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1 Allgemeines

Die vorliegende , Technische Information“ beinhaltet folgende Themen:

e Sicherheitsprogramm erstellen
o Festlegen der sicheren Parameter
¢ Verwendung des sicherheitsgerichteten Datenkanals

Die , Technische Information“ kann separat angefordert werden.

1.1 Geltungsbereich

Diese ,Technische Information“ gilt ausschlielllich fir folgende Mess-System-
Baureihen mit POWERLINK Schnittstelle und openSAFETY Profil in Verbindung mit
einer B&R X20 Steuerung:

e CD_582M-EPL

Die Produkte sind durch aufgeklebte Typenschilder gekennzeichnet und sind
Bestandteil einer Anlage.

Es gelten somit zusammen folgende Dokumentationen:

o B&R: X20 System Anwenderhandbuch,
Bestell-Nr.: MAX20-GER

¢ B&R: Integrated Safety Technology Anwenderhandbuch,
Bestell-Nr.: MASAFETY-GER

¢ B&R: X20 Datenblatt MASAFETY-X20SLXxxx-GER_V1141

¢ anlagenspezifische Betriebsanleitungen des Betreibers

¢ Sicherheitshandbuch TR-ECE-BA-D-0142

o schnittstellenspezifische Benutzerhandbuch TR-ECE-BA-D-0169
e und diese optionale ,Technische Information®

Printed in the Federal Republic of Germany © TR-Electronic GmbH 2022, All Rights Reserved
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Allgemeines

1.2 Verwendete Abkirzungen und Begriffe

Name Beschreibung

AS Automation Studio von B&R: Entwicklungsumgebung flr
POWERLINK-Projekte

B&R Bernecker + Rainer Industrie-Elektronik GmbH

EPL Ethernet PowerLink

FB(s) Funktionsbaustein(e)

FBS Programmiersprache, Funktionsbaustein-Sprache

FU(s) Funktion(en)

graue Daten

einkanalige Istwerte Uber POWERLINK, nicht
sicherheitsgerichtet

KOP Programmiersprache, Kontaktplan

OPEenSAFETY offener_ und busunthanglger Sicherheitsstandard fur alle
Industrial-Ethernet-Losungen

OSsDD openSAFETY Device Description

POWERLINK CN

Controlled Node: Slave-Teilnehmer in einem POWERLINK-
Netzwerk

POWERLINK MN

Managing Node: Initiiert die POWERLINK-Kommunikation und
parametriert die CN

Safety Configuration Manager: Initialisiert die SNs bei einem

SCM openSAFETY-Projekt via dem zugrunde liegenden Feldbus.

SL SafelLogic CPU von B&R

SN Safgty Node: Slave-Teilnehmer in einem openSAFETY-
Projekt

XML EXtensible Markup Language

© TR-Electronic GmbH 2022, All Rights Reserved
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2 Sicherheitshinweise

2.1 Symbol- und Hinweis-Definition

bedeutet, dass Tod oder schwere Korperverletzung
A GEFAHR eintreten wird, wenn die entsprechenden
Vorsichtsmafinahmen nicht getroffen werden.

bedeutet, dass Tod oder schwere Korperverletzung
YN GIMVNe] cintreten kann, wenn die entsprechenden
Vorsichtsmal3nahmen nicht getroffen werden.

bedeutet, dass eine leichte Kdrperverletzung eintreten kann,
Y'\o]=13[elsh wenn die entsprechenden VorsichtsmaRnahmen nicht
getroffen werden.

bedeutet, dass ein Sachschaden eintreten kann, wenn die
ACHTUNG entsprechenden  VorsichtsmaRnahmen nicht  getroffen
werden.

bezeichnet wichtige Informationen bzw. Merkmale und
Anwendungstipps des verwendeten Produkts.

o 01l
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Sicherheitshinweise

2.2 Organisatorische Mal3nahmen

Das mit Tatigkeiten am Mess-System beauftragte Personal muss vor Arbeitsbeginn
das Sicherheitshandbuch TR-ECE-BA-D-0142, insbesondere das Kapitel
»,Grundlegende Sicherheitshinweise®, gelesen und verstanden haben.

2.3 Personalqualifikation

Die Konfiguration des Mess-Systems darf nur von qualifiziertem Fachpersonal
durchgefiihrt werden, siehe B&R Anwenderhandbuch.

2.4 Nutzungsbedingungen der Softwarebeispiele

Fur das fehlerfreie Funktionieren des Sicherheitsprogrammes und der
Anwendungsbeispiele Ubernimmt die TR-Electronic GmbH keine Haftung

N/ I8 el  und keine Gewdhrleistung.

ACHTUNG Die zum Download angebotenen Softwarebeispiele dienen ausschlief3lich zu

Demonstrationszwecken, der Einsatz durch den Anwender erfolgt auf
eigene Gefahr.

\ Das Kennwort flir die Beispiele ist immer ,abc123“
/ Dies gilt auch fur das zip-Archiv der Softwarebeispiele.

© TR-Electronic GmbH 2022, All Rights Reserved Printed in the Federal Republic of Germany
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3 Sicherheitsprogramm erstellen

Im Folgenden wird das Beispielprojekt von TR-Electronic erlautert. Dazu gehdren das
Installieren der Geratebeschreibung, das Projektieren des modularen TR-Devices und
die Ausfuihrung von Beispielcode fir Preset und weitere sichere Funktionen.

O

Fur den Betrieb der Drehgeberfamilie wird mindestens das Automation Studio V4.5
oder hoher benétigt, da altere Versionen die Installation einer sicheren
Geratebeschreibung (osdd) nicht unterstitzen.

3.1 Hinweise zum Projekt

Dieses Kapitel beschreibt die Vorgehensweise bei der Erstellung eines Beispiel-
Sicherheitsprogramms  mit  Verwendung der B&R  Projektierungssoftware
Automation Studio und dem Optionspaket SafeDESIGNER.

Das Sicherheitsprogramm wird im SafeDESIGNER erstellt, welcher einen Code-Editor
zur Entwicklung des Programms flr die Sicherheitssteuerung enthélt. Dies erfolgt mit
Hilfe der graphischen Programmiersprachen FBS und KOP.

Die Ausfuhrung des Sicherheitsprogramms erfolgt auf einer X20 SafeLOGIC-X
(X20sSLx806). Die SLX ist direkt an den POWERLINK MN angeschlossen und ist
selbst der openSAFETY SCM.

Als MN bei POWERLINK kommt eine x20CP482 zum Einsatz. Sie enthdlt eine
POWERLINK-Anwendung, die ebenfalls die Mess-System - Informationen (u.a. die
Istwerte ,grauer Kanal“) auswerten kann.

3.1.1 Zugriffschutz

Der Zugang zum safeDESIGNER-Projekt ist durch eine Passwortabfrage gesichert.
Es existiert jeweils ein Passwort fiir die Entwicklung und fir die Inbetriebnahme. Der
Zugang zur SLX806, z.B. zur Programmierung, ist ebenfalls durch ein Passwort
geschiuitzt.

\\

¥

p

Das Passwort lautet: abc123

Printed in the Federal Republic of Germany © TR-Electronic GmbH 2022, All Rights Reserved
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Sicherheitsprogramm erstellen

3.1.2 Voraussetzungen

AWARNUNG Gefahr der AulBRerkraftsetzung der fehlersicheren Funktion durch

unsachgemale Projektierung des Sicherheitsprogramms!

>

Die Erstellung des Sicherheitsprogramms darf nur in Verbindung mit
der von B&R zur Software bzw. Hardware mitgelieferten System-
dokumentation erfolgen.

Nachfolgende Beschreibungen beziehen sich auf den reinen Ablauf,
ohne dabei alle Hinweise aus den B&R-Handblchern mit zu
bertcksichtigen.

Die in den B&R-Handbiichern gegebenen Informationen, Hinweise,
insbesondere die Sicherheitshinweise und Warnungen, sind daher
zwingend zu beachten und einzuhalten.

Die aufgezeigte Projektierung ist ein Beispiel. Der Anwender ist daher
verpflichtet, die Verwendbarkeit der Projektierung fur seine Applikation
zu Uberprufen und anzupassen. Dazu gehdren auch die Auswahl der
geeigneten sicherheitsgerichteten Hardwarekomponenten, sowie die
notwendigen Softwarevoraussetzungen.

Fur das Konfigurationsbeispiel verwendete Software-Komponenten:
e Automation Studio V4.10.2.37
e SafeDESIGNER V4.3.3.7

%

Die Verwendung nachfolgender Versionen ist ebenfalls moglich.

Fur das Konfigurationsbeispiel benutzte Hardware-Komponenten:
¢ POWERLINK-MN: X20CP482 mit X20PS9600
e 0penSAFETY SCM: X20SLX806

© TR-Electronic GmbH 2022, All Rights Reserved
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3.2 Installation der Geratebeschreibung

Um das modulare Mess-System zu projektieren, missen zunachst die zugehdrigen
Gerétebschreibungsdateien installiert werden. Dazu gehéren eine Kopfstation und
steckbare Module. Die Verwaltung der Geratebeschreibungen findet man im Meni
unter dem Punkt ,Gerate von Drittanbietern verwalten..”.

. Atomston Stuio V410237 A Eaistion U

Datei Bearbeiten Ansicht Offnen  Projekt Debug Versionskontrolle Online | Extras | Fenster  Hilfe
e : 1 = T o W 3 ; i
E .En \3 O H il [ . 4’(, SRR e B [#Y o e b Runtime Utility Center
[ostaﬂseﬂe x Technology Guarding

£i| ARsim
85 10 Switchboard
Systemdiagnosemanager

484 Unit Test Seite
4B starte Unit Tests

Zuletzt gedffnete Projekte

Zuletzt gedffnete Projekte

Neues Projekt

. | Gerdte von Drittanbietern verwalten... |
Getting Started

iCM als XDD exportieren...

Mane Funlbtinnen -

Im sogenannten ,Fremdgeratemanager werden nun die Geratebschreibungsdateien
in folgender Reihenfolge installiert (,Feldbus Gerat(e) importieren®):

1. 0x0000025C_TR-Electronic_CD 582 -EPL Head.xdd

2. 0x0000025C_TR-Electronic_ CD 582 -EPL_TR-Profile.xosdd
0x0000025C_TR-Electronic_CD_ 582 -EPL_TR-Profile.xdd

3. 0x0000025C_TR-Electronic_CD_582_-EPL_Legacy.xosdd
0x0000025C_TR-Electronic_CD_582_-EPL_Legacy.xdd

4. 0x0000025C_TR-Electronic CD_582 -EPL_ITF2_SSlI.xdd

5. 0x0000025C_TR-Electronic_CD_582_-EPL_ITF2_Incr.xdd

Bei den sicheren Modulen muss als Erstes die xosdd-Datei und dann erst die
entsprechende xdd-Datei ausgewéhlt werden.

Nach der Installation der Geréatebschreibungsdateien erscheinen die Kopfstation und
die Module in der Liste des Fremdgeratemanagers:

Automation Studio Fremdgeritemanager
Dieser Dizlog erlaubt es |hnen Feldbus- und DTM Fremdgerate zu verwalten
+s ﬂ Suchen...

Name b Wersion Hersteller DTM  Protokollig) Beschreibu
TRLD582 Slot ITFZ Incremental 1.00 TR Electronic GmbH module_inteface TR-Electro
TRLD582 Slot ITF2 SSI 1.00 TR Electronic GmbH module_interface TR-Electroi
TR-LCDE82 Slot Legacy 1.00 TR Electronic GmbH module_interface TR-Electrol
TR-LCD582 Slot TR-Profile 1.00 TR Electronic GmbH module_interface TR-Electro
TRLD582-EPL 1.00 TR Blectronic GmbH Powerlink TR-Blectrol
TRLNDTR 1n TR Flertranic: GmbH Priwesdink TR-Flartrm

Im Anschluss kann mit der Erstellung des Projektes begonnen werden.

Um neu installierte Fremdgeratebeschreibungen zu projektieren, kann es
notwendig sein, das aktuell gedffnete Projekt erneut zu offnen oder das
Automation Studio neu zu starten.

Printed in the Federal Republic of Germany © TR-Electronic GmbH 2022, All Rights Reserved
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Sicherheitsprogramm erstellen

3.3 Hardware-Konfiguration
» Automation Studio starten und ein neues Projekt anlegen.

Automation Studio - Projektassistent 'k
Auf dieser Seite konnen die Basisparameter fir das neus Projekt singegeben werden.

™ Name des Projektes:
- TR_Config_Example_CD_582M

Pfad des Projektes:

C:AAS_Pro’TR_Config_Example_CD_582M\, D

[7] Automation Rurtime Dateien ins Projekt kopieren

Beschreibung des Projektes:

Example project for integrating the CD_582M-EPL in the B&R 20-System

[ Weier> | [ Abbrechen | [ Hife

» Es wird eine neue Hardwarekonfiguration erstellt:

Automation Studio - Projektassistent 'k

Auf dieser Seite konnen die Parameter fir die neue Konfiguration eingegeben werden.

l E \, Name der Konfiguration:
TR_Example

Hardwarekonfiguration

q @ Eine neue Hardwarekonfiguration manuell definieren
Q (©) Die Hardwarekonfiguration Online identifizieren

c () Eine bestehende Hardwarekonfiguration [ *.hw ) referenzieren.

Beschreibung der Konfiguration:

< Zurick | [ Weter> | [ Abbrechen | [ Hife

© TR-Electronic GmbH 2022, All Rights Reserved Printed in the Federal Republic of Germany
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> AbschlieRend ist die korrekte CPU auszuwéhlen: Xx20CP0482

Automation Studio - Projektassistent
Auf dieser Seite kann die CPU oder Systemeinheit ausgewshlt werden.

ity

idQelectronic

%

Q Katslog Favorten [ Letater [
2% - | = o8 9 | % Suchen..
Produktgruppe -
cpg = -H
Steuerung Industrie PC Visualisieren
und Bedie...
Steuerung
pg O
System X20  System X30 2
Name Beschreibung o
H20CP0482 %20 Compact-5 CPU, 300MHz, POWERLINK, ETH 100 Base-...
H20CP0483 #20 Compact-S CPU, 500MHz, POWERLINK, ETH 100 Base-...
X20CP0484 ¥20 Compact-5 CPU, 867MHz, POWERLINK, ETH 100 Base-...
X20CP04841 %20 Compact-S CPU, 6867MHz, POWERLINK, ETH 100 Base-... D
X20CP13M ¥20 CPU %86 200MHz, 3« E/A, 1x IF i
[ Simulation aktivieren Automation Runtime Typ: [AR Embedded ']
< Zunick | [ Weier> | [ Abbechen | [ Hife |

»  Unter dem Menipunkt -> Projekt -> Runtime Versionen &ndern... das
Safety Release 1.10 auswahlen. Als Automation Runtime wird im vorliegenden

Beispiel die Version D4.52 verwendet.

