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CX2020 - Master/Master-Kommunikation
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1 Allgemein

EtherCAT Bridge FSoE kann verwendet werden, um eine sichere Kommunikation zwischen einer
Fremdsteuerung (z. B. SPS) und einer KR C4 herzustellen. Die Fremdsteuerung ist hierbei der
FSoE-Master und die KR C4 ist der FSoE-Slave.

Zudem kann EtherCAT Bridge dazu verwendet werden, nicht-sichere E/A-Daten zwischen einer
Fremdsteuerung und einer KR C4 auszutauschen, wenn beide Steuerungen in ihrem Busstrang
als Master konfiguriert sind. Um dies zu ermdglichen, muss EtherCAT Bridge auf beiden Seiten
als Slave konfiguriert werden. EtherCAT Bridge leitet die empfangenen Daten von einem Strang in
den anderen weiter. Dadurch kdnnen grofde Datenmengen im Bustakt ausgetauscht werden.

Mit der EtherCAT Bridge ist auch eine Kommunikation zwischen 2 KR C4-Steuerungen moglich.
Hierbei kdnnen jedoch nur nicht-sichere E/A-Daten ausgetauscht werden.

Die Steuerung, die an den Buskoppler EK1100 angeschlossen wird, ist die primare Steuerung. Die
Steuerung, die an die Bridge-Klemme angeschlossen wird, ist die sekundare Steuerung.

Eine sichere Kommunikation ist nur moglich, wenn die Bridge-Klemme EL6695-1001 primarseitig
an der KRC4 verwendet wird.

©® ®

1. Primarseite. Anschluss am X44 des CIB (EtherCAT-Master)

2. Buskoppler EK1100

3. EL6695-1001

4. Sekundarseite IN. Anschluss der Fremdsteuerung Gber X67.1 oder X51.

5. Sekundarseite OUT. Anschluss weiterer EtherCAT-Slaves der Fremdsteuerung uber
X67.2 oder X51. Anwendung: Verbindung mehrerer KRC4 in Reihe.

6. KUKA Extension IF. Anschluss weiterer EtherCAT-Slaves der KRC4 Uber X65.

7. 24V Supply X55
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Definition Primar- / Sekundarseite

Primarseite

Sekundarseite
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Ausgange auf der Primarseite sind Eingange auf der Sekundarseite.

Primar Sekundar

$OUT[xx] =™ Output Input  ————> SIN[xx]

SIN[xx] ~=———> Input Output —> $0OUT[xx]

1001_with_CX2020_de_V1.2.docx
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2 EL6695 SYNC Inputs

Mit den Signalen des Prozessdatenobjekts EL6695 SYNC Inputs kann der
Zustand des gegenuberliegenden Busstrangs diagnostiziert werden.

Signal

Beschreibung

External device
not connected

e 0: Auf der gegenuberliegenden Seite besteht ein
EtherCAT-Uplink.

e 1: Auf der gegenlberliegenden Seite besteht kein
EtherCAT-Uplink.

Hinweis: Beim Lesen des Statusbits der primaren

Seite wird der Uplink am RJ 45-Stecker auf der Ether-

CAT Bridge-Klemme angezeigt. Beim Lesen des Statusbits
der sekundaren Seite wird der Uplink der

EL6695-1001 am internen E-Bus angezeigt.

TxPDO state

e 0: Zwischen der primaren und der sekundaren Seite ist
ein Datenaustausch der Prozessdatenobjekte aktiv.

e 1: Zwischen der primaren und der sekundaren Seite ist
kein Datenaustausch der Prozessdatenobjekte aktiv.

TxPDO toggle

Das Signal wechselt bei einem aktiven Datenaustausch
der Prozessdatenobjekte im 1 s-Takt.

Mit dem Eingang ,,EL6695 SYNC Inputs. TxPDO state‘ kann herausgefunden werden, ob die
Gegenstelle vorhanden und eine Kommunikation moglich ist. Es kann im KRL-Programm damit

eine Meldung ausgegeben werden.

ACHTUNG! Bei einem Fehler am gegenuberliegenden Busstrang wird die Fahrfreigabe der KR

C4 nicht automatisch zurickgenommen.
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3 Inbetriebnahme WorkVisual

Siehe Bedien-und Programmieranleitung:
KR_C4_EtherCAT_Bridge_FSoE_Master_Master_de.pdf
KR_C4_EtherCAT_Bridge_FSoE_Master_Master_en.pdf
http://xpert.roboter.kuka.de/Knowledge#!/detail/41231672-0060-4e2c-b6¢c5-637222108409

3.1 EL6695-1001 primar anbinden

Prinzipieller Aufbau der Hardware:

BECRHURF

EL6695-1001 als Primare-Klemme in WorkVisual Projekt einbinden:
Die EL6695-1001 wird nach einem EK1100 eingebunden.

DTM-Auswahl
MName Hersteller Protakall Typ Version A
1 ELE731-0010 PROFIBUS Slave Beckhoff Automation GmbH ~ EtherCAT, Profibus DP/V1, Profibus DP/VD Gateway-DTM - V10.0
& ELB731-1003 PROFIBUS Master Beckhoff Automation GmbH ~ EtherCAT, Profibus DPAV, Profibus DPAD Gateway-DTM - V100316
B EL6752 Devicshet Master Beckhoff Automation GmbH ~ EtherCAT, DeviceMet Gateway-DTM  VD.20
EEEL6752 DeviceNet Master Beckhoff Automation GmbH  EtherCAT, DeviceMet Gateway-DTM VD15
B EL6752 Devicehet Master Beckhoff Automation GmbH ~ EtherCAT, DeviceMNet Gateway-DTM  VD.18
X ELE752 DeviceNet Master Beckhoff Automation GmbH ~ EtherCAT, DeviceMet Gateway-DTM VD17
EEL6752 DeviceNet Master Beckhoff Automation GmbH ~ EtherCAT, DeviceMet Gateway-DTM VD16
B EL6752 DeviceNet Master Beckhoff Automation GmbH ~ EtherCAT, DeviceMNet Gateway-DTM V0.0
EXEL6752-0010 DeviceNet Slave Beckhoff Automation GmbH ~ EtherCAT, DeviceMet Gateway-DTM V1020
X EL6752-0010 DeviceNet Slave Beckhoff Automation GmbH ~ EtherCAT, DeviceMet Gateway-DTM V1018
B EL6752-0010 DeviceNet Slave Beckhoff Automation GmbH ~ EtherCAT, DeviceMNet Gateway-DTM V10,17
EXEL6752-0010 DevicaNet Slave Beckhoff Automation GmbH ~ EtherCAT, DeviceMet Gateway-DTM V1016
X EL6752-0010 DeviceNet Slave Beckhoff Automation GmbH ~ EtherCAT, DeviceMet Gateway-DTM  V10.0
2 P D=t -Conveder (F| 5037) Beclhoff Agtomation GmbH__BthefiCAT Gemte-DTM ki)
. KRC4 primary EL6695-1001 KUKA Roboter GmbH EtherCAT Gerate-DTM VD3 I |
KRC4 primary EL6655-1001 KUKA Robater GmbH EtherLAT Gemate-DTM VLI (8 |
4] 1 ] .
OK | | Abbrechen
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KRC4 primary EL6695-1001 die Version V0.3 verwenden.

Die Klemme muss hierzu mindestens primar- und sekundarseitig die Revision 03, HW03 und
FWO06 haben. Dies kann uber TwinCAT ausgelesen werden.

Busstrul-:tur
- = KUKA Cortroller Bus (KCEB)
= KUKA System Bus [5Y5-%48)
= KUKA Bdension Bus [5'75-¥44)
- Mo EtherCAT
El--% EK1100 EtherCAT-Koppler (24 E-Bus)
=- ¥ EBus

™ FKRC4 primary EL6695-1001

o
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Anzahl EAs vorgeben.

|3 KRC4 primary EL6695-1001 - Einstell | v %

Prozessdatenobjekte

Verwenden Index Mame Richtung SM su
_ | #1401 | ELB635 SYNC Inputs | Inputs |3 [~lo]

| @ |#x1A09 | Safety Inputs (2 Byte) [Inputs 13 Rl
#1AT1 Std. In (4 Bytes) Inputs 3 ~|o
#1A12 Std. In (8 Bytes) Inputs 3 ~|0
#1A13 Std. In (16 Bytes) Inputs 3 ~|0
#1A14 Std. In (32 Bytes) Inputs 3 ~|0
#1415 Std. In (B4 Bytes) Inputs 3 ~|0
#1A16 Std. In (128 Bytes) Inputs 3 ~|0
#1A17 Std. In (256 Bytes) Inputs 3 ~|0
#1418 Std. In (512 Bytes) Inputs 3 ~|0

| | #1609 | Safety Outputs (8 Byte) |Outputs |2 [~|0
#1611 Std. Out (4 Bytes) Otputs 2 ~|o
#1612 Std. Out (8 Bytes) Outputs 2 ~|0
#1613 Std. Out (16 Bytes) Outputs 2 ~|0
#1614 Std. Out (32 Bytes) Outputs 2 ~|0
#1615 Std. Out (64 Bytes) Outputs 2 ~|o
#1616 Std. Out (128 Bytes) Outputs 2 ~|0
#1617 Std. Out (256 Bytes) Otputs 2 ~|0
#1618 Std. Out (512 Bytes) Outputs 2 ~|0

+ Aktivierung EtherCAT-Diagnose Gegenstelle: E/A ,External Device not connected*

. Safety Inputs / Outputs (8Byte)

* Auswahl der Standard Ein- und Ausgange: Std. In / Out. (4 — 512 Bytes). Ein- und
Ausgange mussen immer dieselbe Grolde haben.

