe des Abschaltpfads A (STO Achse
2)
False: Sperre des Abschaltpfads A (STO Achse 2)

0.4 ChB_STO_ErrAck BOOL |Standard |Quittierung eines Fehlers der Abschaltpfade von
Achse 2

0.5 ChB_no_STO_to Drive BOOL |Standard |True: Freigabe an ELM72xx: Endstufe ist fir
ELM72xx freigegeben (Achse 2)
False: Endstufe ist fiir ELM72xx gesperrt.
(1=Port zur Drive Application ist 0 (kein STO))

10.0 ChB_EncoderVoltage ErrAc | BOOL |Standard |Quittierung eines Fehlers der Geber-

k Spannungsiberwachung von Achse 2
12.0 ChB_DriveCmd_GroupError BOOL |Standard |Status zum ELM72xx: Gruppenfehler bei Achse 2
14.0 ChB_DriveCmd_Emergency  BOOL |Standard |reserviert
_Stop

14.1 ChB_DriveCmd_2 BOOL |Standard |reserviert

14.2 ChB_DriveCmd_3 BOOL |Standard |reserviert

14.3 ChB_DriveCmd_4 BOOL |Standard |reserviert

14.4 ChB_DriveCmd_5 BOOL |Standard |reserviert

14.5 ChB_DriveCmd_6 BOOL |Standard |reserviert
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Offset Bezeichnung Daten-|Gruppe |Beschreibung
typ

14.6 ChB_DriveCmd_7 BOOL |Standard |reserviert

14.7 ChB_DriveCmd_8 BOOL |Standard |reserviert

16.0 ChB_DiagMessage 1 BOOL |Safety Bei fallender Flanke wird Diag-Message 0xD310 in
die Diag-Historie eingetragen.

16.1 ChB_DiagMessage_2 BOOL |Safety Bei fallender Flanke wird Diag-Message 0xD311 in
die Diag-Historie eingetragen.

16.2 ChB_DiagMessage 3 BOOL |Safety Bei fallender Flanke wird Diag-Message 0xD312 in
die Diag-Historie eingetragen.

16.3 ChB_DiagMessage_4 BOOL |Safety Bei fallender Flanke wird Diag-Message 0xD313 in
die Diag-Historie eingetragen.

16.4 ChB_DiagMessage_5 BOOL |Safety Bei fallender Flanke wird Diag-Message 0xD314 in
die Diag-Historie eingetragen.

16.5 ChB_DiagMessage 6 BOOL |Safety Bei fallender Flanke wird Diag-Message 0xD315 in
die Diag-Historie eingetragen.

16.6 ChB_DiagMessage 7 BOOL |Safety Bei fallender Flanke wird Diag-Message 0xD316 in
die Diag-Historie eingetragen.

16.7 ChB_DiagMessage_8 BOOL |Safety Bei fallender Flanke wird Diag-Message 0xD317 in
die Diag-Historie eingetragen.

17.0 ChB_DiagMessage 9 BOOL |Safety Bei fallender Flanke wird Diag-Message 0xD318 in
die Diag-Historie eingetragen.

17.1 ChB_DiagMessage 10 BOOL |Safety Bei fallender Flanke wird Diag-Message 0xD319 in
die Diag-Historie eingetragen.

17.2 ChB_DiagMessage_11 BOOL |Safety Bei fallender Flanke wird Diag-Message OxD31A in
die Diag-Historie eingetragen.

17.3 ChB_DiagMessage_12 BOOL [Safety  |Bei fallender Flanke wird Diag-Message 0xD31B in
die Diag-Historie eingetragen.

17.4 ChB_DiagMessage_13 BOOL |Safety  |Bei fallender Flanke wird Diag-Message 0xD31C
in die Diag-Historie eingetragen.

17.5 ChB_DiagMessage_14 BOOL |Safety Bei fallender Flanke wird Diag-Message 0xD31D
in die Diag-Historie eingetragen.

17.6 ChB_DiagMessage_15 BOOL [Safety  |Bei fallender Flanke wird Diag-Message 0xD31E in
die Diag-Historie eingetragen.

17.7 ChB_DiagMessage_16 BOOL |Safety Bei fallender Flanke wird Diag-Message 0xD31F in
die Diag-Historie eingetragen.

20.0 ChB_PriFb_Enable BOOL |Standard |True: Primares Feedback-Modul von Achse 2
aktivieren
False: Primares Feedback-Modul von Achse 2
deaktivieren

201 ChB_PriFb_ErrAck BOOL |Standard |Quittierung eines Fehlers des primaren Feedback-
Moduls von Achse 2

20.2 ChB_PriFb_SetRef BOOL |Safety  |Setzen der Referenzposition fir das priméare
Feedback-Modul von Achse 2
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10 Motortausch

Sie haben die Moglichkeit, den verwendeten Motor zu tauschen. Falls Sie diese Mdglichkeit nutzen méchten,
mussen Sie schon bei der Engineering-Zeit durch eine entsprechende Parametrierung einen moglichen
Motortausch vorsehen.