Fur das Mess-System wird im Beispiel das Safety Release 1.10 verwendet.
Alternativ kann die sichere Applikation via mappSafety erstellt werden.

Printed in the Federal Republic of Germany

Cﬂmcpmsz

Komponente Bevorzugt In Verwendung Scope
@ Automation Runtime 04.52 [~
@ Visual Components nicht definiert [
@ mapp Mation nicht definiert t
@ ACP10 ARNCO {Motion) nicht definiert 44§
g mapp Safety nicht definiert t
@ mapp Yision nicht definiert t
@ mapp Services nicht definiert t
@ mapp View nicht definiert *
@ mzpp Conirol nicht definiert t
i@ mapp Cockpit nicht definiert t
i Safety Release 110 | 110 [ 4

© TR-Electronic GmbH 2022, All Rights Reserved
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Sicherheitsprogramm erstellen

» SCM zum EPL-Netz hinzufiigen, indem man das entsprechende Gerat aus dem
Hardware Katalog auf die POWERLINK-Schnittstelle im Physical View zieht:

Physical View v O x [a@«; hwi [System Designer] X l
A® & 2P e el adi
V... Position Version Beschreibung
11.1.0 Rickwand far Compact-5 CFU mit RS232 Ty
X20CP0482 su 1420 %20 Compact-S CPU, 300MHz, POWERLINK, ETH 1
IF2 Ethemet
IF3 POWERLINK
IF4 Universal Serial Bus
e IF5 Universal Serial Bus
1 X20PSSE00 P51 1500 %20 Compact-S Einspeisung, 24V Busvers.
IF1 Communication Port
IF6 B&R XZX Link
g FIT R ] STiT7400 X0 Ste[OGIC Compact, &E 24V, oA 247 124

» Die sSafeDESIGNER-Version kann unter der Konfiguration der SafeLOGIC
ausgewahlt werden:

Eigenschaften - X205L¥806

di
Mame Yalue
o 1% (s |
Elﬁ" Funitionsmodell Standard
E!fﬁ" Algemein
------ @  Modullberwachung Ein
------ @  Kanalstatusinformation Ein
------ @ Zustandsnummer der 2-Kanalauswertung Aus
------ @  Zustandsnummem Wiederanlaufspemren Aus
...... § SafelOGICID !
..... @ SafeMODULE ID !
------ ¢ @ SafeDESIGNER Project SafelOGIC-1
------ + @ SafeDESIGNER Version 4337
- P Blackout-Modus Aus

» Nun kann das TR-Mess-System hinzugefligt werden. Wir beginnen mit der nicht
sicheren Kopfstation (nur sichtbar, wenn ,Safety“-Filter im Hardware Katalog
nicht eingeschaltet ist) ,TR-CD582-EPL“ und verbinden die POWERLINK-
Schnittstelle mit der Steuerung:

| @it hwi [System Designer] x\
> 0 %4 O3 G oy ) o5 edy f2 ST b o

» Im Anschluss kann ein Modul mit dem Mess-System verknupft werden. Im
Beispiel wird das TR-Profil ,TR-CD582 Slot TR-Profile* ausgewahit:

© TR-Electronic GmbH 2022, All Rights Reserved Printed in the Federal Republic of Germany
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ity

idQelectronic

profile %k

» Als POWERLINK Node-ID wird fir das Mess-System im Beispiel die 18
verwendet. Somit ist die Hardware-Konfiguration abgeschlossen. Das Projekt
stellt sich in Physical View folgendermalien dar:

2 o e Sy @ ‘ aﬁ

MName V... Position Version Beschreibung
= B X20BBA2 1110 Ruckwand far Comp
o % X20CP0482 iR 1420 *20 Compact-5 CPL

& ETH IF2 Ethemet

- 5 PLK IF3 POWERLINK

Bl ﬁ TR-CD582-EPL () 5T18  1.00 TR-Blectronic CD_§
H- 41, module_inteface IF1

b < ITRLDO582 Slot TR-Profile | 5T1 1.00 TR-Electronic CD_§
- i |ISB IF4 Universal Serial Bus
- i ISB IF% Universal Serial Bus
- M X20PS3600 PS1 1500 #20 Compact-S Eine
- ol Serial IF1 Communication Port

B & XX IF& B&R X2 Link
[ fg X205 X806 5T 110121 X20 SafelOGIC Cor

3.4 Parametereinstellung graue Istwerte

Die Parameter fiir den einkanaligen grauen Istwert kénnen beim TR-Profil komplett
unabhéngig von den Safety-Parametern eingestellt werden. Die Einstellung erfolgt in
den Eigenschaften des TR-Profile-Slots:

Eigenschaften - TR-CD582_Slot_TR-Profile

Printed in the Federal Republic of Germany

)
Name Value
= &l [TRLD582_Slot_TR-Profile |
EI ﬁ" Allgemein
i @ SafeDOMAIN ID 1
- @ SafeNODE ID 2
= ' Modulares Gerat
El- % TR Parametersatz Profi
@ Drehrichtung vorwaerts
- i Messlaenge 536870912
- @ Umdrehungen Zaehler 65536
— @ Umdrehungen Menner 1
@ Geschwindigkeit Einheit {U/mir) * Faktor
- @ Geschwindigkeit Faktor 1
@  Geschwindigkeit Zeit 100
B Geschwindigkeit Fittertisfe 1]
i Geschwindigkeit Fitterdynamik Fitter statisch
- Remote Ersatzwert arauer Ersatzwert
- @ Gekoppelt an sicheren Sensor nicht gekoppelt
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Sicherheitsprogramm erstellen

3.5 Zweitschnittstelle (optional)

Bei Mess-Systemen mit einer Zweitschnittstelle kann diese ebenfalls im Automation
Studio eingestellt werden. Dafiir muss die entsprechende Zweitschnittstelle zuséatzlich
gesteckt werden (hier beispielhaft ,TR-CD582 Slot ITF2 SSI¥):

-@‘. : hwl iSystemf‘ ig ]7 X

D B0 o B ol |z SLTT i o S e

113

—

23252

fond TEEEE
-

Im Anschluss kénnen die Zweitschnittstellenparameter unter den Eigenschaften des
SSI-Slots eingestellt werden:

Name Value

'E % [TRCD582_Siet [TF2 S ]
= %5 Modulares Gerat
- 75 TR Farametersatz [TF2 SSI

@ 5SSl Kanal Masterkanal
@ 55 Kodierung binaer
@ 551 Anzahl Bits 29
@ 551 Monozeit 20us
@ S5 Statusbits 0
@ 55| Lebenszeichenzaehler ]
------- @ 55| Checksumme keine Partast

@ 10 Zuerdnun g j< Konfiguration

Die Zweitschnittstelle besitzt keine zyklischen Feldbus-Daten. Die Steuerung
Ubertragt im Hochlauf lediglich die Parameter fiir die Zweitschnittstelle.

X

Die Zweitschnittstellen-Parameter werden vom Mess-System gespeichert.
Wurde das Mess-System einmal parametriert lauft die Zweitschnittstelle auch ohne
Steuerung mit den korrekten Parametern an.
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Page 16 of 72 TR-ECE-TI-DGB-0388 v01 08/02/2022




iRelectronic

3.6 openSAFETY-Projekt anlegen (TR-Profile)

Im vorliegenden Beispiel wurde fur das TR-Mess-System (Slot TR-Profile) die
SafeMODULE ID =2 im openSAFETY-Netzwerk vergeben.

Eigenschaften - TR-CD582_5lot_TR-Profile

Mame Value
= & TRLCD582_Slot_TR-Profile

El ﬁ" Allgemein

! L @ SzfeDOMAIN ID 1

e # SafeNODEID

El 5 Modulares Gerat

| S %5 TR Parametersatz Profi
------ @ Drehrichtung vorwaerts
b @ Messlaenae 536870912

Das Safety-Projekt wurde vom Automation-Studio automatisch angelegt und mit
der SLX verkniipft.

» SafeDESIGNER durch einen Rechtsklick auf die SafeLOGIC starten:

\-'@anwﬂ/ ;@"ﬁ

Mame V... Posttion Version Beschrei
= W& x20BB52 1110  Riickwa
- § X20CPo482 SL1 1420 X20Con
i, ETH IF2 Ethemet
E- T PLK IF3 POWER
. - §8 TRLCDSE2EPL & ST18 100 TR-Elect
B s, module_inteface IF1
b 47 TRLCD582_Slot_TR-Profile 5T1 100 TR-Hlecd
i Itg TRLCD582_Slot_ITF2_SSI 5T2 100 TR-Eleci
IF4 Universz
IF5 Universz
PS1 1500  X20Conm
IF1 Commun
IF& B&R X2

1.10.12.1

YO Zuordnung

Kenfiguration

SafeDESIGNER

» Kennworter fir das SafeDESIGNER-Projekt vergeben und bestatigen. Hier im
Beispiel ,abc123".
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Sicherheitsprogramm erstellen

Im safety View (standardmaRig unten links) werden die openSAFETY-Teilnehmer
aufgelistet. Es wird der SCM (SL1.SM1) und das Mess-System (SL1.SM2) angezeigt.
Die ,2“ entspricht der SafeMODULE 1ID. Unter dem Mess-System sind alle im
SafeDESIGNER verfligbaren Ein- und Ausgangsdaten des Mess-Systems aufgelistet:

o 1o} Narmne W ariable Twp CPU Yariable CPU Adresse
MERT
m sL1.5M1 H20SLXB06 IF8.5T1
Bﬁf 5L1.5M2 TR-CD582_Slot_TR-Profile IF3.5T18.IF1.5T1
9@ General
¢ L.2® SafeModuleOk SAFEBOOL
-8 InputSafeChannels
o SafeSpeedError SAFEBOOL
5@ SafeErrorAckRequest SAFEBOOL
5@ SafePresetOK SAFEBOOL
@ SafePresetError SAFEBOOL
-.o@® SafeState SAFEBOOL
0@ SafePresethctive SAFEBOOL
o SafePresetlocked SAFEBOOL
o SafeScalingError SAFEBOOL
-0 SafeTR5tatus2 SAFEUSINT
5@ SafeTRInputPos SAFEDWORD
@ SafeTRInputVel SAFEDINT
=-{@ OutputSafeChannels
----- @ SafePresetPreparation SAFEBOOL
----- @ SafePresetRequest SAFEBOOL
----- @ SafeTRPresetValue SAFEDWORD
£
=
z
a « | 1 k

Die grinen Punkte markieren Eingangsdaten aus Sicht der Steuerung, die roten
Punkte markieren Ausgangsdaten aus Sicht der Steuerung.

3.6.1 Sichere Parametrierung

Die sicheren Parameter kénnen Uber die Benutzeroberfliche des SafeDESIGNERS
eingestellt werden. Die Mess-System - spezifischen Parameter befinden sich unter
dem Register Generic Parameters:

o3 su - o o " |Beschreibung TR-Electronic CD_582H - POWERLINK / openSAFETY [TR-Child)

H SafeMODULE ID: 2

s su.smi X205L.X806 |mportdatei -

R M s TR-CosezsiotTRpProfiel || |

=) General
2% SafeModuleOk SAFEBOOL _ hiornetsyy et
@ InputSafeChannels ‘;ﬂ‘i"e’“"“”’“e‘e" =
2% SafeSpeedError SAFEBOOL e Forward
2% SafeErrorAckRequest SAFEBOOL zasuring Long SEET0aT3 pre
2% SafePresetOK SAFEBOOL T 55538 none
-2 SafePresetEror SAFEBOOL D 1 none
~@ SafeState SAFEBOOL Speed Format rot per min * factor
2% SafePresethctive SAFEBOOL Speed Factor 1 none
2% SafePresetlocked SAFEEOOL SpessilTins) 100 none
2@ SafeScalingError SAFEROOL :g:: E:::[;‘;‘:h :‘“"C —
@ [Sale TR SARELSINY Window Increments 1000 none
2% SafeTRInputPos SAFEDWORD
- SafeTRInputVel SAFEDINT
=) OutputSafeChannels

@ SafePresetPreparation SAFEBOOL
@ SafePresetRequest SAFEBOOL
@ SafeTRPresetValue SAFEDWORD

Die einzelnen Werte sind im Benutzerhandbuch beschrieben. Die sicheren Parameter
werden beim Hochlauf automatisch vom SCM an das Mess-System (SN) ubertragen.
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3.6.2 Erstellen des Sicherheitsprogramms

Eine sichere Applikation, die auf dem SCM lauft, wird im Editor des SafeDESIGNERS
erstellt. Folgende Schritte zeigen den Aufbau eines Programms, welches zunachst
Uber zwei digitale Ausgange der SLX806 die Zustandsbits SafeModuleOk und
SafeState ausgibt.

» Benotigte Variablen deklarieren. Mittels Toolleiste bzw. Uber <Strg>+<G> die
Oberflache Global Declarations im SafeDESIGNER Offnen. Mit einem
Rechtsklick Uber das Kontextmeni -> New variable die neuen Variablen
erstellen.

» Erstellte Variablen mit den entsprechenden Werten vom Mess-System
verknipfen. Dafiir wird mit der Maus die entsprechende Variable aus dem
Safety View auf das Terminal-Feld der entsprechenden Variable gezogen.