Commissioning_EL6695- - .
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EA-Verschaltung durchfiihren:

/0 Mame Typ Adresse &
4E8 EL6655 5YMNC Inputs. Bxdemal device not connected BOOL 2519
4EE ELG6RYE SYNC Inputs. TP DO state BOOL 2517
4EE ELERSS SYNC Inputs. TePDO toggle BOOL 2516 |
4EE  Sgfety Inputs (8 Byte). FSOE Command USINT 2520
4EE Safety Inputs (8 Byte). FSOE ConnlD UINT 2656
48 Safety Inputs (8 Byte). FSOE Data_ 0 UINT 2528
4G  Safety Inputs (8 Byte) FSOE Data__1 UINT 2560
4 Safety Inputs (3 Byte). FSOE Data_ 2 UINT 2592
48 Safety Inputs (8 Byte) FSOE Data__ 3 UINT 2624
4EE Safety Inputs (8 Byte) FSOE Master CRC__0 UINT 2544
4EE Safety Inputs (8 Byte). FSOE Master CRC__1 UINT 2576
4EE Safety Inputs (8 Byte) FSOE Master CRC__ 2 UINT 2608
4EE Safety Inputs (8 Byte) FSOE Master CRC__3 UINT 2640
=EE Safety Outputs (8 Byte).FSOE Command LUSINT 12576
EE Safety Outputs (8 Byte). FSOE ConnlD UINT 12712
+EE  Safety Outputs (3 Byte).FSOE Data_ D LUINT 12534
= Safety Outputs (3 Byte). FSOE Data_ 1 UINT 12616
= Safety Outputs (8 Byte). FSOE Data__ 2 UINT 12648
B Safety Outputs (3 Byte).FSOE Data_ 3 UINT 126230
+EE Safety Outputs (8 Byte).FSOE Slave CRC__ D UINT 12600
EE Safety Outputs (8 Byte).FSOE Slave CRC__1 UINT 12632
BEE Safety Outputs (8 Byte).FSOE Slave CRC__2 UINT 12664
=EE Safety Outputs (3 Byte).FSOE Slave CRC_ 3 UINT 12656
4EE Std. In (256 Bytes).Input DWORD 0 UDINT 2672
4EE 5Std. In (256 Bytes). Input DWORD 1 UDINT 2704
4EE Std. In (256 Bytes). Input DWORD 2 UDINT 2736

Gelb markierte Signale sind von der Sicherheitsschnittstelle. ,Saftey Inputs / Saftey Outputs® in
grau sind die dazugehorigen Diagnose-Status-Daten. Die Saftey-Signale sind nur vorhanden,
wenn man die Sicherheitsschnittstelle ausgewahlt hat.

Die Saftey-Signale (Ein- und Ausgange) kdnnen auf KRC Eingange verschalten werden. Somit
konnen sie bei Bedarf im KRL-Programm abgefragt werden.

Projekt auf Steuerung aktivieren
Auf der KR C4 erscheint keine Fehlermeldung, auch wenn die Gegenstelle noch nicht vorhanden
ist.

Commissioning_EL6695-
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3.1.1 Sicherheitsschnittstelle aktivieren.

Die Aktivierung der Sicherheitsschnittstelle Uber FSoE (EtherCAT) ist nur mdglich, wenn die
EL6695-1001 primérseitig an die KRC4 angeschlossen ist.
Die Aktivierung erfolgt Gber die PDOs.

|3 KRC4 primary EL6695-1001 - Einstell | - %

Prozessdatenobjekte

Verwenden Index Mame Richtung SM su
_ [51AD1 TEL6695 SYNC Inpuis e [3 =lo|

| = |#x1A09 | Safety Inputs (2 Byte) [Inputs 13 RaL

[F1 AT Std. In (4 Bytes) Inputs 3 ~|o

[ #Hc1A12 Std. In (8 Bytes) Inputs 3 ~|0

[ #c1A13 Std. In (16 Bytes) Inputs 3 ~|0

[ #HlA14 Std. In (32 Bytes) Inputs 3 ~|0

[ #A15 Std. In (64 Bytes) Inputs 3 ~|0

[ #1A16 Std. In (128 Bytes) Inputs 3 ~ |0
#HA17 Std. In (256 Bytes) Inputs 3 -0

[ #c1A18 Std. In (512 Bytes) Inputs 3 ~|0

| | #1609 | Safety Qutputs (8 Byte) |Outputs |2 Rl

[ #1611 Std. Out {4 Bytes) Outputs 2 ~|0o

[ #1612 Std. Out {8 Bytes) Outputs 2 ~|0

[F] #1613 Std. Out (16 Bytes) Outputs 2 ~|0

[ #1614 Std. Out {32 Bytes) Outputs 2 ~|0

[ #1615 Std. Out {64 Bytes) Outputs 2 ~|0

[ #1616 Std. Out (128 Bytes) Outputs 2 ~ |0
#1617 Std. Out (256 Bytes) Outputs 2 ~[o}

[ #1618 Std. Out (512 Bytes) Outputs 2 ~|0

Safety Inputs / Outputs (8Byte). Es missen immer zwingend
Saftey Inputs und Saftey Outputs gleichzeitig angehakt werden.

Uberpriifung der Sicherheitsschnittstelle:

| ) Lokale Sicherheitskonfiguration [WINDOWS-9T939MH] |
Die Sicherheitskonfinuration darf zusschlieflich von dafiir authoriziaden Persnnen verandert werden
Allgemein rﬁmgﬁbemad'lung |
@ Obersicht Stevernung: MName: WINDOWS-5T935MH
() Hardware-Optionen Produkioption Sicherheit Standard
() Anderungsprotokoll
) Maschinendaten
() Kommunikaticnsparameter Parameterdatensatz Beschreibung: -
Prufsumme: 95EB3DC
Zuletzt geandert: 27.11.2015
11:40 Uhr
Version: 4
Maschinendaten Zuletzt geandert: 27112015
11:40 Uhr
Akduelle Konhguration Kommunikationsschnittstelle: FSoE (EtherCAT)
Kartesische Dberwachung: akinnert

Commissioning_EL6695- - .
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EtherCAT Saftey ID (FSoE-Adresse) Uberprufen bzw. einstellen.
-_aLokde Sicherheitskonfiguration [WINDOW 5-9T939MH]
Die Sicherheitskonfiguration darf ausschlielflich von dafir authorisierien Personen verdndert werden.

Allgemein | Achsiberwachung

| Ubersicht Kommunilabonspammeter

| Hardware-COptionen

) Anderungsprotakoll Profinet Safety ID i
| Ll EtherCAT Safety ID 8504
@ Kommunikationsparameter

(2138

Wenn mehr als ein FSoE-Slave verwendet wird muss die ID geandert werden. Diese muss

eindeutig im System sein und mit der Partnersteuerung Ubereinstimmen.

Es wird empfohlen die FSoE-Adresse im Bereich von 8000-9000 festzulegen.

Option — US2 schalten uiber SPS aktivieren:

Unter Sicherheitssteuerung - Hardware-Optionen - Schaltung des Peripherieschitzes (US2),

auf ,per externer SPS* stellen.

-;} Lokale Sicherheitskonfiguration [WINDOW 5-9T939MH]
Die Sicherheitskonfiguration darf ausschlieltlich von dafir authorizierten Personen verandert werden.

Aligemein | Achsiiberwachung |

| Ubersicht Hardware-Optionen
@ Hardware-Optionen
* Anderungsprotokoll Kundenschnittstelle [automarjsch

| Maschinendaten

Kommunikationsparameter Schaltung des Peripheneschutzes (US2) [p&r externer SPS

Bedienerschutz Guittierung [externe Baugruppe
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3.2 EL6695-1001 sekundar anbinden

Die Aktivierung der Sicherheitsschnittstelle Gber FSoE (EtherCAT) ist in dieser Konstellation nicht
maoglich.

Prinzipieller Aufbau der Hardware:

(X2020 !

EL6695-1001 als Sekundar-Klemme in WorkVisual Projekt einbinden:
Die EL6695-1001 wird direkt am SYS-X44 angeschlossen.

w

Hersteller

A E

|

|'E =

MName Praotokoll Wersion

Typ

| KRC4 Blektronischer Messtaster (EMD) KUKA Roboter GmbH ~ EtherCAT Gerate-DTM V1.
& KRC4 secondary EL6635-1001 KUKA Roboter GmbH ~ EtherCAT Gerate-DTM VD2
;oA M we
- B Busstruktur
. B KUKA Controller Bus {KCB)
. [H- ¥ KIUKA System Bus (5Y5-X48)
. - %= KUKA Bxtension Bus (5Y5-X44)

=1 EtherCAT
& [KRC4 secondary EL6695-1001

)

Commissioning_EL6695
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Anzahl EAs vorgeben.

. KRC4 secondary EL6695-1001 - Einstellungen.___
| Allgemein | Prozessdatenobjekte | Madule |
| KRC4 secondary EL6695-1001 & | Suchen
I 001 : Standard Sync Inputs | SyncInputs Sync Inputs Compact R I A.’- All Modules
Default 10
002 - Safety Process Data | Safety Data (8 Byte) Safety Roboter X Std 10 4 Bytes
| 003 : Standard Process Data | Default 10 Std 10 256 Bytes x| Defautt 10
Std. 10 8 Bytes
Sublndex 001 6657 = Default 10
Sublndex 002 B66S Std. 10 16 Bytes
Sublndex 003 6672
B 0x1C32- SM output parameter | g::"‘l'g;ga
Command ] : vies
Cycle time 0 Default 10
Shift time 0 Std. 10 64 Bytes
Sync mode 0 Default 10
B 0x1C33: SMinput parameter Std. 10 128 Bytes
Cravam. : | s
Mol Std. 10 256 Bytes
Shift time 0
Sync mode 0 Default 10
B 0xF880: Vendor Data Std. 10 512 Bytes
Serial Number 1] L Sync Inputs
S Sync Inputs Compact
Command Safety Data (2 Byte)
0x1C32:08 - Command (UINT) Safety Roboter

Mit Drag&Drop kénnen die Module in die entsprechenden Slots gezogen werden. Mit dem X, kann
der Inhalt des Slots geléscht werden.
» Aktivierung EtherCAT-Diagnose Gegenstelle: Diagnosemoglichkeit, ob Verbindung in
Ordnung ist.
. Dieser Slot muss zwingend leer sein (I6schen
uber X)
» Auswahl der Standard Ein- und Ausgange: Auswahl des entsprechenden Moduls flr die
Std. In / Out. (4 — 512 Bytes). Ein- und Ausgangsgroi3e ist hier immer gleich grof3.

Projekt auf Steuerung aktivieren
Auf der KR C4 erscheint keine Fehlermeldung, auch wenn die Gegenstelle noch nicht vorhanden
ist.

Commissioning_EL6695-
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4 Inbetriebnahme Beckhoff TwinCAT

Auf der CX2020 gibt es zwei Ports. Sie kdonnen beide konfiguriert werden, z.B. eine fur EtherCAT,
eine fur Ethernet.