Achsen uberpriifen

Prifen Sie nach einem Motortausch, dass die Achsen nicht vertauscht sind, um eine eindeutige
SignallUbertragung zu gewabhrleisten.

Unter Umstanden ist es ndtig, das Positions-Offset und die Referenzposition applikatorisch anzupassen.

Um den Austausch eines Motors zu realisieren, stehen zwei verschiedene CRCs zur Verfiigung:
» Vollstandige CRC
* Reduzierte CRC

Die vollstandige CRC kénnen Sie weiterhin verwenden, um einen Motortausch zu verhindern. Durch diese
CRC haben Sie einerseits mehr Kontrolle, andererseits wird die Erstellung von Offline-Projekten verhindert.

Ein Motortausch ist nicht moglich, wenn

» bei keinem der zwei méglichen Geber die ausgelesenen Geber-Parameter mit den gespeicherten
Geber-Parametern tbereinstimmen. Das Modul meldet einen Modulfehler. Es kann nur ein Motor
gleichzeitig ausgetauscht werden.

Ein Motortausch ist moglich, wenn
+ die berechnete reduzierte CRC mit der Gber die Safety Parameter Gibermittelten CRC Ubereinstimmt.

* bei zwei mdglichen Gebern die ausgelesenen Geber-Parameter eines Gebers nicht mit den
gespeicherten Geber-Parametern tUbereinstimmen und die Parameter des anderen Gebers
Ubereinstimmen.

» das Modul nur fir einen Geber aktiviert ist und die ausgelesenen Geber-Parameter des Gebers nicht
mit den gespeicherten Geber-Parametern Ubereinstimmen. Die Geber-ID wird nicht ausgewertet.

Das Modul sendet bei einem Austausch des Motors einmalig eine Diagnose-Meldung in der Diag-History.
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11 Anhang

11.1  Volatilitat

Falls es zu Ihrer Anwendung Anforderungen bezlglich der Volatilitat der Produkte gibt, zum Beispiel aus
Anforderungen des U.S. Department of Defense oder ahnlichen Behdrden oder Sicherheitsorganisationen,
gilt folgendes Vorgehen:

Das Produkt enthalt sowohl persistenten als auch nicht persistenten Speicher. Der nicht persistente
Speicher verliert seine Informationen unmittelbar nach Spannungsverlust. Der persistente Speicher behalt
seine Informationen auch ohne eine bestehende Spannungsversorgung.

Falls sich auf dem Produkt kundenspezifische Daten befinden, kann nicht sichergestellt werden, dass diese
Daten nicht durch zum Beispiel forensische MaRnahmen ausgelesen werden kénnen. Das gilt auch nach
eventuellem Loschen der Daten durch die bereitgestellte Toolkette. Falls es sich dabei um sensible Daten
handelt, wird zum Schutz der Daten nach Gebrauch des Produkts eine Verschrottung empfohlen.
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11.2 Geltungsbereich der Zertifikate

Das fir die zertifizierten Komponenten aus dem Bereich TwinSAFE entscheidende Dokument ist jeweils die
EG-Baumusterprifbescheinigung. Diese enthalt neben dem Prifrahmen auch die jeweilig betrachtete
Komponente oder Komponentenfamilie.

Die aktuellen Zertifikate aller TWinSAFE-Komponenten mit den zugrundeliegenden Normen und Richtlinien
finden Sie unter https://www.beckhoff.com/de-de/support/downloadfinder/zertifikate-zulassungen/.

Sofern das Dokument nur die ersten vier Ziffern der Produktbezeichnung nennt (ELxxxx), gilt das Zertifikat
fur alle verfligbaren Varianten dieser Komponente (ELxxxx-abcd). Dies gilt fir alle Komponenten wie
EtherCAT-Klemmen, EtherCAT Boxen, EtherCAT-Steckmodule sowie Busklemmen.

Product Service

EC-Type Examination Certificate

No. M6A 062386 0055 Rev. 01

Holder of Certificate: Beckhoff Automation GmbH & Co. KG

Hiilshorstweg 20
33415 Verl
GERMANY
Product: Safety components
Model(s): EL1918
. Supply voltage: 24VDC (-15%/+20%)
Parameters Ambient temperature: -25°C..+55°C
Protection class: 1P20

This EC Type Examination Certificate is issued according to Article 12(3) b or 12(4) a of Council
Directive 2006/42/EC relating to machinery. It confirms that the listed Annex-1V equipment complies
with the principal protection requirements of the directive. It refers only to the sample submitted to
TUV SUD Product Service GmbH for testing and certification. For details see: www tuvsud.com/ps-cert

Test report no.: BV99670C
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Am Beispiel einer EL1918, wie in der Abbildung dargestellt, bedeutet das, dass die EG-
Baumusterprufbescheinigung sowohl fiir die EL1918 als auch fir die verfligbare Variante EL1918-2200 gilt.
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Mehr Informationen:
www.beckhoff.com/twinsafe

Beckhoff Automation GmbH & Co. KG
Hilshorstweg 20

33415 Verl

Deutschland

Telefon: +49 5246 9630
info@beckhoff.com
www.beckhoff.com
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