14 aty | SM2_SafeState SAFEBOOL SL1.5M2 SafeState

15 ity | SM2_SafeTRInputvel SAFEDINT SL1.5M2 SafeTRInputVel

16 ity [SM2_SafeModuleOk SAFEBOOL SL1.5SM2 SafeModuleOk

17 aty | SM2_SafePresetOK SAFEBOOL SL1.5M2 SafePresetOK

18 i SM2_SafePresetError SAFEBOOL SL1.5M2 SafePresetError

19 ity | SM2_SafeSpeedError SAFEBOOL 5L1.5M2 SafeSpeedError

20 4t [SM2_SafeTRInputPos SAFEDWORD 5L1.5M2 SafeTRInputPos

21 @0 |3M2_PresetPreparation SAFEBOOL 5L1.5M2 SafePresetPreparation

22 @0 |(3M2_PresetRequest SAFEBOOL 5L1.5M2 SafePresetRequest

23 @0 |3M2_PresetValue SAFEDWORD 5L1.5M2 SafeTRPrezetValue

» Variablen mit den Ausgéngen der SLX verknipfen:

1 = NewGroup

2 @7 | SafeDigitalOutputd SAFEBOOL SL1.5M1. SafeDigitalOutputd

3 @7 | SafeDigitalOutputd2 SAFEBOOL SL1.5M1. SafeDigitalOutputl2

Die digitalen Ausgédnge der SLX missen im Automation Studio unter den
Einstellungen der SLX auf ,lUber SafeLogic“ gesetzt werden.

Eigenschaften - X205L¥806

L3 Pl S LoD
Name Value
B % X2051%806

Eliﬁ" Funlctionsmndell
-y ' Allgemein

Standard

Ausgangssignalpfad

E|----,

#  DigitalOutput 01

|iiber Safel OGIC

-y @ DigtalOutput02 Uber SafelOGIC
—y @ DigtalCutput03 Uber SafelOGIC
—y @ DigtalCutput04 Uber SafelOGIC
peey @ DigitalOutput05 Uber 5afelOGIC
by @ DigitalOutput 06 Uber SafelOGIC
B ﬁ"‘ Kommunikation won SafeDESIGNER zur...
=l P& SPROXY asktivieren Ein

Printed in the Federal Republic of Germany
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Sicherheitsprogramm erstellen

» Zum Reiter Code: Main wechseln. Hier wird nun die eigentliche Applikation
grafisch programmiert:

password "abc123"

SafeQutput_1
SafeOutput
. SM2_SafeState S_Output_In S_Output_Out SafeDigitaloutputol
SAFETIMEZ1ms * ReleaseTime Rel . Qutput “ReleaseOutput0l1”";
1
S).afEOIlt%t.Z .
SM2_SafdModuleOk— |5 _Output_In S_OQutput_Out!—SafeDigitalOutput0o2
ReleaseTime I . Qutput [— -ReleaseQutput02 "}
2

Die Erstellung der Beispielapplikation ist damit abgeschlossen. Die digitalen
Ausgange 1 und 2 der SLX806 werden entsprechend der Mess-Systemen-Statusbits
gesetzt.

3.6.3 Generieren des Sicherheitsprogramms

Zur  Erstellung des Sicherheitsprogramms muss die gerade erstellte
Beispielapplikation gespeichert und Ubersetzt werden. Dafir muss die Schaltflache
Compile im SafeDESIGNER oder die Taste <F9> gedrlickt werden.

3.6.4 Sicherheitsprogramm laden

Um die folgenden Schritte durchzufiihren, muss zunachst das Projekt aus dem
Automation Studio kompiliert und in die X20CP0482 programmiert werden
(=POWERLINK-Projekt).

Nachdem das Sicherheitsprogramm generiert wurde, kann es in den SCM geladen
werden. Daflr muss eine Verbindung zum SCM bestehen. Unter dem Menipunkt
Online im SafeDESIGNER kann die Verbindungsart eingestellt werden. Wurde im
Vorfeld eine Ethernet-Kommunikation zur POWERLINK-CPU eingerichtet und die
POWERLINK-CPU ist Uber Ethernet zu erreichen, sollte Einstellung SL -
communication through BR-CPU verwendet werden:

%) SafeDESIGNER 4.33.7- Schnittstellenparameter ==

Online

Direkte Kommurikation mit der 5L

' Manuelle Einstellung

Port Mummer P Adresze Wartezeit  [ms)
50000 19216817882 1000

Download
Download der Projektsourcen auf die SL [Online-Projektvergleich]

[ ok | [ Abbrechen |

Der SafeDESIGNER verwendet die Portnummer sowie die aktuelle
Onlinekonfiguration aus dem Automation Studio als Basis fur die
Onlinekommunikation.
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Fir das Laden der Software kann die ,Remote

Control® der SLX verwendet

werden. Sie wird Uber den Safety View gestartet:

Alle aufklappen

Alle zuklappen

Local Configuration on Target

Remote Control

Hilfe anzeigen

Aufklappen
Zuklappen

t_TR-Profile

Das Projekt wird Uber die Schaltflache ,Download” in die SLX geladen.

Nach dem Download startet die SafeLogic neu. Nun missen Firmware und neue
Teilnehmer an der SLX quittiert werden. Fir die einzelnen Quittierungen wird
ebenfalls die Remote-Bedienung der Steuerung verwendet:

-
% Ferbedienung (SL - I0: 1)

Kommando | Modulinformation

SK-FORMAT

SK-XCHG

|

(= )
=

@)
No Execution
1 Modules missing
FW / SafeKEY OK
Operational

FW-ACKN

Setup Mode AUS

CLEAR DATA

=

l Reset Safel DGIC

Time Information

09.06.2022 09:50:37 Verbindung zu SafePLC hergestellt

@ Verbunden SL-ID: 1

i —

Nachdem die neue Firmware (FW-ACKN) und die neuen Teilnehmer quittiert wurden
(1...n) lauft das System an und das Mess-System wechselt in den sicheren Betrieb.
Nun leuchten die zwei Status-LEDs des Mess-Systems griin: EPL operational und

openSAFETY operational.

Da sich die Blinkmuster und Hinweise je nach Vorgehensweise und vorinstallierter
Software leicht unterscheiden kénnen, muss fur diesen Vorgang zusatzlich das
Handbuch der SL herangezogen werden.
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Sicherheitsprogramm erstellen

3.6.5 Sicherheitsprogramm testen

Nach Erstellung des Sicherheitsprogramms muss ein vollstdndiger Funktionstest
entsprechend der Automatisierungsaufgabe durchgefiihrt werden.

Im SafeDESIGNER kann mit der Schaltflaiche variable status oder durch die

Taste <F10> eine Online-Verbindung aufgebaut werden, bei welcher die aktuellen
Variablenwerte im SafeDESIGNER angezeigt werden.

password "abc123"

SafeQutput_1
SafeOutput
5M2_SafeState—— 1S Output_In 5_Output_Out SafeDigitalOutputod
1
SAFETIME#1ms ¢ —ReleaseTime Release_Output ﬂ(ﬂ%’q’g’ﬁfﬁ(ﬁiﬁﬁj’lj .
1 1
e
SM2_SafeModuleOk———— S Output_In S_Qutput_Out —SafeDigitalQutputd2
1 1
~—{ReleaseTime Release_Output —-ReleaseOufputi2” "
2 1

Erst wenn der Hochlauf Gber openSAFETY und die sichere Parametrierung erfolgt
sind, gibt das Mess-System die aktuellen Istwerte aus. Bis dahin sind alle Safe-
Variablen auf den Wert 0 gesetzt.

Alle Istwerte (grau und safe) aller Mess-Systemen - 10-Daten sind auch im Online-
Mode des Automation Studios sichtbar, sie werden unter der I/O Zuordnung des
Mess-Systems angezeigt:

.Kanalname Physikalischer Wert
| 3 TR_Grey_Input_l0000_S1E_Cyc_In_5Status 2

3 TR_Grey_lnput_|0000_S1E_Cyc_In_Position 268467067

3 TR_Grey_lnput_|0000_S1E_Cyc_In_Velocity 1]

@ TR_Grey_Output_|0000_S20_Cyc_Out_Control 0

@ TR_Grey_Qutput_|0000_S520_Cyc_Out_Preset 0

+J SafeSpeedEmor FALSE

+J SafeEmorAckRequest FALSE

+J SafePresetOK FALSE

+J SafePresetEmor FALSE

+J SafeState TRUE

+J SafePresetActive FALSE

+J SafePresetLocked FALSE

+J SafeScalingEmor FALSE

+J SafeTRStatus2 0

+J SafeTRInputPos 7426

+J SafeTRInputVel 0

In obiger Abbildung beginnen die Variablen-Namen der zweikanaligen Daten mit dem
Wort safe und kénnen auch im ,grauen” Bereich genutzt werden.

Die ,grauen® einkanaligen Werte kdnnen im POWERLINK-Projekt genutzt werden. Sie
sind statisch gemappt und immer verflgbar.

© TR-Electronic GmbH 2022, All Rights Reserved Printed in the Federal Republic of Germany

Page 22 of 72 TR-ECE-TI-DGB-0388 v01 08/02/2022



iRelectronic

3.7 openSAFETY-Projekt anlegen (TR-Legacy)

Wenn die Funktionalitaten des TR-Profils (Geschwindigkeitseinheiten, Mittelung,
Skalierung, Preset-on-the-fly etc.) nicht bendtigt werden und der Anwender Wert
darauf legt, dass sich das CD_582M-EPL — Mess-System so verhélt wie das
CD_75M-EPL — Mess-System so ist ein Betrieb im sogenannten Legacy-Modus
mdglich. Die Parametrierung im Legacy-Format erfolgt auf die gleiche Art und Weise
wie beim TR-Profil im vorhergehenden Kapitel. Es wird lediglich ein anderes Modul
gesteckt (,TR-CD582 Slot Legacy* statt ,TR-CD582 Slot TR-Profile®):

=Z Hardware.hwl [System Designer] X

Jo Ui o 7 I5 'Q"hl._‘ =1 ]

Dadurch werden die einzustellenden Parameter und die zyklischen Daten im Legacy-
Format dargestellt.

Graue zyklische Daten im Automation Studio:

-Kanalname Prozessvariable Datentyp

| +J TR_Grey_Input_|I0000_S1E_Cyc_In_Velo_Owverflow USINT
+3 TR_Grey_lnput_|0000_S1E_Cyc_In_Velo_16 INT
2 TR_Grey_lnput_|0000_S1E_Cyc_In_Multitum UINT
3 TR_Grey_lnput_|0000_S1E_Cyc_In_Singletum UINT
+3 TR_Grey_lnput_|0000_S1E_Cyc_In_Scaled UDINT
+J SafeSpeedEmor BOOL
+J SafePresetStatus BOOL
3 SafePresetEmor BOOL
D SafePresetOK BOOL
D SafeState BOOL
2 SafeTRInputVel INT
2 Safe TRInputPosMutti UINT
2 SafeTRInputPosSingle UINT
+#J Safe TRInputPosScaled UDINT
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Safety View im Safe Designer fiir den Legacy-Mode:

] D Mame ari... Twp
NEE T
£l SL1.5ML X205LXB06
eAMssve | TR-CDS82Sletlegayl | ]
£ General
L. SafeModuleOk SAFEBOOL
=28 InputSafeChannels
- SafeSpeedError SAFEBOOL
- SafePresetStatus SAFEBOOL
- SafePresetError SAFEBOOL
- SafePresetOk SAFEBOOL
- SafeState SAFEBOOL
- SafeTRInputVel SAFEINT
- SafeTRInputMulti SAFEWORD
- SafeTRInputSingle SAFEWORD
- SafeTRInputScaled SAFEDWORD
=-Z# OutputSafeChannels
----- @ SafePresetPreparation SAFEBOOL
----- &= SafePresetRequest SAFEBOOL
----- @ SafeTRPresetMultiturn SAFEWORD
----- @ SafeTRPresetSingleturn SAFEWORD
i
-
m

-

1 | r

Sichere Parameter im Safe Designer fiir den Legacy Mode:

b aterialnurnmer: TR-Electronic_CD_582_-EPL_Legacy
Beschreibung: TR-Electromic CD_582M - POWERLINE / openSAFETY [TR-Child]
SafetODLLE 1D 2
|mportdatet: -
Farameter Wert I Einheit
GenericParameters
Integration Time 2 none
Window Increments 1000 none
ldlene=sz Prezet Tolerance 1 none
T Rotary Direction Forward

<| 3 [ Basic b SsferyResponseTime 3, Basic ), GenericParameters ;| ALL /

Die hier vorhandenen Datentypen und Dateninhalte entsprechen den Daten der
CD_75M-EPL-Familie. Dadurch ist es mdglich, schon vorhandene Steuerungs-
Software-Teile, die mit der CD_75M-EPL-Familie  entstanden  sind,
wiederzuverwenden.
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4 Sicherheitsprogramm erweitern - Anwendungsbeispiele

Das unter Kapitel 3 erstellte Sicherheitsprogramm wird in den nachfolgenden
Abschnitten um Funktionsbeispiele fur die Verwendung der Mess-System—Istwerte im
SafeDESIGNER erweitert.

Die Beispiele stellen jedoch keine kundenspezifischen Lésungen dar, sondern sollen
lediglich Hilfestellung bei unterschiedlichen Automatisierungsaufgaben leisten.

Mit Hilfe der vorgestellten Funktionsbausteine soll die Integration des Mess-Systems
in eine Applikation vereinfacht werden.

Bei einigen der nachfolgenden Anwendungsbeispielen

- Sichere Geschwindigkeit (SLS)

- Sichere Stillstandserfassung

- Sichere Positionserfassung

- Sichere Richtungserfassung

werden die Fehlerzustdande von den hier vorgestellten Funktionsbausteinen
ausgegeben. Die zugehérige Fehlerbehandlung ist nicht Teil der Beispiele und muss
vom Anwender umgesetzt werden.

Bei dem Anwendungsbeispiel fur die Preset-Durchfiihrung gibt der Funktionsbaustein
keinen direkten Fehlerzustand aus, da die Fehlerinformation vom Mess-System selbst
generiert wird.

%

Nutzungsbedingungen der Softwarebeispiele auf Seite 8 beachten!