Unabhangigkeit der Ports

Beide Ports sind voneinander unabhangig. Es ist kein Switch integriert. Flr eine Linientopologie ist
ein zusatzlicher Switch erforderlich.

Die unabhangigen Ports lassen sich unterschiedlich konfigurieren: Der obere Port

(1) ist als Gigabit ITPort (DHCP), der untere Port (2) ist fir EtherCAT Kommunikation im
Auslieferzustand konfiguriert

LINK / ACT 1 —
LAN 1
SPEED 1
LINK / ACT 2 —
LAN 2
SPEED 2
—-r-hm-'-mij

Name des Ethernet-Teilnehmer steht auf dem Display von der CX (z.B. CX-1978B4).

Uber Bildschirm kann die Netzwerkadresse auf der CX eingestellt werden. Es lauft darauf ein
W7e.

Hier jetzt feste IP: 172.31.1.149

TwinCAT 3 starten.
Neues TwinCAT Projekt anlegen.

Commissioning_EL6695- . .
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4.1 Verbindung zwischen TwinCAT und CPU aufbauen

Verbinden zur CPU aufbauen — ADS-Verbindung erstellen.

Solution Explorer

C Tweencen BECEEEEEEEEEE

) Solution 'CX2100_KRC4_EL6692' (1 project)

PR ELG692
» | ] sysTEM

PLC
(43 SAFETY
E C++
P o]
L Devices

&’ Mappings

General |Seﬂings I Data Types | Interfaces I Fundionsl

&

TwinCAT System Manager
v3.1 (Build 4103}

Choose Target...

v3.1 |Build 4018.5]

Copyright BECKHOFF © 1996-2014
http -/ Fwww beckhoff com

-

1

Choose Target System

S50

= o --Local-- [17231.1.104.1.1)

o«

[ Cancel ]

[ Search [Ethemnet]... ]

Search [Fieldbus]...

[] 5et as Default

Connection Timeout [2];

# ° Add Route Dialeg

@

)

[ Enter Host Mame ¢ IF: ] 17231.1.149 [ Refresh Statuz ] [ Broadzast Search J
‘ Hoszt Hame Connected  Addreszs A5 MHetld TwinCaT 05 YWerzion Comment ‘
Commissioning_EL6695- Version: 1.2 Seite 16 von 57 www.kuka.com
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ADS-Verbindung — Route zur PLC anlegen. Route fest auf die IP-Adresse

Add Route Dialeg

| EnterHostMame /IP; | 172.31.1.148

[ R efrezh Status

|

Broadcast Search

Hozt Hame Cornected  Address ARS Metld TiinCAT 05 Version Comment
Cx-197364 172311149 16925415613 31.4016 Windowes 7
PC12R4R 1692584720 101291838511 31.4014 WWindowes 7
PC12955 10197170, 17231115611 31.4006 WWindoves 7
4| i
Route Mame [T arget): C+-1975B4 Route Mame [Remote]: FC12546

AmsMetd: 169.254.156.139.1.1 Target Route Remote Route
Tranzport Type: [TEP_”: = ! Project © Mane
@ Static @ Static
Addrezs Info: 172.31.1.149 ) Temparary ) Temparary
(7 HostMame | @ IP Address
Connection Timeout [z]; ] =
Add Route ] [ Cloze

-

Logen Infermation

=

remote system.

Lser name: Administrator

Enter a user name and password that is valid for the

Password: o

->1

[ oK ][ Cancel ]

Encrypt Password (TwinCAT 3 anly)

L

User name: Administrator
Password: 1

Commissioning_EL6695-
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4.2 Einscannen des aktuellen EtherCAT-Aufbau

E C++
4 /O
r *é Dewvires

4 == i Add Mew Item... Ctrl+Shift+A
o Add Existing erm... Shift+ A+ A

-y Paste Ctrl+V

W W

Paste with Links

>  EECIATOCrATa

Dazu muss man online sein. Config-Mode.

Blaue LED an der CPU und IEaindil A N 10:37

Auswahl des entsprechenden Device, an dem die Teilnehmer gescannt werden sollen.

=

4 new [/O devices found

Cancel

[| Device 4 [NOW-DP-RAM)

Select Al

Unzelect Al

P

Device 1 (EtherCAT) = EtherCAT rechts neben der CPU
Device 2 (EtherCAT) = EtherCAT uber RJ45

Device 3 (USB) = Display an der CPU Uber USB verbunden.
Device 4 (NOV-DP-RAM) = interner Speicher der CPU

(Nummerierung kann variieren)

Commissioning_EL6695- . .
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Eingescannter Aufbau:
At

P i
4 4?5 Devices
4 =% Devicel (EtherCAT)
B Image
+a Image-Info
. 2 SyncUnits
> Inputs
- [l Outputs
. @ InfoData
a [|§ Term1 (EK1200)
§ Term 2 (EL1809)
- ™ Term 3 (EL2809)
. ™ Term 4 (EL6900)
- ™ Term 5 (EL1904)
- ™ Term 6 (EL1904)
- ™ Term 7 (EL2904)
- ™ Term 8 (EL2904)
| Term 9 (ELS011)
ﬁ' Mappings

»

Commissioning_EL6695-
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4.3 PLC Programm erstellen

Ein ,Standard PLC Project” mit dem Namen ,PLC Project® erstellen.

Rechte Maus auf PLC und einfugen:

E S L L
4 PLC
a PLC Project
a4 =] PLC Project Project
[ External Types
» [+3] References
[ DUTs
Cd GVLs
- POUs
[d VIsUs
. & PlcTask (PlcTask)
@ PLC Project Instance

WAl CACCTW

Eine Globale Variablenliste ,EA_Var“ erstellen:
4 [Of PLC
4 PLC Project
4 [=] PLC Project Project
[ External Types
|3 References
[ DUTs
LJ G'l.l'l -
. C@P Add

Vv @ Import PLCopenXML...

3 = F' .
@ECF s Cut Ctrl+X

1 SAFETY 53 Copy Ctrl+C
[d C++ X Delete Del
. B vo

Rename

Properties

Alt+Enter

Commissioning_EL6695-

1001_with_CX2020_de_V1.2.docx Seite 20 von 57

Version: 1.2

DUT...
Global Variable List...

Image Pool...

Interface...

POU...

POU for implicit checks...
EI Referenced Task...

Text List...

Visualization...

Visualization Manager...

Existing Item... Shift+Alt+A

H]

Mew Folder

Existing Folder Content...

www.kuka.com
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Varlablen in die Variablenliste eintragen und Projekt kompilieren.

& BB 2 @67 ||cxag7sm

Es erscheinen die Variablen in der PLC Project Instance.

Commissioning_EL6695-
1001_with_CX2020_de_V1.2.docx

/S Verlinkung notwendig
44 I = Progessabbild Eingaen
an

/¢ @ = Prozessabbild Ausgaen
e_bHerunterfahren ATEI*:

5 CX2100_KRC4_EL6602 :
- [l svsSTEM :
MOTION :
4 PLC ;
4 [0 PLC Project -
8 /4 Eilngangssigna
> [ External Types 3 e byTnl ATST+:
> = References 10 e_byIn2 AT:I*:
3 DUTs 11
4 | GVls 1z /¢ Ansgangssignale
@ EA Var 13 a_by{)utl ATEQ*:
. [ POUs 14 a_by0ut2 ATEQ*:
[J VIsUs 15
1'% PLC Project.tmc lg
[ Pl Tack (Pl Tack] L 17|  Exp VAH
4 @ PLC Project Instance
s PlcTask Inputs
- [l PlcTask Outputs
AR CACCTW

Version: 1.2 Seite 21 von 57 www.kuka.com

5| 6 ®

- i | PLC_Project

f4 F —-» Adresse vird vom System automatisch vergeben

le der Klemmen

= T &= =n
der Klemme



KUKA Roboter GmbH

Zuweisung des Ein-/Ausgangs auf eine Variable uber Change Link.
Variable markieren und rechte Maus.
4 @ PLC Project Instance
4 PlcTask Inputs
#1 EA Var.e_bHerunterfz
#| EA Var.e hwinl

#1 EA Var
» Bl PlcTask Ou
| saFETY
g C++
o
*f'g Devices

4 = Devicel (Ethe
jg Irnage
jg Irnage-Infe
» 2 SyncUnits
> Inputs
- [ Cutputs
» [ InfoData
a4 |§ Term1 (EK
d4 -

M Change Link...
4 Clear Link(s)
Goto Link Vanable

Take Mame Ower from linked Variable

=i Add Mew Item...
Move Address...
+3  Online Write...
+3  Online Force...
4 Release Force
£ Add to Watch

Rermowve from Watch

Ctrl+Shift+ A

= FEl A AP L

Eine Byte-Variable auf 8 Eingange. Die 8 Eingange markieren.

----- F AmzMetld

----- # CfgSlawveCount > |B 15460, LINT [2.0]
- # Temn 2 [EL1809]
Ihput = [ 0. BIT [0.1]
[ rpt :
Input ¥ 95, T[0.1]

Input ; T[0.1]
[ rpt :

[ rpt

[ rpt

[+ 96.0, BIT [0.1]
[+ 961, BIT [0.1]
[+ 96.2, BIT [0.1]
[+ 96.3, BIT [0.1]
[ 96.4, BIT [0.1]
[+ 96.5, BIT [0.1]

=3
=
=4
L N R | -

B 1540.0, AMSNETID [E.0]

Attach Variable EA_Var.e_bylnl {Input) 2

L) SlaveCount > IB1E16.0, UINT [2.0] a | ShowYariables
----- #1 FimOState > 1B 152000, UIMT [2.0] @ Urused
----- #1 FimweState > 1B 15220, UINT [2.0] [0 Used and unused
----- #| FrmOinputToggle > (B 1524.0, LIMT [2.0] [7] Exclude dizabled
----- #1 SlaveCount > 1B 15300, UINT [2.0] Exclude other Devices
----- #] DewState > [B1534.0, UINT [2.0] Exclude same Image
----- #1 ChangeCount > |B1536.0, UIMT [2.0] E ]

M| Show T oaltips
----- #| Dewld » 1B1638.0,UINT [20
il [2.0] [] 5ot by Address

Show Yariable Types

b atching Type
Matching Size

Al Types

Array Mode

Offzetz

Continuous

[ Show Dnalog

Yariable Mame

Hand ower
Take over

[ Canecel ] [ Ok

L

Dasselbe mit den 2.Eingangs-Byte und den 2 Ausgangs-Byte.