@

Die hier vorgestellten Beispiele beziehen sich auf das TR-Profil. Beispiele fur das
Legacy-Format werden hier nicht gesondert aufgefiihrt, da diese Beispiele bereits in
der Inbetriebnahme-Dokumentation der CD_75M-EPL-Familie enthalten sind.
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4.1 Preset-Durchfiihrung

Im SafeDESIGNER wird zunéchst ein neuer Funktionsblock erstellt (New Function
Block nach Rechtsklick auf Logical POUs im Project Tree Window). Der Name wird
hier als TR PRESET Example vergeben. AnschlieBend werden folgende lokale
Variablen fur den Funktionsblock erstellt:

MHame I Data type I |Jzage I Drezcription I It I Diag I Feedback

1 = HewGroup

2 Start_Preset SAFEBOOL  |WAR_MPUT  |Presst Start SAFEBOOLED -
& PresetReq SAFEBOOL  [WAR_ODUTPUT |Set Preset Request SAFEBOOLED r -
4 PresetPrep_loc SAFEBOOL  |WAR Set Preset Prep local SAFEBOCLAD I~
5 PresetOk SAFEBOOL  [WAR_INPUT SAFEBOOLED -
g PresetError SAFEBOOL  [WAR_INPUT SAFEBOOLED [
7 PrezetFinizh SAFEBOOL  [WAR_OUTPUT |Preset finished SAFEBOOLED r -
g PresetFinish_loc SAFEBOOL  |WAR SAFEBOOLED Il
9 PresetFinish_loc_merker |SAFEBOOL  [VAR SAFEBCOCLAD [
10 PrezetPrep SAFEBOOL AR _QUTPUT [Set Preset Preparation | SAFEBOOLED r 'l
11 Preset_Prep_loc_merker |SAFEBOOL  [VWAR SAFEBOCLAD [
12 PresetReq_loc SAFEBOOL  |WAR SAFEBOOLED I
13 Reset_Lock SAFEBOOL  |WAR_MPUT  |Lock Reset SAFEBOOLED [
14 PresetReq_loc_merker  |SAFEBOOL AR SAFEBOCL&O -

Folgende Darstellungen zeigen den Aufbau des neuen Funktions-Blocks

TR PRESET Example:

1. Setzenvon Preset Preparation

PrasetPrep oo ..

- PresellK

- PresetEoroer

. Star Presel-—

Set Preset Preparation Bit for encoder

[ ROT.

g

_N_GT_S—I'
e

|

L]

N

Presel Prep loc_merker

PreselPrip

- Preset Prep loc merker

PresetPrep loc

Im ersten Abschnitt wird durch das Setzen des Start Preset-Eingangs das Mess-
System Ausgangssighal PresetPrep-Bit gesetzt. Das Signal bleibt gesetzt, bis der
Preset-Ablauf im Mess-System beendet ist. Wenn der Preset-Ablauf ohne Fehler
ausgefuhrt werden konnte wird vom Mess-System PresetOK gesetzt und im
Fehlerfall PresetError.
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2. Setzenvon Preset Request

- PreseiPrep oo
1 13 PressiReg
‘Start” Presdt I . . J . . . . . . . . . . . . . . . .
12 | . I . R - .
] ProseiReg oo merker
17 |
PreselReg loc 1
ARD_S I
- - - ROT_ & I . . -
| PresetOi- - . . .
15 |
L L . 16
NOT_& I I
PreselEmor : : ’
14 |
T PreielRey oo merker - - PreseiReg lee

Wenn das Ausgangssignal PresetPrep zum Mess-System gesetzt ist und das
Start Preset-Signal wieder auf FALSE gesetzt wird, so wird das Signal
PresetReq gesetzt. Das Signal bleibt gesetzt, bis der Preset-Ablauf im Mess-System
beendet ist. Wenn der Preset-Ablauf ohne Fehler ausgefiihrt werden konnte wird vom
Mess-System PresetOK gesetzt und im Fehlerfall PresetError.

3. Setzenvon Preset Finish

'S

L J— e p— . L
- Presetfinish lee = S
7
P P . P I PresetFinish -
9 10

DS
S oRE . Presetlinish ke merker
PreseloK
S e - Raset_Lock
PresetErior 11
e o
PresetFinish_loc_merker PresetFinish_loc

In diesem Abschnitt wird die Information gespeichert, dass die Durchfiihrung beendet
wurde. Reset Lock muss hierfir immer auf ,1° gesetzt sein, da die Variable low-
aktiv ist.
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Um den Preset zu starten wird ein neues Signal mit dem Namen preset start
erstellt, welches zum Beispiel mit einem digitalen Eingang verbunden werden kann.
Der Main-Funktions-Block wird nun so erganzt, dass als neue Vorgabe fix der Wert 0
an das Mess-System gesendet wird:

Example value for a new position

SAFEDWORD#16#0 S12_PresetValie

Die Ausgange PresetPrep und PresetReqg zum Mess-System hin werden mit den
entsprechenden Ausgangen des TR PRESET Example-Funktionsblocks verbunden.
Der Preset wird mit Hilfe eines Lock-Signals nur einmal je Start Preset-Signal
ausgefihrt: Wenn das Signal preset lock noch nicht gesetzt ist und das Signal
preset start gesetzt wird. Somit wird mit dem vorliegenden Programm ein Preset
nach dem Hochlauf auf den neuen Sollwert 0 durchgefuihrt, sobald das Signal
preset start vom Anwender auf TRUE gesetzt wird.

‘When the encoderis running ((SM2_SafeState

== TRUE) && (SM2_SafeModuleCk == TRUE))

the application can program a new position value by setting the signal
‘preset_sart to TRUE. : o o

.o .o R . . . TR_PRESET Example. 1 .o .o
= AND_S TR PRESET Exanple
preset_lock Start_Preset PresetReq | SM2_PresetRequest
3
_'WDTS—l - . . *|Presetok Pnsetfuishl preset_fmished
5

preset_start .
PresetError PresetPrep |—SM2_PresetPreparation

SM2_SafeState - o o - ) 4 ]
i Reset_Lock
SM2_safeModuledk SM2_SafePresetOk. — 6
a SM2_SafePresetError 1

n_preset_free_lock

Feedback (see also local variables of Main)
. preset_finished— - —preset_lock

preset_finished is set whenthe encoder finished working the preset-request.
Inthis example this signal is used to block the signal "preset_start” of the
TR_PRESET_Example.

Um einen weiteren Preset auszufilhren muss im vorliegenden Beispiel das Signal
n preset free lock zunachst wieder auf FALSE (gesetzt werden
(Startwert = TRUE). Dies bewirkt, dass das Ausgangssignal preset finished
wieder zuruickgesetzt wird. Fir einen weiteren PRESET kann nun preset start
wieder auf TRUE gesetzt werden.
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Im nachfolgenden Timing-Diagramm wird der fehlerfreie Ablauf der Preset-Funktion
dargestellt.

blauer Bereich: Ausgangssignale Steuerung  -> Mess-System
oranger Bereich: Eingangssignale Mess-System -> Steuerung
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4.2 Sichere Geschwindigkeit (SLS)

Der Funktionsbaustein sLs Example liefert auf Anforderung eine Uberwachung auf
sichere Geschwindigkeit (SLS = Safely Limited Speed). Der Betrag der aktuellen
Mess-System — Geschwindigkeit Vel Act muss nach der Anforderung SLS Reg
innerhalb der parametrierten Toleranzzeit Time Tol unterhalb der parametrierten
sicheren Geschwindigkeit vel Tol sein. Ist dies der Fall, wird der Ausgang SLS_Ach
gesetzt. Im Fehlerfall wird der Ausgang Error Out gesetzt.

Ein Fehler kann mit Error Ack quittiert werden.

SLS _Fxample_1-
SLS_Example
SLS_Req SLS_Ach
Vel Act Error_0Out |
Vel _Tol
Time_Tol
Vel _Max
Error_Ack
Signal Typ Richtung |Beschreibung
SLS Reg SAFEBOOL | Eingang g?tfc;rfsrinegq (ieTrdegheren Geschwindigkeit
Vel Act SAFEDINT |Eingang gichere Geschwindigkeit des Mess-
ystems
Vel Tol SAFEDINT |Eingang Grenze fur sichere Geschwindigkeit SLS
Time_ Tol |SAFETIME |Eingang Maximale Zeit von Anforderung bis SLS
Vel Max SAFEBOOL |Eingang Mess-System Geschwindigkeitsiiberlauf
Error Ack |SAFEBOOL |Eingang Fehlerquittierung
SLS Ach SAFEBOOL |Ausgang |SLS erreicht
Error_ Out |SAFEBOOL |Ausgang |Fehler liegt an, z.B. Zeitliberschreitung

4.2.1 Codebeispiel SLS

Im Beispielprojekt wird das angeforderte Ergebnis via Digitalausgang 4 bereitsgestellt.
Eine Fehlerauswertung erfolgt im Beispiel nicht.

Examplefor SLS

- sk_request
- SM2_safeTRInputvel
SAFEDINT#5
- SAFETIMEZ3s
- SM2_safeSpeedEmror

- user_error_acknowledge

© TR-Electronic GmbH 2022, All Rights Reserved

Vel_Act
Vel_Tol
Time_Tol
Vel_Max
Error_Ack

S5 Req

515 _Example 1
myj

95 Adch
Error_Qut |

- SAFETIME#1ms—Rel

SafeQutput_4
SafeOutput

5_Output_In S_Output_Out SafeDigitalOutput04 -

ek . Qutput -~ Rek Ox

Time
B8

sls_error_out

7
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4.3 Sichere Stillstandserfassung

Der Funktionsbaustein SSTILL Example liefert eine Uberwachung auf einen
sicheren Stillstand. Sobald der Betrag der aktuellen Mess-System — Geschwindigkeit
Vel Act kleiner ist als die parametrierte Maximalgeschwindigkeit vel Tol, wird der
Ausgang SStill Ach gesetzt. Nach der Anforderung auf Stillstand SStill Req
muss Vel Act innerhalb der parametrierten Toleranzzeit Time Tol unterhalb der
parametrierten Maximalgeschwindigkeit vel Tol fur einen Stillstand sein. Ist dies
nicht der Fall, wird der Ausgang Error Out gesetzt.

Ein Fehler kann mit Error Ack quittiert werden.

SSTILL_Example_1
SSTILL_Examp-Ie |
Vel _Act Sstill_Ach
Vel _Tol Error_Out |
Vel _Max
Sstill_Req
Error_Ack
Time_Tol
Signal Typ Richtung | Beschreibung
Vel Act SAFEDINT | Eingang gi;;g;fSGeSChwmdigkeitdes Mess-
Vel Tol SAFEDINT Eingang Grenze fur Stillstand (Toleranz)
Vel Max SAFEBOOL | Eingang Mess-System Geschwindigkeitstberlauf
35ti11_Req | SAFEBOOL | Eingang | Aniorderung des sicheren Stitands
Error Ack | SAFEBOOL | Eingang Fehlerquittierung
Time Tol | SAFETIME | Eingang '\S"tﬁfgtma‘:f Zeitvon Anforderung bis
SStill Ach | SAFEBOOL | Ausgang | TRUE: Stillstand
Error Out | SAFEBOOL | Ausgang | Fehler liegt an, z.B. Zeituiberschreitung

4.3.1 Codebeispiel sichere Stillstandserfassung

Im Beispielprojekt wird das angeforderte Ergebnis via Digitalausgang 5 bereitsgestellt.
Eine Fehlerauswertung erfolgt im Beispiel nicht.

Example for standstil detection .

.SI'-1 I_IEafe“rRInputVel.

. . SAFEDINT# 5‘

) sM i_Saf Speed Erro‘r

) ) sst‘ill_req uest.
user_error_acknowledge.

SAFETIME#3s

Printed in the Federal Republic of Germany
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4.4 Sichere Positionserfassung

Mit dem Funktionsbaustein SPOS Example kann ein Gefahrenbereich festgelegt
werden. Mit Hilfe von SafePosBegin und SafePosEnd kann ein Istwert-Bereich
definiert werden, in welchem der Ausgang Danger Range gesetzt wird. Der Bereich
muss hierbei immer so gewahlt werden, dass SafePosBegin < SafePosEnd ist. Ein
Uberlauf ist nicht erlaubt und fiihrt zu einer Fehlerausgabe.

Ein Fehler kann mit Error Ack quittiert werden.

SafePosBegin

SafePosEnd

5

L

Positionswert

Im roten Bereich wird der Ausgang Danger Range gesetzt.

SPOS_Example_1

SPOS_Example

SafePosBegin Danger_Range |
SafePosEnd Error_Out
Encoder_Pos_Scaled
Error_Ack
Signal Typ Richtung | Beschreibung
SafePosBegin SAFEDWORD | Eingang | Start des gefahriichen
Bereichs
SafePosEnd SAFEDWORD | Eingang | Ende des gefahrlichen
Bereichs
Encoder Pos Scaled | SAFEDWORD | Eingang ﬁl:\';;lg:er Mess-System
Error Ack SAFEBOOL Eingang Fehlerquittierung
TRUE: Mess-System Istwert
befindet sich im
gefahrlichen Bereich:
D R
anger Range SAFEBOOL Ausgang SafePosBegin <
Encoder Pos Scaleds=
SafePosEnd
Error Out SAFEBOOL | Ausgang | -ehlerliegtan, z.B.

Zeitliberschreitung

© TR-Electronic GmbH 2022, All Rights Reserved
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4.4.1 Codebeispiel fur die Erfassung eines sicheren Positionsbereiches

Im Beispielprojekt wird das angeforderte Ergebnis via Digitalausgang 6 bereitgestellt.
Eine Fehlerauswertung erfolgt im Beispiel nicht.

Example for safe position

SAFEDWORD#16#1000
SAFEDWORD#16# 2000
* 5M2_SafeTRInputPos

user_error_acknowledge

Printed in the Federal Republic of Germany
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SafePosBegin
SafePosEnd

Error_Adk

SPOS_Example_1
_Exampl

Encoder_Pos_Scaled

11

SAFETIME#1ms.

Danger_Range
Error_Out

SafeOutput_6
TafeDutpit
S_Qutput_In S_Qutput_Out—SafeDigitalOutput06
ReleaseTime Release_Output |[—-ReleaseQutput06 "
12 L

spos_error_out
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4.5 Sichere Richtungserfassung

Mit dem Funktionsbaustein SDIR Example kann die Z&hlrichtung des Mess-Systems

ermittelt werden:

- positive Richtung = steigende Istwerte
- negative Richtung = fallende Istwerte

Um eine unkontrollierte Ausgabe durch leichte Bewegungen im Stillstand zu

umgehen,

kann

eine  Geschwindigkeit

definiert

werden, ab der die

Richtungserkennung aktiv ist. Unter dieser Geschwindigkeit vel Tol sind die
Ausgaben DIR Forward und DIR Backward immer FALSE.

Ein Fehler kann mit Error Ack quittiert werden.

SDIR_Example_1
SDIR_Example |
Vel _Act DIR_Forward |
Vel _Tol DIR_Backward |
Vel _Max Error_Out
Error_Ack
Signal Typ Richtung | Beschreibung
Vel Act SAFEDINT Eingang Sichere Geschwindigkeit des
- Mess-Systems
Vel Tol SAFEDINT Eingang | Grenze fir Richtungsmessung
. Mess-System
vel Max SAFEBOOL Eingang Geschwindigkeitsiberlauf
Error Ack SAFEBOOL Eingang Fehlerquittierung
TRUE:
DIR F d .
—rorwar SAFEBOOL Ausgang Mess-System Istwert steigend
DIR Backward SAFEBOOL | Ausgang | . o0&
- gang Mess-System Istwert fallend
Fehler liegt an, z.B.
Error_Out SAFEBOOL Ausgang Geschwindigkeitstuberlauf

4.5.1 Codebeispiel fur die sichere Richtungserfassung

Im Beispielprojekt wird eine erkannte Vorwarts-Bewegung via Digitalausgang 3
bereitgestellt. Eine Fehlerauswertung erfolgt im Beispiel nicht.

‘Examplefor safe direction detection

" 5M2_SafeTRInputVel
'SAFEDINT#5
© 5M2_safeSpeedError

user_error_adcknowledge.

© TR-Electronic GmbH 2022, All Rights Reserved
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sdir_error_out

. SAFI:T.[I'-IE#Ims
SDIR_Example_1 SafeQutput_3
L1 P! SafeOutput
o {vel_ad DIR_Forward S Output_In 5_Output_Out ~SafeDigitalOutputd3
| vel_Tdl D]R_Badmnaldl—c ime | . Qutput|——FReleaseOut put03”
14
| Vel _Max Error_Out )
' |Error_Ack
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4.6 Typumwandlung der Mess-System - Istwerte im SafeDESIGNER

Die Mess-System-Istwerte fur Singleturn, Multiturn und skalierter Gesamtwert werden
von TR-Electronic bewusst als vorzeichenlose Werte bereitgestellit.

Im SafeDESIGNER konnen einige Funktionen nicht mit vorzeichenlosen Werten
durchgefiihrt werden. Dazu gehdrt beispielsweise die Division. Wenn der Anwender
eine Division mit einem vorzeichenlosen Wert im SafeDESIGNER durchfiihren will,
muss er vorzeichenlose Werte auf einen vorzeichenbehafteten Wert casten.

- e e e e e
10 @ | cd75_multi |5AFEWORD SL1.5M5.5afeTRInputhutti

11 @ | cd75_scaled |saFEDWORD ]| 511 SM5 SafeTRinputScaled

12 4t | cd75_spesderror SAFEBOOL 5L1.5M5.5afeSpeedError

13 iy | cd75_pres_status SAFEBOOL SL1.5M5.5afePresetStatus

14 Gy | cd75_pres_error SAFEBOOL SL1.5M5.5afePresetError

15 G5 | cd75_preset_ok SAFEBOOL SL1.5M5.5afePresetOK

16 7 | cd75_pres_out_single SAFEWORD 5L1.5M5.5afeTRPreseatSingleturn
AT &7 | cd75_pres_out_multi SAFEWORD SL1.5M5.5afeTRPresetMultiturn

13 @37 | cd75_pres_out_prep SAFEBOOL SL1.5M5.5afePresetPreparation

19 &7 | cd75_pres_out_req SAFEBOOL 5L1.5M5.5afePresetRequest

& Cod=:Main |z Global_Vari...

In obiger Abbildung ist beispielhaft zu erkennen, dass das Mess-System fiur den 32-
Bit-Gesamtwert zunachst den Datentyp SAFEDWORD besitzt. Dabei handelt es sich um
einen vorzeichenlosen 32-Bit-Wert. Um den skalierten Gesamtwert fur eine Division
zu nutzen, kann der Wert in der Variablentabelle auf SAFEDINT umgestellt werden:

S

10 5 | cd75_multi SAFEWORD SL1.5ME. SafeTRInputMutti

11 a5y | cd75_scaled SAFEDINT - SL1.5M5.SafeTRInputScaled
17 Gt | ~ATE mnesderrnre QAFFROANI 2l 1 CME QafeCneadFrrnr

Nun kann der Wert im SafeDESIGNER als SAFEDINT verwendet werden:

" a75_scaled—— | i Scaled_div 2
T SAFEDINT#2 : ’ ’ ’ . .
L 16

Was fiir den Anwender zu beachten ist, ist das der Wert tatsédchlich niemals negativ
wird, weil das oberste Bit niemals gesetzt wird. Folgende Wertebereiche im Legacy-
Modus gelten unabhéngig davon, ob der Wert vorzeichenbehaftet interpretiert wird
oder nicht:

Positionswert 32 Bit unskaliert: 0, 1, 2,... 268435455 > Uberlquf auf0,1, 2....
Singleturn Legacy: 0,1,2,.8189, 8190, 8191 - Uberlauf auf 0 ,1, 2....
Multiturn Legacy: 0,1, 2,...32766, 32767 - Uberlauf auf 0,1, 2....

Die Werte bewegen sich also immer im positiven Bereich.

Gefahr von Kdrperverletzung und Sachschaden durch einen
Istwertsprung zwischen 0 und Maximalwert!

Anwender entsprechend bertcksichtigt werden. Das bedeutet, dass wenn

ACHTUNG in Position 0 rickwarts gedreht wird, der ndchste Istwert nicht -1 sondern

YNV/N:IN8 €] e« Der Wertesprung der Istwerte zwischen 0 und Maximalwert missen vom

der Maximalwert (z.B. 8191 fur Singleturn) ist. Dieses Verhalten ist
unabhéngig davon, ob der Wert SafeDESIGNER als SAFEDWORD oder
SAFEDINT interpretiert wird.
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5 Download - Softwarebeispiele

Das in diesem Dokument beschriebene Beispielprojekt kann hier heruntergeladen
werden:

https://www.tr-electronic.de/f/zip/TR-ECE-TI-DGB-0383

5.1 Legacy-Beispiel-Projekte

Die Beispiel-Projekte der CD_75M-Familie kdnnen hilfreich fur die Verwendung des
Legacy-Modes sein. Sie kdnnen nach wie vor heruntergeladen werden.

Dokumentation zur Inbetriebnahme eines CD_75M-EPL.:

https://www.tr-electronic.de/f/ TR-ECE-TI-DGB-0264

Beispiel CD_75M-EPL mit XDD-/OSDD-Geratebeschreibung ab Automation Studio
Versionen V4.5:

www.tr-electronic.de/f/zip/TR-ECE-TI-DGB-0351
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1 General information

This "Technical Information" contains the following topics:

¢ Creating a safety program
e Setting the safe parameters
e Using the safety-related data channel.

The "Technical Information” can be requested separately.

1.1 Applicability

This "Technical Information" applies exclusively to the following measuring system
series with POWERLINK interface and openSAFETY profile in connection with a
B&R X20 controller:

e CD_582M-EPL

The products are identified by affixed nameplates and are part of a system.

The following documentation therefore applies together:
e B&R: X20 System User Manual,
Order no.: MAX20-GER
o B&R: Integrated Safety Technology user manual,
Order no.: MASAFETY-GER
e B&R: X20 data sheet MASAFETY-X20SLXxxx-GER_V1141
e Plant-specific operating instructions of the operator
o Safety manual TR-ECE-BA-GB-0142
¢ interface-specific user manual TR-ECE-BA-GB-0169
e and this optional "Technical Information”
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General information

1.2 Abbreviations and terms used

Name Description
AS Automation Studio from B&R:
Development environment for POWERLINK projects
B&R Bernecker+Rainer Industrie-Elektronik GmbH
EPL Ethernet PowerLink
FB(s) Function block(s)
FBL Programming language, function block language
FU(s) Function(s)
single-channel actual values via POWERLINK,
gay data
not safety-related
KOP programming language, ladder diagram
OPEenSAFETY open and bus-_mdependent safety standard for all Industrial
Ethernet solutions
OSsDD openSAFETY Device Description

POWERLINK CN

Controlled Node: Slave device in a POWERLINK network

POWERLINK MN

Managing Node: Initiates the POWERLINK communication
and parameterizes the CN

Safety Configuration Manager: Initializes the SNs in an

SCM openSAFETY project via the underlying fieldbus

SL SafelLogic CPU from B&R

SN Safety Node: Slave participant in an openSAFETY project
XML EXtensible Markup Language
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2 Safety instructions

2.1 Definition of symbols and notes

A DANGER

means that death or serious injury will occur if the user fails
to take the respective precautionary measures.

A WARNING

means that death or serious injury can occur if the required
precautions are not met.

A CAUTION

means that minor injuries can occur if the required
precautions are not met.

NOTICE

means that damage to property can occur if the required
precautions are not met.

indicates important information or features and application
hints for the product used.
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2.2 Organizational measures

Personnel handling the measuring system must have read and understood the Safety
Manual TR-ECE-BA-GB-0142, in particular chapter “Basic safety instructions” prior to
commencing work.

2.3 Personnel qualification

The configuration of the measuring system may only be performed by qualified
personnel, see B&R user manual.

2.4 Terms of use of the software examples

NOTICE The software examples offered for download are for demonstration purposes
only, the usage by the operator is at his own risk.

TR-Electronic GmbH assumes no liability and no warranty for the error-free
A WARNING functioning of the safety program and the application examples.

The password for the examples is always "abc123".
This also applies to the zip archive of the software examples.
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3 Create safety program

In the following the sample project of TR-Electronic is explained. This includes
installing the device description, projecting the modular TR device and executing
sample code for preset and other safe functions.

A
™~

At least Automation Studio V4.5 or higher is required to operate the 582 encoder
family, since older versions do not support the installation of a safe device
description (osdd).

3.1 Notes on the project

This chapter describes the procedure for creating a sample safety program using
B&R's Automation Studio configuration software and the SafeDESIGNER option
package.

The safety program is created in SafeDESIGNER, which contains a code editor for
developing the program for the safety controller. This is done using the FBS and KOP
graphical programming languages.

The safety program is executed on an X20 SafeLOGIC-X (X20SLX806). The SLX is
directly connected to the POWERLINK MN and is itself the openSAFETY SCM.

An X20CP482 is used as the MN at POWERLINK. It contains a POWERLINK
application that can also evaluate the measuring system information (including the
actual values "grey channel").

3.1.1 Access protection

Access to the SafeDESIGNER project is secured by a password query. There is one
password each for the development and for the commissioning. The access to the
SLX806, e.g. for programming, is also protected by a password.

%

The password is: abec123
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3.1.2 Organizational measures

'R/ 1N el Danger of overriding the fail-safe function due to improper project

planning of the safety program!

» The safety program may only be created in conjunction with the
system documentation supplied by B&R for the software or hardware.

» The following descriptions refer to the pure process, without taking into
account all instructions from the B&R manuals.

The information and notes given in the B&R manuals, especially the
safety instructions and warnings, must therefore be observed and
complied with.

» The shown project planning is an example. The user is therefore
obliged to check and adapt the usability of the project planning for his
application. This also includes the selection of suitable safety-related
hardware components and the necessary software requirements.

Software components used for the configuration example:
e Automation Studio V4.10.2.37
e SafeDESIGNER V4.3.3.7

\ J The use of subsequent versions is also possible.

Hardware components used for the configuration example:

o POWERLINK-MN: X20CP482 with X20PS9600
e OpenSAFETY SCM: X20SLX806
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3.2 Installing the device description

To project the modular measuring system, the corresponding device descriptions have
to be installed first. This includes a head station and pluggable modules. The
management of the device descriptions can be found in the menu under the item

"Manage 3rd-Party Devices..."

temation

File Source Control  Online

Edit View Open
e R sl = W S 'g SN e N

[Qstartpage x

Project Debug Window Help
b- Runtime LHility Center ,& g

Technology Guarding

g!| ARsim
801 10 switchboard
System Diagnostics Manager

J-z& Unit Test Page

Recent Projects _
Recent Projects 4B Run Unit Tests

Mew Project
| Manage 3rd-Party Devices... |

Getting Started

ek 37K o WM

In the so-called "external device manager”, the device description files are now
installed in the following order ("Import fieldbus device(s)"):

1. 0x0000025C_TR-Electronic_CD_582_-EPL_Head.xdd

2. 0x0000025C_TR-Electronic_CD_582_-EPL_TR-Profile.xosdd
0x0000025C_TR-Electronic_CD_582_ -EPL_TR-Profile.xdd

3. 0x0000025C_TR-Electronic_CD_582_-EPL_Legacy.xosdd
0x0000025C_TR-Electronic_ CD 582 -EPL_Legacy.xdd

4. 0x0000025C_TR-Electronic CD_582 -EPL_ITF2_SSl.xdd

5. 0x0000025C_TR-Electronic CD_582 -EPL_ITF2_Incr.xdd

For the safety-related modules, the xosdd file is always selected first, followed by
the corresponding xdd file.

After installing the device write files, the head-end station and the modules appear in
the list of the third-party device manager:

3rd-Party Device Manager - . Ly

Automation Studio 3rd-Party Device Manager
This dizglog allows you to manage 3rd-party fieldbus- and DTM devices.