Commissioning_EL6695-
1001_with_CX2020_de_V1.2.docx
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SPS Programm schrleiberl.

R ™

Solution Explorer

=
5 Cx2100_KRC4_EL6692
> @l SYSTEM
MOTION
4 PLC
4 PLC Project

"]

> [ External Types
» [+ References
[ DUTs
4 | GVls
ﬂ E& Var
4 [ POUs
MAIM (PRG)

“m LTE -

4

W Ry

Alle Bausteine werden generiert, auch wenn sie nicht aufgerufen werden!
shop - Microsoft Visual Studio (Administrator) T

Project | Build | Debug TwinCAT PLC Scope

P Check all objects [PLIC]

Automatischer Neustart des PLC-Projektes nach Download
Solution Explorer ~ B X @ CX2100 KRCA_ELG692 > ENEAL

| = Project | Seitings

a CX2100_KRC4_EL6G92

g g SYSTEM Project Mame: PLC Project
szl MOTION

a Bl Project Path: PLC Project

PLC Project Froject Type: Plc Project

4 |=| PLC Project Project

' id: OBERSE47-459E-4072-A455-
> [ External Types Project Guid: {

» |+ References Encryption: [Nu boot project encryption (de
[ DUTs .
a |7 GVls [¥] Autostart Boot Project
M

Projekt Ubertragen:

Commissioning_EL6695-
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Area Support Center

Product Platform Support — Core software & fieldbus

4.4 PC herunterfahren

CXist ein richtiger PC, will heruntergefahren werden.

FOR INTERNAL USE ONLY

Programmierbar tber PLC. Die CX soll nun mit der Enter-Taste heruntergefahren werden.

Neue Bibliothek hinzuflgen

P PLC

4 PLC Project —
4 =] PLC Project Project |
[ External Types 1 A4 Ed
—~ References z a by

4 | References| _
-3 Te Add library.. ve
g
3 Te Placeholders... 0
‘@ Te Library reposito b0
a7 ry rep My c

.
i) Add Library

Library | placeholder

Company: [[AJI companies)

*=: Motion
o= System
Te2_MDP  3.3.2.0  BeckhoffAutomation GmbH
Tc2_Standard  3.3.0.0  Feckhoff Automation GmbH
Tgg Syetem 33,80 SackhofFdotomatiog GmbH
Tc2_Utilities 3.3.7.0  Beckhoff Automation GmbH
TCI_INLEMACES  S.ae0 DECRROIT ALLOmEhon G
Tc3_MemMan  3.3.1.0 Seckhoff Automation GmbH
Tc3_Module  3.3.5.0 Beckholf Automation GmbH
% OX-Series
2= IPC-Series

m

1

Group by category

[7] Dizplay all versions (for experts anly)

| Detais.. || Find...

] [ Library Repaositary...

OK

J |

Cancel

— i

4 |7 References
«2 Tc2_Standard
A ANl
3 Tca_Interfaces
2 Tc3_Module

Commissioning_EL6695-
1001_with_CX2020_de_V1.2.docx
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Im ,MAIN® im VAR-Bereich F2 drlcken. Dann erscheint der ,Input Assistant”

FROGRAM MATH

Input Assistant

2

3 Text search | Categories
< WAR

o

1item(s) found.

Mame

Tc2_utilities.NT_Shutdown

| d

Tc2_Utilities.NT_Shutdown auswahlen.

Programm erstellen:

FROGRAM MAIN

z

e 3 m
4 fhShutdownDelay: Tc2_ Standard.TOM; // Eeitverzoegerung, FB mit Systembaustein aus Bibiliothek definieren
5 fhShutdown: Tc2 Utilities.NT Shutdown; // FB mit Systembauvstein aus Bibliothek definieren.
=
7 END VRR
. _

= 10 VAR PERSISTENT
11 /4 nur wenn CPU korrekt heruntergefshren wird

] — — I ; ' - . — [T]

_ T

zZ0
z1 S/ Einschaltverzoegerung fuer Herunterfahren der CX (Zyklischer Aufruf)

- Zz fhihutdownDelay (IN:= EA Var.e_bHerunterfahren,
Z3 PT:= T4#35);
z4
25 /4 Systembaustein zum Herunterfahren
28 /4 NETID:= '' —-» lokale Netzid, d.h. die lokale CX. Es waere auch eine externe CX moeglich

= 27 fkShutdown (NETID:="",
z8 DELAY:=0,
Z5 START :=fbShutdownDelay.Q,
30 TMOUT:= T#55);
31

Commissioning_EL6695-
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In Config-Mode gehen: L

Device 2 (USB) scannen

» PlcTask Inputs _
. Wl PlcTask Outputs 3 new [/O devices found
(3 SAFETY
] [ ewice he
E C++ f— -
[] Device 4 [USB]

d [ T
I{Em L Evice D MU Y-LIE-RAk)
4 == Devicel (EtherCAT)
*B Image
#l 1 nme TrEn I

Die Entertaste liegt auf HW-mafRig am USB.
4 [El V0
4 ¥ Devices

» == Devicel (EtherCAT)
| 2« =% Deviced (USB) |

"! Image
Inputs
B Outputs
4 il Box1l (CX2100 Power Supply)
Fi OIS Inputs
a4 Fl Status
#1 Up
#1 Down
# Left
F1 Right
# Enter
# 1xPDO Teggle
Commissioning_FL6695- Version: 1.2 Seite 26 von 57 www.kuka.com
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Verknupfung von Variablen zur Taste erstellen.

- Slhh i eh o Rl s me e gt iis i R
43 Te2_System - U
43 Te2 Utilities Attach Variable EA_Var.e_bHerunterfahren (Input) &J
A3 Te3_Interfaces
43 Te3_Module E—I;P CAdstddr > 1B 1584.0, AMSADDR [3.0] . Show anables
L3 DuTs B - netld > 1B 1584.0, AMSHETID [6.0] 0 Unused
4 [ GVLs “of®] port » 1B 1590.0,W0ORD [2.0] 71 Used and unused
 EA Var t Term 8 (EL2004) [ Exclude disabled
. %US ] .P . FSDIESDE SI::-IEE&DFSEE [Féﬂé'l 0, USINT [1.0] [#) Exchude other Devices
MAIN (PRG) FSoF SlaweCRC_0 > 1B B30, UINT [2.0] E:d”dTe ST{”B L)
3 VIsUs L] F5oF Slave ConnlD > Sl e

E_'g PLC Project.tmc
5 ',?;’] PlcTask (PlcTask)
4 @ PLC Project Instance
4 PlcTask Inputs
#1 EA Var.e bHerunterfahren
5 EA Var.e bylnl

;[ PlcTask Outputs
SAFETY
| C++
vo
& Devices
» == Devicel (EtherCAT)
4 = Device 4 (USE)

+8 Image

|B B5.0, UINT [2.0]
#] WeState > [ TB2271.BIT [007]
# InputToggle > < 15247, BIT [0.1]
#] State > IB 1952.0, UINT [2.0]
-] Adstddr > 1B 15340, AMSADDR [3.0]
#| netld > IB1594.0, AMSNETID [5.0]
port > IB 1600.0,w0ORD [2.0]

-~ Device 4 [USE]
1 EA Var.e byln2 B-

a

£ Box 11 [C2100 Power Supply)
-1 Statuz > |B 0.0 Stabus [2.0]
Cbe# Up > [KOZBIT[OM
Down > =03, BIT[@1]
Left = [<0.4, BIT[01]
Right > [= 05 BIT [01]
ter . BIT [0.1]
Lol TwPDO Toggle > = 1.7 BIT [01]
#| BoxState > 1B 2.0, UINT [20]
wo ] MigzedCnt > 1B 4.0, UINT [2.0]

m

[ Sart by Address

Show Vanable Types
I atching Type
t atching Size
Al Tepes
Amay Mode
Offzets

[ Continuous
[ Show Dialog

WVariable Mame

Hand aver
Take owver

Cancel ] [ ]S

Inputs

Programm ubertragen und testen.

Commissioning_EL6695-
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4.5 EL6695-1001 sekundar anbinden

Die Geratebeschreibungsdatei ,,Kuka_EL6695sec.xml fir die EtherCAT Bridge EL6695-1001 ist
auf der WorkVisual-CD in folgendem Verzeichnis zu finden: \DeviceDescriptions\ESISec.

Auf dem Host-Systen von WorkVisual findet man die Datei unter: C:\Program Files
(x86)\KUKA\WorkVisual 4.0\DeviceDescriptions\ESISec.

Damit die Geratebeschreibungsdatei in TwinCAT zur Verfligung steht, muss die Datei in das
Verzeichnis C:\TwinCAT\3.1\Config\lo\EtherCAT kopiert werden.

Die EL6695-1001 an Port2 anschlielden.

Am Device 5 die Klemme ,KRC4 secondary” hinzufugen. Ein Einscannen und Verwenden der
Online-Daten ist nicht empfehlenswert. Hier kommt es zu Problemen bei der Konfiguration.
Solution Explorer » I R CHa020

4 "L Devices -
a4 == Devicel (EtherCAT) Name
ey Image

| Geners

*® Image-Info Objec

- Synclnits Type:
Inpni’: [ 5
B Outd =] Add New ltem.. Ctrl+ Shift+ A

: EEIT”fD 5 Add Existing Item... Shifts Alt+ A
= 'I l;rr: >< Remowve Drel
iT Change Netld...
. W7
, BT
a mT Append EtherCAT Crnd

Save Device 5 (EtherCAT) As...

Append Dynamic Container
Online Reset

ChangeId...
Change To L

i

Copy Ctrl+C
Cut Ctrl+X

H N~
o

A 8=

, Paste Ctrl+Y

— = — 5l dl dll il il

Paste with Links

T
T = Independent Project File

. =% Device3 = Disable
4 |~ Device 5 (EtherCAT] |
*® Image
*B Image-Info

Commissioning_EL6695- . .
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-

% Insert EtherCAT Device | %
Search: M arne: Box 13 P ultiple: 1 = [ 0K ]
Type: . Beckhaff Autormation GmbH & Co. KG [ Cancel ]

EI. kLKA Roboter GmbH
EI- Robaoter Part
“- 0 KRC4 secondary ELEESS-1001 i
-4 Sigmatek GmbH
]
@ B [Ethernet]
C

[7] Extended Infarmation [T Show Hidden Devices

Show Sub Groupz

)

"]

Commissioning_EL6695-

o
% Devices
» == Devicel (EtherCAT)
- =08 Device 3 (LSE)
a4 == Device 5 (EtherCAT)
*B Image
*5 Image-Info
s 2 SyncUnits
s Inputs
- Outputs
> [l InfoData
4 | Box13 (KRC4 secondary ELGE95-1001)
-~ @ Modulel (Sync Inputs)
5 T Module 1 (Safety Data (8 Byte))
4 . Module 1 (Default 10
» [ WeState
» [ InfoData

Version: 1.2 Seite 29 von 57 www.kuka.com
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Standard EA-Bereich der EL6695-1001 festlegen:
Eigenschaften der Klemme 6ffnen und den Reiter ,Slots“ auswahlen.