+y 48 | TRCDS
MName = Version Vendor DTM  Protocolis) Descripl
TR-LCD582 Slot ITF2 Incremental 1.00 TR Electronic GmbH module_interface TR-Elec
TR-CD582 Slot ITF2 551 1.00 TR Bectronic GmbH module_interface TR-Elec
TR-CD582 Slot Legacy 1.00 TR Bectronic GmbH module_interface TR-Elec
TR-CD582 Slot TR-Profile 1.00 TR Bectronic GmbH module_interface TR-Elec
TR-LD582-EPL 1.00 TR Hectronic GmbH Powerlink TR-Elec

Subsequently, the creation of the project can be started.

To configure newly installed foreign device descriptions, it may be necessary to to
reopen the currently opened project or to restart Automation Studio.
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3.3 Hardware configuration
» Start Automation Studio and create a new project.

e I

Automation Studio - New Project Wizard 'k

In thiz screen please enter the base parameters for the new project

“:::_. Name of the project:
TR _Config_BExample_CD_582M

Path of the project:

C\AS_Pro\TR_Config_Example_CD_582M D

[] Copy Automation Rurtime files into project

Description of the project:

Example project for integrating the CO_582M-EPL in the B&R X20-System

[ nNed> [ cancel |[ Hep

» A new hardware configuration will be created:

IR

Automation Studio - New Project Wizard 'k

In thiz screen please enter the par of the new config

E,.. Name of the configuration:
TR_Example

Hardware Conrfiguration

q @ Define a new hardware configuration manually
Q (@) Identify hardware configuration online

e (@) Reference an existing hardware configuration ( *.hw ).

Description of the configuration:

<Back || Ned> |[ cancel | [ e
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»  Finally, the correct CPU must be selected: X20CP0482

o I

Automation Studio - New Project Wizard *

In this screen select the CPU or system unit you want to use.

Q Catalog
22 - |[E &8 9 | % Seach.
Product Group &

%ﬁ[ﬂ o E

Controller Industrial PC Operator

Interface
Controller
o
System X20  System X30 A
MName Description -
X20CPD482 %20 Compact-5 CPU, 300MHz, POWERLINK, ETH 100 Base-T, PCI
#20CP0483 %20 Compact-5 CPU, 500MHz, POWERLINK, ETH 100 Base-T, PCI o
X20CP0484 %20 Compact-5 CPU, 667MHz, POWERLINK, ETH 100 Base-T, PCI
YHCBNARA Y Camnart© CPI BETMH= BAWER INMK ETH 100 BasaT P i
| [ Activate Simulation Automation Runtime type: | AR Embedded -
<Back | [ Net> |[ Cancel |[ Hep |
L A

» Select Safety Release 1.10 under the menu item -> Project -> Change
Runtime Versions.... Inthis example, version D4.52 is used as Automation
Runtime.

Safety Release 1.10 is used for the measuring system in the example.
Alternatively, the safe application can be created via mappSafety.

Eﬂmﬁcpmaz

Component Preferred In use Scope

i Automation Runtime D4.52 - | D452

i Visual Companents not defined | not defined
g mapp Mation not defined = | not defined
@ ACP10 ARNCO (Motion) not defined | not defined
@ mapp Safety not defined = | not defined
i mapp Vision not defined = | not defined
i mapp Services not defined = | not defined
i mapp View not defined  « | not defined
@ mapp Contral not defined  » | not defined

g mapp Cockpit not defined = | not defined
i Safety Release - | 1.10

'S A A A R A AR NN

j—
j—
[
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» In the Physical View: Add the SCM to the EPL network by dragging the
corresponding device from the hardware catalog to the POWERLINK interface:

AAS_Pro\ p!
File Edit View Open Project Debug Source Control Online Tools Window Help
(YA HE G- R AE BN E W M WA W KUK TOEE -8 S e ) S K &
A AR, s wawet syt e
I pENsaA®a S PEs e o
Name: L... Postion Version Description
= . X20BB52 1110 Bus Base for Compact-5 CPU with RS232 o
= § X20CPD432 su 1420 X¥20 Compact-S CPU, 300MHz, PLK, ETH 100 Base-T, PCI l
&, ETH IF2 Ethemet AR
o
& PLK IF3 POWERLINK EEErd
- v |USB IF4 Universal Serial Bus FH
- o5 USB IF5 Universal Serial Bus ::::
-~ 8, X20PS3600 PS1 1500  X20Compact-5 Pwr Feed, 24V Bus Supply
A Serial IF1 Communication Port
B % XX IF§ B&R %2X Link
- ST1 110121 X20 SafelOGIC Compact, &k 24V, 60 24V 0.24

» The SafeDESIGNER version can be selected under the configuration of the
SafelOGIC:

E gl e WP QQ 4z I @ g
MName Walue
=+ % [K205XE08 |
=325 Function model default
E!fﬁi General
------ @ Module supervised an
------ @ Channel status information an
------ @ State number of 2-channel evaluation off
------ @ Restart inhibit state numbers off
------ @ SafelOGIC ID !
..... @ SafeMODULE ID 1
------ + @ SafeDESIGNER project SafelOGIC-1
------ 1 @ SafeDESIGNER version 4337
H- 5 Blackout mode oft

» Now the TR measuring system can be added. We start with the non-safe head
station (only visible if "Safety" filter is not switched on in the hardware catalog)
"TR-CD582-EPL" and connect the POWERLINK interface to the controller:

Gk hwi Designer] X‘

T I I S ST . Jr W W e AT

» Subsequently, a module can be linked to the measuring system. In the example,
the TR profile "TR-CD582 Slot TR-Profile" is selected:
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% Hardware.hwl [System Designer] X ‘
20 % % o B iy 2 S| o & et 3

profile %3k

» In the example the POWERLINK Node-ID 18 is used for the measuring system.
This completes the hardware configuration. The project is displayed in the

Physical View as follows:

Physical View -

3.4 Parameter setting of grey actual values

The parameters for the single-channel grey actual value can be set completely
independently of the safety parameters for the TR profile. The setting is done in the

properties of the TR profile slot:

I P EE B A8 &
Mame L... Position Version Description
= W& X20BBE52 1110 Bus Base for Compact-5 CPU with R5232
= SL1 1420 %20 Compact-5 CPU, 300MHz, PLK, ETH 100 Base-T, PC
IF2 Ethemet
IF3 POWERLINK
o~ §8 TRCD582-EPL & ST1 100 TR-Electronic CD_582M - POWERLINK / openSAFETY Hi
= 1, module_interface IF1
Lo o [TRLD6ES Slot TH-Profils | 5T1 1.00 TR-Eiectronic C.0_5821 - FOWERLINK / openSAFETY (1
...... w2 USE IF4 Universal Serial Bus
...... w2 USE IF5 Universal Serial Bus
...... 3, X20PS5600 P51 1500 ¥20 Compact-5 Pwr Feed, 24V Bus Supply
...... ol Serial IF1 Communication Port
KIK IFG B&R X2X Link
b fg X205L%2806 5T1 110121 X20 SafelOGIC Compact, &l 24V, &xD 24V 0.2A

Properties - TR-CD582_Slot_TR-Profile

%
Name Value
=] ﬁj [TR-CD582_Slot_TR-Profile |
g 5 General
@ SafeDOMAIN ID !
e @ SafeNODEID Z
= f’ Madular Device
= fﬁ’ TR Parameterset Profile
...... @ Counting direction forward
------ @ Measuring length 236870912
------ @ Rotations Numerator 63536
------ @ Rotations Denominator 1
...... @ Speed unit mm ~factor
...... @ Speed factor !
...... @ Speedtime 10
...... @ Speed filter depth 0
...... @ Speed fiter dynamic Fiter static
------ @ remote substitute grey substiute

------ @ coupled to savesensor
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3.5 Secondary interface (optional)

For measuring systems with a secondary interface, this can also be parametrized in
Automation Studio. To do this, the corresponding secondary interface must also be
plugged in (in this example, "TR-CD582 Slot ITF2 SSI"):

| 4% Hardware.hwl [System Designer] X

28 % e el el Sl T & e

Subsequently, the secondary interface parameters can be set under the properties of

the SSI slot:
&
Name Walue
B % [TRCD582 Slot ITF2_SSI |
Bl B Modular Devics
B 25 TR Paremeterset ITF2 551
: @ 55l Source Channel channel 0
@ 551Code binany
@ SSIclocks 29
@ 55! Mongtime 20us
@ 55| Statusbits 0
@ 55| Lifecounter 0
- @ 55| Checksum no parity

@ I/C Mapping %j Conf'guration

The secondary interface does not have any cyclic fieldbus data. The controller only
transfers the parameters for the secondary interface during startup.

The secondary interface parameters are stored by the measuring system.
Once the measuring system has been parameterized, the second interface starts
with the correct parameters even without POWERLINK communication.
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3.6 Create openSAFETY project (TR profiles)

In this example in the openSAFETY network, the SafeMODULE ID = 2 was assigned
for the TR measuring system (Slot TR-Profile).

Properties - TR-CD582_Slot_TR-Profile

%'
Mame Value
= ¥ TRLD582_Siot_TR-Profile

EI 25 General

- @ SafeDOMAIN ID 1

#  SafeNODE ID

- 25 Modular Device
B % TR Parameterset Profile
@ Counting direction forward
‘o @ Measuring length 536970912

The Safety project was automatically created by Automation Studio and linked to
the SLX.

» Start SafeDESIGNER by right-clicking on the SafeLOGIC:

/2% CAAS_Pro\TR Config_ Bxemple.CD..ngl\TR Config_Example. CD_562M\TR Config.Examle. CD_582M

File Edit Wiew Open Projectc Debug Source Control Online Tools Window Help

g Hd kD es X g 6T s QB
CRBNREAB R
Name L... Position Version Description
= W X20BES2 1110 Bus Base for!
= fj x20CPo4s2 50 1420 %20 Compact
& ETH IF2 Ethemet
5L, PLK IF3 POWERLINK
B @% TR-CD582-EPL = 5T 1.00 TR-Bectronic
El- 1, module_inteface IF1
i 47 TRLCD582_Slot_TR-Profile 5T 1.00 TR-Bectronic
L. Ifh TRLCDSBZ Slot_ITF2_55I 5TZ2 100 TR-Bectronic
b o USB IF4 Universal Seri
fw wis LUSB IF5 Universal Ser
...... . X20PS9600 P51 1500 X20 Compact
...... ol Serial IF1 Communicatic
o % X2X IF& B&R X2 Link
: i 110121 X20 SafelOC
/O Mapping
Configuration
SafeDESIGNER

» Assign and confirm passwords for the SafeDESIGNER project. Here in the
example "abc123".
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In the safety View (bottom left by default) the openSAFETY participants are listed.
The SCM (SL1.SM1) and the measuring system (SL1.SM2) are displayed. The "2"
corresponds to the SafeMODULE 1ID. Under the measuring system all input and
output data of the measuring system available in the SafeDESIGNER are listed:

[x]
<

£ Safety Wiew

0@

D

B?ﬁ SL1
A SLL.SML
-5 sL1.5m2

-8 SafeModuleOk
InputsafeChannels
SafeSpeedError

SafePresetOK

SafePresetError
SafeState

SafeTRStatus2

EEREEEREEE

SafeTRInputVel

SafePresetActive
SafePresetl ocked
SafeScalingError

SafeTRInputPos

=@

OutputSafeChannels
----- @ SafePresetPreparation
----- @ SafePresetRequest
----- @ SafeTRPresetValue

SafeErrorAckRequest

Mame

H205LXB06

TR-CD582_Slot_TR-Profile

‘Wariable Type CPU Yariable Slok
IF6.5T1

IF3.5TLIFL.5TL

SAFEBOOL

SAFEBOOL
SAFEBOOL
SAFEBOOL
SAFEBOOL
SAFEBOOL
SAFEBOOL
SAFEBOOL
SAFEBOOL
SAFEUSINT
SAFEDWORD

SAFEDINT

SAFEBOOL
SAFEBOOL
SAFEDWORD

The green dots mark input data from the controller's point of view, the red dots mark

output data from the controller's point of view.

3.6.1 Safe parameterization

The safe parameters can be set via the SafeDESIGNER user interface. The

measuring system

Parameters tab:

specific parameters are

located under the Generic

o ) Name Variable Type  [Modelno: TR-Electionic_CD_587_EPL_TH-Profile
< Dieseription TR-Electionic CD_582H - POWERLINK / openSAFETY [TR-Child)
p| B 50 “ |SaeMODULEID: 2
£l SL1.SML X205L%806 Import fle: .
ERWsusv2 | TR-CDSEZSlot TRProfile [ [ |
(@ General
26 SafeModuleOk SAFER) LS el okl B
(& InputSafeChannels ‘;E“”'“"“"""“‘*" =
=@ ateSpead iy SAFEB | I\ Rotary Direction Forward
=@ SafeEmorAckRequest SAFEB | IHfeasuring Length 536870012 none
=@ SafePresetOK SAFEE| Rotations Numerator 55535 none
B4 SafePresetError SAFEB| = | |Rotations Denomerator 1 none
=% SafeState SAFEB Speed Format rot per min * factor
20 SafePresetictive saFER | ([ Seeed Factor 1 none
=4 SafePresctlocked SAFEE| | [|Speed Time 100 none
=@ SafeScalingError SAFEB| z;:g E::::?;’;:h :(E(IC e
26 SafeTRStatus? sarey | |
‘Window Increments 1000 none
=6 SafeTRInputPos SAFED\
26 SafsTRInputVel SAFEL
@ OutputSafeChannels
H @ SafePresetPreparation SAFEB—
5 @ SafePresetRequest SAFER _
RN T 3 4] » [\ Basic Safety Respanse Time Sasic ), GenericParameters / ALL /

The individual values are described in the user manual. The safe parameters are
automatically transferred from the SCM to the measuring system (SN) during startup.
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3.6.2 Creating the safety program

A safe application that runs on the SCM is created in the editor of the
SafeDESIGNER. The following steps show the structure of a program that first outputs
the safeModuleOk and SafeState status bits via two digital outputs of the SLX806.

» Declare the required variables. Use the toolbar or <CtrI>+<G> to open the
Global Declarations interface in SafeDESIGNER. Create the new variables
with a right click via the context menu -> New variable.

» Link the created variables with the corresponding values from the measuring
system. Drag the corresponding variable with the help of the mouse from the
Safety View to the terminal field of the corresponding variable.

14 4ty | SM2_SafeState SAFEBOOL 5L1.5M2 SafeState

15 4ty | SM2_SafeTRInputvel SAFEDINT 5L1.5M2 SafeTRInputVel

16 4ty |SM2_SafeModuleOk SAFEBOOL 5L1.5M2 SafeModuleOk

17 a5y | SM2_SafePrezetOK SAFEBOOL 5L1.5M2 SafePresetOK

18 4t | SM2_SafePresetError SAFEBOOL 5L1.5M2 SafePresetError

19 iy SM2_SafeSpeedError SAFEBOOL SL1.5M2 SafeSpeedError

20 iy [SM2_SafeTRInputPos SAFEDWORD SL1.5M2 SafeTRInputPos

21 &3 [SM2_PresetPreparation SAFEBOOL SL1.5M2 SafePresetPreparation
22 &3 [SM2_PresetReguest SAFEBOOL SL1.5M2 SafePresetReguest
23 &3 [SM2Z_Presefvalue SAFEDWORD SL1.5M2 SafeTRPrezetValue

»  Link variables to the outputs of the SLX:

1 = NewGroup
@7 | SafeDigitalOutputd SAFEBOOL 5L1.5M1.SafeDigitalOutputd1
3 @7 | SafeDigitalOutputd2 SAFEBOOL 5L1.5M1.SafeDigitalOutputd2

The digital outputs of the SLX must be set to "via SafeLogic" in Automation Studio
under the SLX settings.

Properties - ¥205L%806

W

Name Value
= 8 X205Lx806

Ellﬁ" Function model default
%5 General

=@ Cutput signal path
: DigitalOutput 01 via SafelOGIC
DigitalOutput 02 via Safe LOGIC
Digital Output 03 via SafelLOGIC
Digital Output 04 via SafelLOGIC
DigitalOutput 05 via Safe LOGIC
ty @ DigitalOutput D6 via SafeLOGIC
Bl 5 SafeDESIGMER to Safel OGIC communication
{ Bl B Artivate SPROXY an
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» Gotothe Code: Main. Here the actual application is programmed graphically:

password "abc123"

SafeQutput_1
SafeOutput
. SM2_SafeState S_Output_In S_Output_Out SafeDigitalOutputol
SAFETIME#1ms * ReleaseTime Rel . Qutput “ReleaseOutput01” "}
1
S).afEOl.ltEt.Z .
SM2_SafdModuleOk—— |5 _Output_In S_Qutput_Out! - SafeDigitalOutput02
ReleaseTime Release_Output|— ReleaseQutput02”
2

The creation of the sample application is now completed. The digital outputs 1 and 2
of the SLX806 are set according to the measuring system status bits.

3.6.3 Generating the safety program

To create the safety program, the sample application just created must be saved and
compiled. To do this, the Compile button in SafeDESIGNER or the <F9> key must be
pressed.

3.6.4 Loading the safety program

To perform the following steps, the project must first be compiled from Automation
Studio and programmed in the Xx20CP0482 (=POWERLINK project).

After the safety program has been generated, it can be loaded into the SCM. For this,
a connection to the SCM must exist. The connection type can be set under the
Online menu item in SafeDESIGNER. If Ethernet communication to the
POWERLINK CPU was set up in advance and the POWERLINK CPU can be reached
via Ethernet, the setting SL. - communication through BR-CPU should be used:

%) SafeDESIGNER 4.3.3.7- Communication settings =

Orline

5L directly connected

_ Manual configuration

Port number P address Timeout  [ms]
50000 132168.178.82 1000
Download

Dawnload praject source ta 5L [online project compare)

[ Ok ] I Cancel I

SafeDESIGNER uses the port number and the current online configuration from
Automation Studio as the basis for online communication.
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The "Remote Control" of the SLX can be used for loading the software. It is started
via the Safety View:

Ei D Marme
1 B?ﬁ SL1
R sL1.5M1 X205LX806
- sl Expand -Profile
Collapse
Expand ALL
Collapse ALL

Local Configuration on Target

Remote Control

Show Help

The project is loaded into the SLX via the "Download" button.

After the download the SafelLogic restarts. Now firmware and new stations must be
acknowledged at the SLX. For the single acknowledgements the remote control is also
used for these acknowledgements:

- .
%] Remote Control (SL - ID: 1) [E=NEE >
Command | Module Info ‘)

Mo Execution
1 Modules missing
FW / SafeKEY OK

Operational

FW-ACKN

Setup Mode OFF

CLEAR DATA

SK-FORMAT

SK-XCHG

[Rr—

et | [ oo | [ nemsumooc

| Time Information

30.06.2022 09:45:03 Connection to SafePLC established

@ Connected SLID: 1

After acknowledging the new firmware (FW-ACKN) and the new stations (1...n), the
system starts up and the measuring system switches to safe operation. Now the two
status LEDs of the measuring system light up green: EPL operational and
openSAFETY operational.

Since the flashing patterns and indications may differ slightly depending on the
procedure and preinstalled software, the SL manual must also be consulted for this
procedure.
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3.6.5 Testing the safety program

After creating the safety program, a complete function test must be performed
according to the automation task.

In SafeDESIGNER an online connection can be established with the variable
status button or by pressing the <F10> key, during which the current variable values
are displayed in SafeDESIGNER.

password "abc123"

SAFETIME#1ms

SM2_SafeState

SM2 SafeModuleOk—
1

S_Output_In
+ —|ReleaseTime

1

SafeQutput_1
SafeOulput

S_Output_Out
Release_OQutput

SafeDigitalOutputol
:J]fél'eé's'z'ﬁﬁ(ﬁﬁ(ﬁi P
1

S_Output_In
. —|ReleaseTime

2

SBfEOutE it 2

S_OQutput OQut|—

Release_Qutput

SafeDigitalOutput02

1
HeeaseOutputo2” 5
1

The measuring system does not output the current actual values until the startup
via openSAFETY and the safe parameterization have taken place. Until then all
safe variables are set to the value 0.

All actual values (grey and safe) of all measuring systems - IO data are also visible in
Automation Studio's online mode; they are displayed under the I/O assignment of
the measuring system:

-Channel MName Physical Value
{2 TR_Grey_Input_|0000_S1E_Cyc_In_Status 0
+J TR_Grey_Input_ID000_S1E_Cyc_In_Position 0
2 TR_Grey_Input_10000_S1E_Cyc_In_Velocity 0
i@+ TR_Grey_Output_10000_520_Cyc_Cut_Control 0
@+ TR_Grey_Output_10000_S520_Cyc_Out_Preset 0
+2J SafeSpeedEmor FALSE
+J SafeBmorAckRequest FALSE
+J SafePresstOK FALSE
2 SafePresetEmor FALSE
+J SafeState FALSE
+J SafePresetActive FALSE
+J SafePresetlocked FALSE
+J SafeScalingEmor FALSE
D SafeTRStatus2 0
+J SafeTRInputPos 0
2 SafeTRInputVel 0

In the figure above, the variable names of the two-channel data start with the word
Safe and can also be used in the "grey" area.

The "grey" single-channel values can be used in the POWERLINK project. They are
statically mapped and always available.
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3.7 Create openSAFETY project (TR legacy)

If the functionalities of the TR profile (velocity units, averaging, scaling, preset-on-the-
fly etc.) are not required and the user wants the CD_582M-EPL measuring system to
behave like the CD_75M-EPL measuring system, operation in the so-called legacy
mode is possible. The parameterization in the legacy format is done in the same way
as for the TR profile in the previous chapter. Only another module is plugged in ("TR-
CD582 Slot Legacy" instead of "TR-CD582 Slot TR-Profile"):

it hwl [System Designer] X |
/‘-)ACQ Ly 4@ Q‘hl.: -:l_lf_“

legacy %k

If the legacy module is plugged in the cyclic data are shown in legacy format.

Grey cyclic data in Automation Studio:

Properties - TR-CD582_Slot_Legacy

L
Channel Name Process Vanable Data Type
{ H3 TR_Grey_lnput_|0000_S1E_Cyc_In_Velo_Overlow LUSINT
HJ TR_Grey_Input_|0000_S1E_Cyc_In_Velo_16 INT
H3 TR_Grey_Input_10000_S1E_Cyc_In_Mubitum UINT
+J TR_Grey_Input_I0000_51E_Cyc_In_Singletum UINT
3 TR_Grey_lnput_|0000_S1E_Cyc_In_Scaled UDINT
2 SafeSpeedEmor BOCL
D SafePresetStatus BOCL
+J SafePresetEmor BOOL
P SafePresetOK BOOL
D SafeState BOOL
+J SafeTRInputVel INT
2 SafeTRInput PosMulti UINT
+#J SafeTRInputPosSingle UINT
HJ SafeTRInputPosScaled UDINT
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Safety View in Safe Designer for legacy mode:

x| D MHame Wari... Typ
w-£f SL1.5ML X205LX806
eRWsusv2 | TRCDS82Slotlegayl | |
558 General
‘.2 SafeModuleOk SAFEBOOL
=28 InputSafeChannels
- SafeSpeedError SAFEBOOL
- SafePresetStatus SAFEBOOL
- SafePresetError SAFEBOOL
@ SafePresetOk SAFEBOOL
- SafeState SAFEBOOL
- SafeTRInputVel SAFEINT
- SafeTRInputhulti SAFEWORD
-o SafeTRInputSingle SAFEWORD
o SafeTRInputScaled SAFEDWORD
=-{z% CutputSafeChannels
----- g SafePresetPreparation SAFEBOOL
----- g SafePresetRequest SAFEBOOL
----- @ SafeTRPresetMultiturn SAFEWORD
----- g SafeTRPresetSingleturn SAFEWORD
i
=
£
w4 | [Tl] | 3

Safe parameters in the Safe Designer for Legacy Mode:

M odel fio.: TR-Electronic_CD_582 -EPL_Legacy
Description: TR-Electronic CD_582M - POWERLINK / openSAFETY [TR-Child]
SafetODULE 1D: 2
Impaort file: -

Parameter Value
GenericParameters
Integration Time 2 n
Window Increments 1000 n
ldleness Preset Tolerance 1 n
VIT Rotary Direction Forward
<|» [\ Bssc ssferyResponssTme % Basic ) GenericParameters { ALL /

The data types and data contents available here correspond to the data of the
CD_75M-EPL family. This makes it possible to reuse existing control software parts
that were created with the CD_75M-EPL family.
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4 Extending the safety program - application examples

The safety program created in chapter 3 is extended in the following sections by
functional examples for the use of the measuring system actual values in
SafeDESIGNER.

However, the examples do not represent customer-specific solutions, but are only
intended to provide assistance for different automation tasks.

With the help of the presented function blocks the integration of the measuring system
into an application should be simplified.

For some of the following application examples

Safe speed (SLS)

Safe standstill detection

Safe position detection

Safe direction detection
the error states are output by the function blocks presented here. The associated error
handling is not part of the examples and must be implemented by the user.

In the application example for “Preset execution”, the function block does not output a
direct error state, since the error information is generated by the measuring system
itself.

<> Observe the “Terms of use of the software examples” on page 44!

/\ The examples presented here refer to the TR profile. Examples for the legacy
| format are not listed separately here, as these examples are already included in
\ / the commissioning documentation for the CD_75M-EPL family.
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4.1 Preset execution

First a new function block is created in SafeDESIGNER (New Function Block after
right-clicking on Logical POUs in the Project Tree Window). To the new function block
the name TR_PRESET Example is assigned. Then the following local variables are
created for the function block:

Hame I Diata type I |lzage I Degcription I It I Diiag I Feedback

1 = HewGroup

2 Start_Preset SAFEBOOL  [WAR_IMPUT  |Preset Start SAFEBOOLMD -

3 PresetReqy SAFEBOOL  [WAR_DUTPUT |Set Preset Reguest SAFEBOOLAD r i

4 PrezetPrep_loc SAFEBOOL  |WAR Set Preset Prep local SAFEBOOL#O I~

5 PresetOh, SAFEBOOL  |[WAR_INPUT SAFEBOOLAD [

g PresetErrar SAFEBOOL  [WAR_IMPUT SAFEBOOLAD -

7 PresetFinish SAFEBOOL  |[WAR_OUTPUT |Preszet finizhed SAFEBOOLMD [ -

g PresetFinist_loc SAFEBOOL  [WAR SAFEBOOLAD Il

9 PrezetFinish_loc_merker |SAFEBOOL  |WAR SAFEBOOL#O [

10 PresetPrep SAFEBOOL  |WAR_QUTPUT |Set Preset Preparation  |SAFEBOCOLARD [ -

11 Prezet_Prep_loc_merker |SAFEBOOL  |WAR SAFEBOOL&O -

12 PresetReq_loc SAFEBOOL  |WAR SAFEBCOLAD I

13 Rezet_Lock SAFEBOOL  [WAR_IMPUT  |Lock Reset SAFEBOOLAD -

14 PrezetReq_loc_merker |SAFEBOOL  |WAR SAFEBOOL#O -
The following illustrations show the structure of the new function block
TR _PRESET Example:

1. Setting of Preset Preparation
Set Preset Preparation Bit for encoder
. Stan Preset : I R
ProseiPrap
] |
PresetPrep_log——-a . . T T

- PresetDK

- PresetErmer

_N_G'I'_S—I'
e

'

|

R
L8 |

L

]

Presel Prep loc merker

—Presel Prep oo merker

PresetPrep loc

In the first section, setting the Start Preset input sets the measuring system output
signal PresetPrep bit. The signal remains set until the preset process in the
measuring system is completed. If the preset process is executed without error, the
measuring system sets PresetOK and in case of error PresetError.
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2. Setting of Preset Request

- PreseiPrep oo
Star” Presd) I .
12 | .
Preseifoeg -loc
- - - ROT & |-
| Presetdi- -
15 |
ROT_S I
"PreselEmor :
14 |

16

|

ANDSI

PresslReg
I ‘e PreseiRig ot merker
17 |
T PreielRey oo merker - - PreseiReg lee

If the PresetPrep output signal to the measuring system is set and the
Start Preset signal is set to FALSE again, the PresetReq signal is set. The signal
remains set until the preset process in the measuring system is completed. If the
preset process could be executed without error, the measuring system sets
PresetOK and in case of error PresetError.