CX2020_KRCA FSoE

|Genem| I EiherCﬂTI Process Datal Slots |Startup|

Slot Module Moduleldert Module Moduleldert  Description
.Standard Sync Inputs Sync Inputs (00000230 . . Default 10 00000200 Std. 1O 4 Bytes
3 Safety Process [ata Safety Data (B Fute) De00000102 30 Defautt 10 (x000DD201  Std. 10 & Eytes
B standand Process Data Default 10 CocDOOO000 B Defautt 10 (00000202 Std. IO 16 Bytes
B Defautt 10 @«DD0D0203  Std. IO 32 Bytes

0 Defautt 10 B<00000204  Std. IO 64 Bytes

S Defautt 10 (00000205 Std. 10 128 Bytes
0 Defautt 10 Bx0000D206  Std. IO 256 Bytes
S Defautt 10 300000207  Std. 10 512 Bytes

Der Slot ,Standard Process Data“ sind die nicht sicheren Signale. Diesen anwahlen. Soll die Ein-
und AusgangsgroRe geandert werden, so muss zuerst der Slot mit X geldscht werden. Danach
rechts die gewlnschte GroRe auswahlen und mit < die Daten in den Slot Gbernehmen. Ein- und
Ausgange haben immer dieselbe Grofde.

Anhand der Moduleldent kann man erkennen, welche |O-Grélke gerade ausgewahlt ist.

e e e e

| General | EtherCAT | Process Data | Slots |Start|.|p|

Slot Module Moduleldent Module Moduleldert  Description

-Standard Sync Inputs Sync Inputs e DDOD0ZE0 : .Default 0 DcDODD0Z00  Std. 10 4 Bytes
I Safety Process Data Safety Data (8 Byte) I . Default 10 Dx00000207  5td. 10 & Bytes

Standard Process Data Default 10 .Default 10 CeDODD0202  Std. IO 16 Bytes

. Default 10 (00000203  Std. 10 32 Bytes

B Default 10 00000204 Std. 10 64 Bytes
B Default 10 2x00000205 Std. 10 128 Bytes
. Default 10 Ox00000206 Std. 10 256 Bytes
B Default 10 3<D0000207  Std. 10 512 Bytes
256 Byte Ein- und Ausgange konfigurieren. Dies muss mit den Einstellungen auf der KR C4

Uberga_instimmen.

4 [ Box13 (KRC4 secondary EL6G695-1001)
> @ Modulel (Sync Inputs)
i T Medulel (Safety Data (8 Byte])
2 1D Modulel (Default10)
5 Std. In (256 Bytes)
- [ Std. Qut (256 Bytes)

EAs mit globalen Variablen wieder verlinken.

. e 4 .MDduIEl(DefaultIG]

4 [ Modulel (Default 10) .y Std. In (256 Bytes)
4 5td. In (256 Bytes) 4 [ Std. Out (256 Bytes)
2 Input DWORD O % Output DWORD 0
2 Input DWORD 1 B Output DWORD 1
& Input DWORD 2 - Output DWORD 2
%! Input DWORD 3 - Output DWORD 3

Commissioning_EL6695-
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4.6 EL6695-1001 als Sicherheitsschnittstelle

Die Aktivierung der Sicherheitsschnittstelle Uber FSoE (EtherCAT) ist nur mdglich, wenn die
EL6695-1001 primarseitig an die KRC4 angeschlossen wird. D.h. in der SPS muss die Klemme
sekundarseitig parametriert werden.

Eigenschaften der Klemme 6ffnen, und den Reiter ,Slots“ auswahlen.

Cx2020_KRC4_FSoE X

| General | EtherCAT | Process Data | Slots | Startup |

Slot Module Meduleldent Module Moduleldent  Description

‘ = Safety Data (8 Byte) (00000102 Safety Roboter I

Safety Data (£ Byte)

Der Slot ,Saftey Process Data“ sind die sicheren Signale. Default mafig sind die sicheren Ein-
und Ausgange aktiviert.

Sollen die sicheren Signale geldscht werden, so muss der Slot mit X geléscht werden. Hinzufigen
des Slots erfolgt mit <.

Die Saftey-Data erscheinen im Baum. EAs vorhanden.

a4 | Box13 (KRC4 secondary EL6GS5-1001)
- B Moedulel (Sync Inputs)
4 o Modulel (Safety Data (8 Byte))
4 Inputs
a Fl F50E
#1 FS0E Command
FSOE Data_0
FSOE Slave CRC_0
FSOE Data_1
FSOE Slave CRC_1
FSOE Data_2
FSOE Slave CRC_2
FSOE Data_3
FSOE Slave CRC 3
#1 FS0E ConnlD
a By Outputs
4 M- FS0E
B FS0E Command
& FSOE Data 0
- FSOE Master CRC_0
B FSOE Data 1
- FSOE Master CRC_1
& FSOE Data 2
- FSOE Master CRC_2
& FSOE Data 3
- FSOE Master CRC_3
- FSOE ConnlD
> . Module 1l (Default IC)

oo

Commissioning_EL6695-
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Sicherheitsprogramm erstellen:

; Selution "CX2020_KRC4_FSof' (1 project)
4 gl CX2020_KRC4_FSoE
4 [ SYSTEM
I® License
- @ Real-Time
» % Tasks
=f= Routes
TeCOM Objects
MOTION
> PLC
(3| SAFETY
fed C++ | ] Add Newltem..

> BVO | & addEvisting tem..

Ctrl+5Shift+4
Shift+Alt+4

Online Templates

@ TwinCAT Empty Safety Project

Add New Item - CX2020_KRC4_FSa
Installed Templates Sort by: [Default .
TwinCAT Safety Project ;
@ TwinCAT Default Safety Project TwinCAT Safety Project

TwinCAT Safety Project

Mame: SafeProject

Commissioning_EL6695-
1001_with_CX2020_de_V1.2.docx
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Type: TwinCAT Safety Project

Creates a new default safety project.
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Quittierung der TwinSafe-Gruppe erstellen. Die Quittierung ist zwingend erforderlich (ErrAck),
wenn EL6900 und TwinSAFE-Verbindung gestort ist. Es muss ein nicht sicheres Signal sein.
Quittierungssignal bezieht sich nur auf die entsprechende TwinSafeGroup. Jede TwinSafe-Gruppe
muss extra quittiert werden.

Bit fur die Quittierung im Standard PLC-Programm erstellen und in MAIN einem Eingang
zuweisen.

12

13| e m e
14 S/ SafeProg quittieren

15 g bfuitSafe:=e byInl.0;

1a

TwinSafeGoup1.sal Quittierung einstellen unter Eigenschaften der Gruppe, bei ErrAck die
connection angeben und ErrorAcknowledgement auswahlen

TwinSafeGroupl sal X Properties. ~ 3 X
~ l| TwinSAFE Safety Applicati -
Networkl =ty A ation
SAFETY - B
522 ]
i3 SafeProject
SafeProject Project
8 Target System Map Diag False
4 TwinSafeGroupl Mp State False
4 [ Alias Devices &
[ EL1004_Term07.sds > ErrAck 1 connection
EL1004_TermiB.sds 55l Choose Alias Port > Run/Sto connections
¥ & Choose Alias P [——— Run/Stop 0 i
& EL2904_Term09.sds = 4
48 EL20: sds TwinSafeGroupl (local group) Group Order Id
I Errort gement.sds &% ELL904 Term07
B Twi ¥ F » ComEn 0 connections
[E] SafeProject Instance € Channel2 e — -
Channel3
o5 ® Chamne > OutErr 0 connections
10 & Channel4
. Devices £ EL1904_Term08
4 % Devicel (EtherCAT) # Channell:
N © Channel2
& Channel3
> © Channel4
5+ ErmorAcknowledgement
> [0 Inputs E 9 8
> Outputs LY Channe 1] &l
> [ InfoData Q)
4 1 Tem (1200 B Clear ‘ l ok “ Cancel g
B Term 2 (EL2809) « m F | »
\ 8 Term 1AM E

Commissioning_EL6695- . .
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In der TwinSafeGroup1 die ,Alias Devices* (alle Safe-EA-Klemmen) hinzufugen.
Selution Explorer * 1

k2| &
4 |3 SAFETY -
a4 |33 SafeProject
4 SafeProject Project
"g Target System
4 oF TwinSafeGroupl

a iz Alias D
I® ELL Add P ] Mewltem.. Ctrl+Shift+4
] Erec Add multiple standard variables
Twinsa Import Alias-Device(s) from I/O-configuration

@ SafeProject Inscawe

Add New Item - SafeProj
| Search Installed Templates 0 |

Standard = 2
4 Safety m 4 Digital Inputs (EtherCAT) Safety T"_"e' Sa_few N
Alias device for 4 digital cutputs on

Installed Templates Sort by: [Default =

Drive Option Cards ; EtherCAT.
EtherCAT @ 4 Digital Outputs (EtherCAT) Safety
External Devices

KBus @ & Digital Inputs (EtherCAT) Safety
Online Templates Eﬂ

2 Digital Inputs and 2 Digital Outputs (EtherCAT) Safety

Mame: EL2904_Terml0

Commissioning_EL6695- . .
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Bei jedem Alias die FSoE Adresse einstellen und das ,physical device” auswahlen.
EL1904_Term07.sds®

IFSoEMd'ess.E + (4] (&) Do-swach Physical Device: EIE
T S I S

Safety Parameters | TwinSAFE Connection
4 8000 FS Operating Mode

S000:00 Sublndex D00

800001 Operating Mode Choose physical channel —— ﬁ
4 B001 FS Sensor Test
8007100 Sublrdex 000 = 1400 [ “
BO01-01 Sensortest Charnel 1 5% Devices -
200102 Sensortest Channel =~ Dewce 1 [EtherCAT) Cancel |
800103 Sensortest Channel =™ Tenm 8 [EL1304)
800104 Sensortest Channel l'd Module 1 [FSOES) @) Urwssed
4 B002 FS Logic of Input i B Term 7[ELT304) Al
800200 Sublndex D00 o W Module 1 [FSOES)
800201 Logic of Channel 1
800203 Logic of Channel 3

Die FSoE-Adresse kann man wenn man online ist, auch einlesen. Diese wird an der Klemme Utber
Dip-Switch eingestellt.