3. Setting of Preset Finish

+ Presetfinish oo

'S

ROT_ %

PresetON:

PresalErmor

[ARD_%

L

LI

- Resel Lock

Presetfinish -

T[ARD_%

+ PresetFinish_loc_merker

Presetlinish_loc merker Presetlinish_loc

In this section the

Printed in the Federal Republic of Germany

information is stored that the execution was terminated.
Reset Lock must always be set to "1" for this, since the variable is low-active.
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To start the preset, a new signal with the name preset start is created, which can
be connected to a digital input for example. The main function block is now

supplemented so that the value 0 is sent to the measuring system as a new fixed
preset:

Example value for a new posiion

SAFEDWORD# 1680 SM2_PresetValue

The PresetPrep and PresetReq outputs towards the measuring system are
connected to the corresponding outputs of the TR PRESET Example function block.
With the help of a lock signal the preset is executed only once per Start Preset
signal: When the preset lock signal is not yet set and the preset start signal is
set. Thus with the present program a preset is executed after the run-up to the new
setpoint 0 as soon as the signal preset start is setto TRUE by the user.

When the encoderis running ((SM2_SafeState

- ==TRUE) && (SM2_SafelloduleOk == TRUE)) -

‘the application can program a new posttion value by setting the signal®
‘preset_start to TRUE. : o o

TR_PRESET Example 1
= AND S —rrmrr&r\_ Exampl
" preset_lock— : |Start_Preset PresetReq | SM2_PresetRequest’
3
c = c : :  |Presetok Pnsetfmishl preset_fmished  °
preset_start 5 |
PresetError PresetPrep | SM2_PresetPreparation
SM2_SafeState
Reset_Lock
SH2_Saf eModuleok : o o SH2_SafePresetO- _ -
a SM2_SafePresetError.

n_preset_free_lock

‘Feetlback (see also local variables of Main)
preset_finished preset_lock

preset_finished is set whenthe encoder finished working the preset-request.
" Inthis exambletﬁ\s signal is used to block the sighal "presetisté.rt" of the”
" TR_PRESET_Example. ’ ’ ’ ’

In order to execute another preset, the signal n preset free lock must first be
set to FALSE again in this example (start value = TRUE). This causes the output signal
preset finished to be reset. For a further PRESET, preset start can now be
set to TRUE again.
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The following timing diagram shows the error-free sequence of the preset function.

Blue area: Output signals control -> measuring system
Orange area: Input signals measuring system  -> control system
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Extending the safety program - application examples

4.2 Safe speed (SLS)

The function block SLS Example provides a monitoring for safe speed (SLS = Safely
Limited Speed) on request. The amount of the current measuring system speed
Vel Act must be within the parameterized tolerance time Time Tol below the
parameterized safe speed Vel Tol after the request SLS Regq. If this is the case, the

output SLS_Ach is set. In case of an error, the output Error Out is set.

An error can be acknowledged with Error Ack.

SLS Example_1-

SLS_Example |

SLS_PReq SLS_Ach

Vel_Act Error_QOut

Vel_Tol

Time_Tol

Vel_Max

Error_Ack
Signal Type Direction |Description
SLS Req |SAFEBOOL |Input Egg“f{segoisf}f&pee‘j with
Vel Act SAFEDINT |Input Safe speed of the measuring system
Vel Tol SAFEDINT |Input Limit for safe speed SLS
Time Tol |SAFETIME |Input Maximum time from request to SLS
Vel Max SAFEBOOL |Input Measuring system speed overflow
Error_ Ack |SAFEBOOL |Input Error acknowledgement
SLS_Ach SAFEBOOL |Output SLS reached
Error Out |SAFEBOOL |Output Error present, e.g. timeout

4.2.1 Code example SLS

In the example project, the requested result is provided via digital output 4. Error
evaluation is not performed in the example.

Example for SLS
- sk_request S5 Req -
- 8M2_safeTRInputvel Vel _Ad
SAFEDINT#5 Vel_Tol
SAFETIME#3s. Time_Tol
- §M2_safeSpeedEmor Vel _Max
- user_error_acknowledge Error_Ack

© TR-Electronic GmbH 2022, All Rights Reserved

515 _Example_1
m|

5 _Ach

Error_Out

- SAFETIMEZ1ms.

sls_error_out

SafeQutput_4
SafeCutput

S_Output_In

S_Qutput_Out

SafeDigitalOutput04 -

. Qutput
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4.3 Safe standstill detection

The function block SSTILL Example provides a monitoring for a safe standstill. As
soon as the amount of the current measuring system velocity Vel Act is smaller than
the parameterized maximum velocity Vel Tol, the output SStill Ach is set. After
the request for standstill SStill Reqthe Vel Act must be within the parameterized
tolerance time Time Tol below the parameterized maximum velocity vel Tol for a
standstill. If this is not the case, the output Error Out is set.

An error can be acknowledged with Error Ack.

SSTILL_Example_1

SSTILL_Example |

Vel _Act SStill_Ach

Vel Tol Error_Out |

Vel_Max

Sstill_Req

Error_Ack

Time_Tol
Signal Type Direction | Description
Vel Act SAFEDINT Input Safe speed of the measuring system
Vel Tol SAFEDINT Input Limit for standstill (tolerance)
Vel Max SAFEBOOL | Input Measuring system speed overflow
Sstill Req | SAFEBOOL | Input Request fg;:aff standstll with
Error Ack | SAFEBOOL | Input Error acknowledgement
Time Tol | SAFETIME | Input ﬁ:ﬁgﬁﬁ" time from request to
SStill Ach | SAFEBOOL | Output TRUE: Standstill
Error Out | SAFEBOOL | Output Error present, e.g. timeout

4.3.1 Code example safe standstill detection

In the example project, the requested result is provided via digital output 5. An error
evaluation does not take place in the example.

Example for SLS

- sk_request
- §M2_safeTRInputvel
SAFEDINT#5-
- SAFETIME#3s
- SM2_safeSpeedEmor-

. user_error_acknowledge

Printed in the Federal Republic of Germany

515 _Example 1

95 Req
Vel Ad
Vel_Tol
Time_Tol
Vel_Max

Error_Ack

7

S5 _Ach
Error_Qut |

- SAFETIME#1ms

SafeQutput_4
SafeOutput
S_Output_Out

S_Output_In

ime  Quiput

sls_error_out
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Extending the safety program - application examples

4.4 Safe position detection

The SPOS Example function block can be used to define a danger range. With the
help of safePosBegin and SafePosEnd an actual value range can be defined in
which the Danger Range output is set. The range must always be selected so that
SafePosBegin < SafePosEnd. An overflow is not allowed and leads to an error

output.

An error can be acknowledged with Error Ack.

SafePosBegin
|

SafePosEnd

5
L

Position value

In the red area the output Danger Range is set.

SPOS_Example_1

SPOS_Example
SafePosBegin Danger_Range
SafePosEnd Error_Qut
Encoder_Pos_Scaled
Error_Ack
Signal Type Direction | Description
SafePosBegin SAFEDWORD | Input Start of the dangerous area
SafePosEnd SAFEDWORD | Input End of the dangerous area
Encoder Pos Scaled | SAFEDWORD | Input Current measuring syster
- = actual value
Error Ack SAFEBOOL Input Error acknowledgement
TRUE: Measuring system
actual value is in the
Danger Range SAFEBOOL | Output | dangerous range:
- SafePosBegin <
Encoder Pos Scaled <
SafePosEnd
Error Out SAFEBOOL | Output | E'fOr IS present,
- e.g. timeout

© TR-Electronic GmbH 2022, All Rights Reserved
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4.4.1 Code example for the acquisition of a safe position range

In the example project, the requested result is provided via digital output 6. Error
evaluation is not performed in the example.

Example for safe position

SAFEDWORD#16#1000
SAFEDWORD#16# 2000
* 5M2_SafeTRInputPos

user_error_acknowledge

Printed in the Federal Republic of Germany

detection -

SafePosBegin
SafePosEnd

Error_Adk

SPOS_Example_1
_Exampl

Encoder_Pos_Scaled

11

SAFETIME#1ms.

Danger_Range
Error_Out

SafeOutput_6
TafeDutpit
S_Qutput_In S_Qutput_Out—SafeDigitalOutput06
ReleaseTime Release_Output |[—-ReleaseQutput06 "
12 L

spos_error_out
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4.5 Safe direction detection

The SDIR Example function block can be used to determine the counting direction of
the measuring system:

positive direction = increasing actual values

negative direction = falling actual values

To avoid uncontrolled output due to slight movements at standstill, a velocity can be
defined from which the direction detection is active. Under this velocity vel Tol the
outputs DIR Forward and DIR Backward are always FALSE.

An error can be acknowledged with Error Ack.

SDIR_Example_1
SDIR_Example

Vel _Act DIR_Forward

Vel _Tol DIR_Backward

Vel_Max Error_Out |
Error_Ack

Signal Type Direction | Description

Safe speed of the
measuring system

Vel Tol SAFEDINT Input Limit for direction measurement

Measuring system
speed overflow

Error Ack SAFEBOOL Input Error acknowledgement
TRUE: Measuring system actual

Vel Act SAFEDINT Input

Vel Max SAFEBOOL Input

DIR Forward SAFEBOOL Output . |
_ value increasing

DIR Backward SAFEBOOL | Output TRUE: Measuring system actual
_ value decreasing

Error Out SAFEBOOL Output Error present,

e.g. speed overflow

4.5.1 Code example for safe direction detection

In the example project, a detected forward movement is provided via digital output 3.
An error evaluation does not take place in the example.

‘Examplefor safe direction detection " GAFETIME#1ms
SDIR_Example_1 - SafeQutput_3
L P! SafeCutput
© SM2_SafeTRInputVel——|Vel Ad DIR_Forward S Output_In 5_Output_Out . ~SafeDigitalOutputd3
‘SAFEDINT %5 —|Vel_Tol Dm_Badmndl—c ime lease_Output| — L ReleaseOut puto3”
14
© 5M2_safeSpeedError——|Vel Max Error_Out )
user_error_acknowledge——|Error_Ack
. . . . . 13
sdir_error_out
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4.6 Type conversion of the measuring system - actual values in SafeDESIGNER

By TR-Electronic, the actual values of the measuring system for singleturn, multiturn
and scaled total value are provided as unsigned values.

In SafeDESIGNER some functions cannot be performed with unsigned values. This
includes, for example, division. If the user wants to perform a division with an
unsigned value in SafeDESIGNER, he must cast unsigned values to a signed value.

- e [p—— e
10 by | cd75_mutti |5AFEWORD SL1.SM5.5afeTRInputMutlti

11 @ | cd75_scaled |sAFEDWORD || 511 5M5 SafeTRInputScaled

12 ity | cd75_speederror SAFEBOOL SL1.5M5.5afeSpeedError

13 ity | cd75_pres_status SAFEBOOL SL1.5M5.5afePresetStatus

14 ity | cd75_pres_error SAFEBOOL SL1.5M5.SafePresetError

15 ity | cd7S_preset_ok SAFEBOOL SL1.SM5.SafePresetOK

16 ®7|cd75_pres_out_single SAFEWORD SL1.SM5.5afeTRPresetSingleturn
AT @7 |cd75_pres_out_multi SAFEWORD SL1.5M5.5afeTRPresetMultiturn

18 7| cd75_pres_out_prep SAFEBOOL SL1.5M5.5afePresetPreparation

19 &7 |cd75_pres_out_reg SAFEBOOL SL1.SM5.5afePresetRequest

& Code:Main 5] Global_Vari...

In the above figure it can be seen as an example that the measuring system initially
has the SAFEDWORD data type for the 32-bit total value. This is an unsigned 32-bit
value. To use the scaled total value for a division, the value in the variable table can
be changed to SAFEDINT:

— e

10 5y | cd75_mutti SAFEWORD SL1.5M5. SafeTRInputMutti
11 a6y | cd75_scaled SAFEDINT - SL1.5M5.SafeTRInputScaled
EE @5 [ ~ATE =needarrnr SAFFRMNI 2l 1 &ME SafetneedFrrnr

Now the value can be used in SafeDESIGNER as SAFEDINT:

* ad75_scaled—— |
SAFEDINT #2—
. . . . 16

What is to be noted for the user is that the value actually never becomes negative,
because the uppermost bit is never set. The following value ranges in the Legacy-
Mode apply regardless of whether the value is interpreted as signed or not:

Saled_div_2

Position value 32 bit unscaled: 0, 1, 2, ... 268435455 - Overflow to 0,1, 2....
Singleturn Legacy: 0,1,2,..8189, 8190, 8191 - Overflowto 0,1, 2....
Multiturn Legacy: 0,1,2,..32766, 32767 - Overflow to 0,1, 2....

So the values are always in the positive range.

Risk of bodily injury and damage to property due to an actual value jump
between 0 and maximum value!

A WARNING » The value jump of the actual values between 0 and maximum value

must be considered accordingly by the user. This means that when

NOTICE turning backwards in position 0, the next actual value is not -1 but the
maximum value (e.g. 8191 for singleturn). This behavior is

independent of whether the SafeDESIGNER value is interpreted as
SAFEDWORD Or SAFEDINT.
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5 Download - Software examples
The sample project described in this document can be downloaded here:

www.tr-electronic.de/f/zip/TR-ECE-TI-DGB-0383

5.1 Legacy sample projects

The sample projects of the CD_75M family can be helpful for using the legacy mode
and can still be downloaded.

Documentation for commissioning a CD_75M-EPL:

www.tr-electronic.de/f/ TR-ECE-TI-DGB-0264

Example CD_75M-EPL with XDD/OSDD device description from Automation Studio
versions V4.5:

www.tr-electronic.de/f/zip/TR-ECE-TI-DGB-0351
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