Unter ,TwinSafe Connection® sicherstellen, dass die Conn-ld ungleich 0 und eindeutig ist.

Commissioning_EL6695-
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Neue Safe-Gruppe ,KRC4" fir die Kommunikation zur KRC4.

4 SafeProject Project
"g Target System
4 [ 7 KRC4
a4 |a7 Alias Devices
EL6695_KRC4.sds
I ErrorAcknowledgement.sds

KRC4.sal

4 5% TwinSafeGroupl

Die EL6695-1001 Secundary als ,,external Devices* in die Gruppe ,KRC4“ einfugen.

**

Al New Ttem - SafeProject. e —

Installed Templates

Standard -
4 Safety Lﬁ External Device
Drive Option Cards
EtherCAT
External Devices
KBus

ECTT—

Sorlby:[DefauIt V]

Safety

| Search Installed Templates P |

Type: Safety

Alias device for a connection to an
external device,

Hier anschlieRend die FSoE-Adresse eingeben. Diese muss mit der auf der KRC4

Ubereinstimmen.
Schnittstelleng

FSoE Address: |8804 (=

-

TwinSAFE Connection | Data Structure |

roRe ,8 Byte Safe Data“ fur Input und Output auswahlen.
EL6635_KRChsds —

Mame: Message 8
TwinSAFE Mode
Conn-No: 5 -
Conn-ld: b =
Mode: @ FSoFE Master
(") FSoE Slave
() ProfiSAFE Slave
Settings TwinSAFE Partner
F5oE Watchdog: 100 =
Device Type: lNone o

[] Module Fault {Fail Safe Data)is COM ERR

Commissioning_EL6695- . .
1001_with_CX2020_de_VA1.2.docx Version: 1.2 Seite 36 von 57

Info Data

[] Map State [7] Map Inputs

[] Map Diag [T] Map Outputs
Safety Parameter

Application Parameter: 00000000

Length of Communication Parameter: (02 D0 (2) -

Watchdog Time: (64 Tocl (100)
Length of Application Parameter: (o4 (DO (4)

Result:

(02 000 (b el Dol ReD0 Bel0 G0

¢00 0<00)

www.kuka.com
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FSoE Address: 8504 =

TwinSAFE Connection | Data Structure |

- @000

MName: Message_&
Inpt Output
Input Message: |19 Byte (8 Byte Safe Data) | Output Message: |19 Byte (8 Byte Safe Data)  ~|

Commissioning_EL6695-
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Zuweisung des Safe-Programms auf die SAFE Klemme EL6900. Verbindung herstellen.
4 [E] SAFETY

o [ SafeProject Backup/Restore
4 SafeProject Proiect
8 Target 5 Check all objects [PLC_Program)
4 e KRC#_ Project Dependencies...
4 a7 Alias i ]
E Project Build Order...
Il Add b
KRC4 Add Reference...
a4 27 Twinbafe )
- Generate Documentation
a4 |57 Alias
I E Export Project (as xml file)
i e Export Project (as bin file)
% E #  Remove Del
M £ Rename
Twin Properties Alt+Enter
[TE] SafePraiect InsFaRre -

Zuweisen der EL6900 zum Programm
r — ™
Ch ical terminal fo i

oose physical terminal for mapplng_ 4.

Choose local device [ OK ]

Search: [ el ]

Teminal: =- Device 1 (EtherCAT)
R = T,EFI'H 1 (EK1200)
L Term & (ELES00)

[ Edtemal device

Commissioning_EL6695-
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Unter ,Target System“ die FSoE-Adresse der EL6900 einstellen.

SafeProject X

Target System
User Administration

Backup/Restore

Klemme auswahlen und FSoE-Adresse eingeben (DIP-Schalter auf der Klemme) bzw. wenn man

N/A

N/A
Target System: ELBSX
Physical Device: Tem 6 (ELGS00)
Software Version: 05
SenalMumber: 00593034
Project CRC: 2577
Map Serial Mumber: ] Map Project CRC: [

Version Number:

:

FSoE-Address:
Dip-Switch:

1

1

Teminal View:

AmsMetld:
AmsPort:

1234406789170

orr (EAAAAEAN

163.254.156.139.2.1
1005

online ist einlesen (evtl. vorher das Projekt einmal auf die SPS Ubertragen).

= aktualisieren

= in Projekt hochladen und in Projekt speichern

Commissioning_EL6695-
1001_with_CX2020_de_V1.2.docx

Version: 1.2
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Fir die beiden Safe-Gruppen die Quittierung verlinken.

Solution Explorer

&
; Selution 'CX2020_KRC4_FSoE' (1 project)
4 ] CX2020 KRC4_FSoE
bl SYSTEM
MOTION

4 [E SAFETY
4 | | SafeProject
F] SafeProject Project
#8 Target System
4 |7 KRC4
4 |a7 Alias Devices

Link comesponding variable tol

| »

Address in Process Image:

ey

!?E EL6695 KRC4.sds
I ErrorAcknowledgement.sds
KRC4.sal
4 l4Z TwinSafeGroupl
4 [gF Alias Devices

I EL1904_Term07.sds
I EL1904_Term08.sds
o] EL2904_Term09.sds

m

EL2904_Terml0.zds
I Errorhcknowledgement.sds

Commissioning_EL6695-
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Showe Variables
@ Unuzed

) Used and unused
[T Exehude disabled
Exclude other Devices
Exclude zame Image
Show Tooltips
[] St by Address

Show Wariable Types
[ Matching Type
Matching Size
[T Al Types

Aray bode
Offsets
[ Continuous
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Fir die FSoE Kommunikation muss die MessageNr der EL6900 mit der EL6695-1001 verlinkt
werden. Sowohl Eingange als auch Ausgange.

Im Alias Device der EL6695-1001 die MessageNr (hier die Message_8) auslesen.

Solution Explorer MR I O E| 5695 KRC4.sds

| e FSoE Address: 8504 =
; Solution 'Cx2020_KRC4_FScE' (1 project) -
4 “a CX¥2020 KRC4 FSoE Twin5SAFE Connection | Data Structure
- | SYSTEM
MOTION Name: Message 2
. PLC
4 |5 saFeTY TwinSAFE Mode
a |33 SafeProject Conn-No: 5
a f:ifEF'rD_]ECt Project Conn-ld: 5
& larget Systemn
4 7 KRCA Mode: @ FSoE Master
a o Alias Deyices i
EL6695_KRC4.sdls © FSoE Siave

Im 10-Bereich bei der ,KRC4 secondary — Module 1 Saftey Data“ fur Inputs und Outputs den
FSOE Bereich auswahlen und ihn mit der entsprechenden Message_8 der EL6900 verlinken.
(,Exclude other Devices" Hakchen raus)

Sltin e EREETEEE |

= | = Variable | Flags I Orline
| ErrorAcknowledgerment.sds -
KRC4.sal Narme: FSOE
4 2T TwinSafeGroupl
T ; Type: FSOE_2BCTEEED
4 o7 Alias Devices
I EL1904_Term07.sds Group: Inputs Size: 150
B - oG
7 EL2904 Term10.sds
W_.‘ ErrorAcknowledgement.sds
Twin5afeGroupl.sal | Comment: a
@ SafeProject Instance
E C++
4 Vo
4 *é Devices
» 7= Devicel (EtherCAT) o
> =% Device 3 (USB)
4 == Device5 (EtherCAT) ADS Info: Port: 11, 1Grp: (x3040030, I0ffs: k80000029, Len: 19
#® Image
*B Jmage-Info
2 SyncUnits Full Name: TID"Device 5 (EtherCAT) “Box 13 (KRC4 secondary ELEG35-1001)" Module
> Inputs
> [ Outputs
& InfoData

4 [ Box13 (KRC4 secondary EL6695-1001)
» B Modulel (Sync Inputs)
Muodulel (Safety Data (8 Byte])
4 Inputs
> . FSOE
a [ Outputs
> W FSOE
Module I (Detault [U)

m

Commissioning_EL6695- . .
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Inputs - FSOE:

Solution Explorer

T ErrorAcknowledgement.sds
KRC4.sal
a7 TwinSafeGroupl
4 [57 Alias Devices
I EL1904_Term07.sds
I EL1904_Term08.sds
JJFl EL2904_Term09.sds
] EL2904_Terml0.sds
IHl] ErrorAcknowledgement.sds
TwinsafeGroupl.sal
@ SafeProject Instance
m C++
4 vo
a #% Devices
> == Devicel (EtherCAT)
> =@ Device 3 (USB)
4 = Device5 (EtherCAT)
35 Image
2% Image-Info
. 2 SyncUnits
[ Inputs
Wl Outputs
> [& InfoData
4 B Box13 (KRC4 secondary EL6E95-1001)
[ Module (Sync Inputs)
4 2 Modulel (Safety Data (8 Byte))
Pl g
>
« [ Outputs
[ WE FSOE
Bl Medule 1 (Default 10)
[l WcState
» [ InfoData
a ﬁj Mappings
m’1 PLC_Program Instance - Device 3 (USB)

Commissioning_EL6695-

1001_with_CX2020_de_V1.2.docx Version: 1.2

bl C/2020_KRCA_FSoE ¢

Variable | Flags | Online
Name: FSOE
Type: FSOE_28CTYEEED
Group: Inputs Size: 13.0
Address: 41 (Bx23) User D 0
|
- - —
cane E Show Wariables

) Unused
Used and unused

Exclude same Image
B Show Tooltips
[ Sort by Address

Show Yariable Types
[ Matching Type
Matching Size
[ 20 Types

Aray Mode

Offsets

[ Continuous
[ Show Dialog
Wariable Marme

[T Hand over
[ Take aver

[ Cancel ] [ 0K
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Outputs - FSOE:

| &
M ErrorAcknowledgement.sds
KRC4.sal
a4 ;7 TwinSafeGroupl
4 |[aF Alias Devices
I EL1904_Term07.sds
I EL1904_TermD8.sds
ol EL2904_Termi9.sds
P EL2904_Term10.sds
M ErrorAcknowledgement.sds
Twin5afeGroupl.sal
IE‘ SafeProject Instance
Q C++
s Vo
4 L Devices
= === Devicel (EtherCAT)
> =% Device3 (USB)
a4 == Device 5 (EtherCAT)
*8 lmage
= Image-Info

2 SyncUnits
3 Inputs
> [ Outputs
- [H InfoData
a B Box13 (KRC4 secondary EL6635-1001)
> [ Module (Sync Inputs)
a 3 Modulel (Safety Data (8 Byte))
a Inputs

. & FSOE

o
[» | W& FSOE
> |3 Module 1 (Default I0)
> [H WeState
- [H InfoData
a ﬁ:l Mappings

S T R N L A

A

R N

Commissioning_EL6695-

1001_with_CX2020_de_V1.2.docx Version: 1.2

? CX2020_KRC4 FSoE X

e

Name: FSOE
Type: FSOE_SADI7487
Group: Outputs Size: 15.0
Address: 39 (c27) User ID: 0
— - ——
" | Attach Variable FSOE (ompu_ -

Search:

B

Show Variables
Uruzed

1 Used and unused
|| Exclude disabled

"] Exclude ather Devices

Exclude same Image
9] Shaw T oaltips
[T Sart by Address

Show Yariable Tupes
[ Matching Type
Matching Size
[T] &l Types

Aray Mode
Offsets

[ Cortinuous
[7] Show Diglag
Wariable Name

[ Hand aver
[ Take over

[ Cancel ] [ 0K J
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Alias Devices untereinander verschalten um Verschaltung zwischen Klemmen und KRC4

zu realisieren:

Fur beide SafeGruppen Funktionsblock per Drag&Drop auswahlen und mit noch nicht definierten
Variablen (per Hand eintippen) verschalten.

Solution Explorer

4 [& SafeProject
4 E SafeProject Project
8 Target System
4 Z3 KRCH
4 |57 Alias Devices
EL6695_KRCA.sds
T ErrorAcknowledgement.sds
KRCd.5al
4 g7 TwinSafeGroupl
4[5 Aliss Devices
I EL1904_Term07.sds
I EL1904_Term08.sds
AP EL2904_Term03 sds

olution Explorer

4 [ safeProject
4 | SafeProject Project
P8 Target System
4 7 KRCA
4[5 Alias Devices
EL6695_KRC4.sds
gwledgement.sds

4 53 TwinSateGroupl
4 |57 Alias Devices

I EL1904_Term07.sds

I1® EL1904_Term08.sds

P EL2504_Term09.sds

P EL2504_Term10.5ds

I ErrorAcknowledgement sds

TwinSafeGroupl.sal
[E] safeProject Instance
[ ce+
a Vo

Commissioning_EL6695-

1001_with_CX2020_de_VA1.2.docx Version: 1.2

- 1 x

i

m

TwinSafeGroupl sal x

~ Toolbox

Networkl

. safeDecouple
%% FBDecouplel

E_EL1904_T7_CH2 O] Decln2

£ £L1904 T7_CH2 }0] Decln3
E_EL1904_T7_CH4 [O] Declnd
£_EL1904 T8 CH1 FO] Declns
E_EL1904 T8 CH2 [O] Decln6
E_EL1904.T8 CH3 [O] Decln?
E_EL1904 T8 CH4 [O] Declng

LAl

DecOutl [] NH;KRC4 Metworkl.TokRC...

DecOut2 [D] KRC4 Networkl. TokKRCA,
DecOut3 [0] KRC4.Networkl.ToKRC4.D...
DecOutd [D] KRCA Networkl. ToKRCA.D...
DecOut5 [0] KRC4.Networkl.ToKRC4.D...
DecOutb [D] KRCA Networkl. ToKRCA.D...
DecOut? (D] KRCA.Networkl. ToKRCA.D...

:.E: KRC4 Netwerkl.SOP_WZ1....

& Comments

> Connections

4 Function Blocks
k  Pointer

safeAnd

L safeConnShutdown
=
safekdm
[& safeEstop
safeMon
L4 safeMuting

safeOpmode
[21] safeor
safeRs
safeSr
B8 safeTof
B safeTon
safeTwohand
4 General

~ Toolbox

Seite 44 von 57

TwinSafeGroupl.Networkl...
TwinSafeGroupl.Networkl...
TwinSafeGroupl.Networkl...
TwinSafeGroupl.Networkl...
TwinSafeGroupl.Networkl...
TwinSafeGroupl.Networkl...
TwinSafeGroupl.Networkl...

TwinSafeGroupl.Networkl...

ToKRC4

9] Declnl
9] Declnz
}0] Declnz
1] Declnd
0] Decins
#3] Declng
{5] Decin?
f5] Declng

7 safeDecouple

DecOut5 [D] KRCA_Q SHS1
DecOut [O] KRC4_Q SHSZ
DecOut [o] KRCA_Q US2

DecOu 'E: KRC4_Q SBH

www.kuka.com
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> Comments
» Connections
4 Function Blocks

Kk Pointer

safeAnd
safeConnShutdown
safeEdm

[&] safeEstop
safeMon
safeMuting
safeOpmode
safeOr
safeRs

safeSr

Bl safelof

E] safeTon

safeTwohand
4 General
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Die Variablen mit I/Os der Alias Devices verschalten. Jedes Alias Device muss mindestens einmal

verschaltet sein.

I» PLC
4 || SAFETY
Pl [E SafeProject
4 SafeProject Project
"4.}, Target System
a o7 KRC4
4 |5 Alias Devices
ELG695_KRC4 sds
Il ErrorAcknowledgement.sds
KRCA.sal
4 gF TwinSafeGroupl
4[4 Alias Devices
I EL1904_Term07 sds
I EL1904_Term08.sds
4P EL2904_Term08.sds
4P EL2904 TermlO.sds
] ErrorAcknowledgement.sds
TwinSafeGroupl sal
SafeProject Instance
Bl C++
a o
a 4’% Devices
i = Devicel (EtherCAT)
> = Device 3 (USB)
a4 == Device 5 (EtherCAT)
:. Image
’J: Image-Infe
> 2 SyncUnits
[ Inputs
- Il Outputs
» [ InfoData
4 . Box 13 (KRC4 secondary EL6G95-1001)
> [ Modulel (Sync Inputs)
a T Module 1 (Safety Data (8 Byte))
Pl Inputs
> & FSOE
4 B Outputs
> M FSOE

B hdndnla 1 MMafank TN

a @ SafeProject
4 SafeProject Project
#8 Target System
4 7 KRC4
4 |57 Alias Devices
ELG695_KRC4.sds
IH] ErrorAcknowledgement.sds
KRC4 sal
4 gZ TwinSafeGroupl
4 |57 Alias Devices
I EL1904_Term07.sds
I EL1904_Term08.sds
47 EL2904_Term09.sds
47 EL2904_Terml0.sds
M) Erroracknowledgement.sds
TwinSafeGroupl.sal
@ SafeProject Instance

2 %% Devices
> T Devicel (EtherCAT)
> = Device 3 (USE)
a == Device 5 (EtherCAT)
’:5 Image
’:5 Image-Info
> 2 SyncUnits
> Inputs
> [ Outputs
b InfoData
a - Box 13 (KRC4 secondary ELG695-1001)
> B Modulel (Sync Inputs)
4 ¥ Modulel (Safety Data (8 Byte])
a Inputs
> & FSOE
a [ Outputs
M FSOE
B nAncile 1 (Diefand 100

Twin5afeGroupl.sal > 4

Metworkl
7 safeDecouple # il
=4 FBDeccuplel |
EEL1D NH;KRC4 Metworkl.TeKRC...
EEL1D KRC4.Network1 . ToKRCA.D...
EEL19 EL1904 Term07 KRC4.Metwork1. ToKRCA.D...
EFL1g g Channel 1 KRC4.Networkl. ToKRC4.D...
EFL1Y g Channel 3 KRCA.Networkl ToKRCA.D..
Channel 4
EEL1D EL1004_Term08 KRC4.Metworkl ToKRC4.D...
EFL1D & Channel 1 KRCA.Networkl ToKRC4.D..
A & Channel 2
3 E_EL19| @ Channel 3 KRC4.Network1.S0P_WZ1....
¢ Channel 4
| < [ m
|| Command
Variable Mapping
Function Mame Instance Name Portl} J
safeDecouple  FBDecouplel | Declnl input E_FL1904_T7_CH1L E] 11904_Term07.Channel 1 (TwinSafeGro
safeDecouple | FBDecouplel @ Decln2 input E_EL1904_T7_CH2 E] EL1904_Term07.Channel 2 (TwinSafeGro
safeDecouple FBDecouplel Decln3 input E_EL1904 T7 CH3 E] EL1904_Term07.Channel 3 (TwinSafeGro
| M safeDecouple FBDecouplel Declnd input E_EL1904_T7_CH4 E] EL1904_Term07.Channel 4 (TwinSafeGro
safeDecouple | FBDecouplel | DeclnS input E_EL1904_T8_CH1 E] EL1904_Term08.Channel 1 (TwinSafeGra
safeDecouple | FBDecouplel | Decnb input E_EL1904_T8_CH2 E] EL1904_Term08.Channel 2 (TwinSafeGro
safeDecouple | FBDecouplel @ Decn7 input E_EL1904 T&_CH3 E] EL1904_Term08.Channel 3 (TwinSafeGro

B .. Safety Project Online Ve [l TITRTTIETTRg] B Erorlist B Output

2 safeDecouple

| ToKRC4

TwinSafeGroupl.N
TwinSafeGroupl.
TwinSafeGroupl.
TwinSafeGroupl.
TwinSafeGroupl.N

TwinSafeGroupl.|

m

<

EL5635_KRC4

[£Y FSoE Data 0[0]

#*

e R

| Command :

FSoE Data 0[1]
Data 0[2]
Data 0[3]
Data 0[4]
Data 0[5]
FSoE Data 0[6]
FSoE Data 0f
SoE Data 0[8]
FSoE Data 0[9]
FSoE Data 0[10]

Variable Mapping

Function Mame Instance Name Portld

safeDecouple  ToKRC4 DecOutl

output

KRC4_Q RES
KRC4_Q_NHE
KRC4_Q BS

KRC4_Q QBS
KRCA_Q SHS1
KRCA_Q SHS2
KRC4_Q US2
KRCA_Q SBH

Cancel

safeBool

KRC4_Q RES

16695 KRCA.FSoE Data 0[0] (KRC4)
16695 KRCA.FSoE Data 0[6] (KRC4)
16695_KRCA.FSoE Data 0[7] (KRC4)
16635_KRCA.FSoE Data 0[10] (KRC4)
16695_KRCA.FSoE Data 0[11] (KRC4)
16695_KRCA.FSoF Data 0[12] (KRC4)
16695_KRCA.FSoF Data 0[13] (KRC4)
16695_KRCA.FSoF Data 0[14] (KRC4)

safeDecouple  ToKRC4 DecOut2

output

KRC4_Q_NHE

safeBool ~ E] EL6695_KRC4.FSoE Data 0[1] (KRC4)

safeDecouple  ToKRC4 DecOut3

output

KRC4_Q BS

E] EL6695_KRCA.FSoF Data 0[2] (KRCA)

safeDecouple  ToKRC4 DecQutd

output

KRC4_Q_QBS

Bl .. Safety Project Online View [EAEE LG 'ﬂ Error List B Qutput

Commissioning_EL6695-
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Die Funktionsbldocke untereinander verschalten um eine Verbindung zwischen zwei SafeGruppen
erstellen zu konnen. Dazu die Adresse nach folgender Syntax eintippen:
<SafeGroup>.<Network>.<FunctionBlock>.<Port>

hier:

TwinSafeGroup1.Network1.FBDecouple1.DecOut1

Wenn an Port 1 von FB A Port 2 von FB B eingetragen wird, wird automatisch Port 1 von FB A an

Port 2 von FB B ubernommen.
Bei einer Verschaltung von einem Output auf mehrere Ziele, kdnnen die verschiedenen Ziele mit

einem Semikolon getrennt werden.
TwinSafeGroupl sal

Metworkl

.5 safeDecouple 1
o FBDecouplel

E.EL1904_T7_CHL O] Declnl DecOutl [D] NH;KRCA.Networkl.ToKRC...
E_FL1904_T7_cH2 O] Decln2 DecOut? [0] KRC4.Metworkl. ToKRCA.D...
E_EL1904_T7_CH3 [O] Decln2 DecOut3 [D] KRC4.Metworkl ToKRCA.D...
E.EL1904_T7_CH4 O] Declnd DecOutd [D] KRC4.Metworkl. ToKRCA.D...
E_FL1904_T8_CH1 O] Declns DecOut5 [] KRC4.Metworkl. ToKRCA.D...
E_EL1904 T8 CHZ D] Declné DecOuté [0] KRC4.Metworkl ToKRCA.D...
E_EL1904_T8_CH3 0] Decln? DecOut? [D] KRCH.Metworkl ToKRCA.D.

KRC4.Metworkl SOP_WZL AndInl;KRC4.Netwerkl SOP_WZ2.AndInl|

E_EL1904_TE_CH4 E Declng DecOu

Commissioning_EL6695- . .
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Download / aktivieren
Saftey-Projekt generieren und verifizieren. Button nur aktiv, wenn Saftey-Programm angewahilt
wurde.

KukaSafel X

Target System

User Administration

Target System: ELEINX

Physical Device: ~ Term 2 (ELG900)

Software Version: 05

TET

[ -
N

o
' Seral Mumber: DNh37976
D 26 Project CRC: [ISLELI]
29 Map Seral Number:  [] Map Project CRC: [l
Login Credentials @
|semame: Administrator

Seral Number 00537576

—————

Password:

TwinSAFE

| OK | |Cancel |

Danach unsicheres Programm Ubertragen und dann Safe-Steuerung (COM-Fehler) quittieren

Commissioning_EL6695-
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5 Verhalten bei Spannungsausfall

Beim erstmaligen Hochlauf von beiden Steuerungen muss der KUNDE die Reihenfolge beachten
zuerst Primar-Seite dann Sekundar-Seite hochfahren.

Wenn dann einmalig die Primar-Seite Initialisiert wurde, und die Sekundar-Seite mit dem
Zusatzstecker extern mit Spannung versorgt ist, dann behalt die Klemme die Initialisierung, wenn
man jeweils einseitig Primar / Sekundar abschaltet.

Schaltet man beide Seiten ab, dann geht das Spiel wieder von vorne los — also Reihenfolge beim
Boot beachten.

Abhilfe/Verbesserung: Automatischer Reconfig vom SYS-X44:
\Config\User\Common\ECAT_SYS_X44.xml hier RestartMode="manual" auf “auto” stellen.
Dadurch wird am SYS-X44 automatisch ein Reconfig durchgefuhrt.

Nachteil dabei ist, dass vor allem sporadische Fehler oft nicht eindeutig erkannt werden, da die
Anlage nicht stehen bleibt und sich selbstandig quittiert.

+| [WINDOWS-9T939MH] - Config-\User\Common\ECAT_SY5_X44 xmi

— < /Version

1 <7xml wversion="1 0" encoding="utf-8" %=

2 <ECat 5¥S ¥44 kukaVerszion="1" zmlns:x=i="httg:/
3 E <Version La ;-':l_" "

- <Info Version="EUFR VE.3"/ >

5 <Schema Verszion="100"/>

<ECatStackOptions
:E“v:l Tim—H=="é"

oo

=] <ECatICoDrivers
<PE Master Gat
1 — =/ECat ICEIL»EI3

/ECat SY8 H44>

L]'
|1I
| |
™
1]
(]
H
H
H
(]
I
i
[
i
|
jui]
l_l
o
ui]
|

1C I P:adardu_ =="auta" I

11 MultiFramelLossLimit="1g"

12 MultiCyeCmdWkcErrLimit="3"

13 2dd8lavesToDiagMgr="falss"

14 TopologyChangeDelay="1000" />

[ ]
I
™
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6 Diagnose / Fehler

Die Fehler beziehen sich immer auf die Default-Verwendung der Klemme.
Die Klemme wird pirmarseitig an die KRC4 inkl. FSoE angeschlossen.

6.1 Diagnosemonitor auf dem SmartPad

Im Hauptmenu Diagnose > Diagnosemonitor wahlen. Im Feld Modul den Eintrag Gerat (KRC4
primary EL6695-1001) auswahlen. Der Name KRC4 primary EL6695-1001 ist der Default-Name
des Gerats. Dieser Name kann in der Konfiguration geandert werden. Aus diesem Grund kann
das Modul einen anderen Namen haben. .

-_n—.l_u—l_h—l_l—

Maodul:
Gerdt (KRC4 primary EL6695-1001) -
Name Wert Einheit caa
: Reserviert 1] --
: Nothalt extern (NHE) aktiviert - ———
: Bedienerschutz (BS) offen -
: Quittierung Bedienerschutz (QBS) quittiert --
: Sicherheitshalt Stopp 1 (SHS1) aktiviert -
: Sicherheitshalt Stopp 2 (SHS2) aktiviert -
E2 offen --
E7 offen -
: Peripherieschiitz (U52) ausgeschaltet -
: Sicherer Betriebshalt (SEH) aktiviert --
: Reserviert [;}ﬂ -
: Reserviert 0 --
. Reserviert 1] --
: Reserviert 0 -
: Reserviert 1] =
s Shutdown Protokoll Acknowledge (SPA) nicht quittiert --
: Referenztaster (IR} bedampft .
: Reduzierte Geschwindigkeit (VRED) aktiviert -

: Sicherer Betriehshalt Achsgruppe 1 (SBH1)  aktiviert --
: Sicherer Betrichshalt Achsgruppe 2 (SBH2)  aktiviert -
: Sicherer Betricbshalt Achsgruppe 3 (SBH3)  akiiviert -
: Sicherer Betriebshzlt Achsgruppe 4 (SBH4)  aktiviert --
: Sicherer Betriebshalt Achsgruppe 5 (SBH5)  aktiviert -
: Sicherer Betricbshalt Achsgruppe § (SBHE)  akiiviert -
: Resenviert
: Reserviert
: Reserviert
: Resenviert
: Reserviert
: Reserviert
: Resenviert
: Reserviert

L R R e B e R e R
1
|
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A Reserviert 0
A: Sicherheitsschnittstelle kv nicht aktiviert
A: Shutdown Protokoll (5PF) nicht aktiviert

Mit Hilfe des Signals ,Sicherheitsschnittstelle aktiv‘ kann Gberpruft werden, ob die sichere
Kommunikation zwischen SPS und KRC4 aktiv ist.

aktiviert

Kommunikation in Ordnung

Nicht aktiviert

Kommunikation nicht in Ordnung
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6.2 Unterschiedliche projektierte Lange bei EAs zwischen CX2020 und
EL6695-1001 bei den Standard-EAs

Die projektierte Lange der EAs muss zwischen CX2020 und EL6695-1001 Ubereinstimmen.

LEDs auf der EL6695-1001:
Status Prim - grin

Status Sec - grun/rot blinkend
Power/Err - grun

Zustand ,,EL6695 SYNC Inputs‘ auf der KRC4::

External device not connected - 0: Auf der gegenuberliegenden Seite besteht ein EtherCAT-
Uplink.

TxPDO state > 1: Zwischen der primaren und der sekundaren Seite ist kein Datenaustausch der
Prozessdatenobjekte aktiv.

Roter Balken auf dem SmartPad erscheint.

A\ 14:09:53 16.12.2015 KSS13080
<5¥5-¥44> Ethercat Gerat: 'KRC4 primary EL6695-1001" kann T
nicht gestartet werden.

Ay 14:09:49 16.12.2015 K5515002
! Kommunikztionsfehler sicheres Gerst KRC4 primary ELG695-1001

jjl., 14:09:46 16.12,.2015 KSS0000%
1 Fehler beim Lesen/Schreiben: SYS-x44

Ay 174454 16.12. 2015 KSS00404
Sicherheitshalt

Err_SYS-X44_14.log

--- Slave Errors i -
- SlaweId[1]: Slave error "KRC4 primary EL6695-1001": - EtherCAT address=1002 - State <PRE OPERATIONAL ERROR>(0x12), control status <Unknown Text> (0x3)
- SlaveId[1]: Slave init command response error - Slave "KRC4 primary EL6635-1001": - EtherCAT address=1002 - Current State change of slave="PRECP to SAFECP" Validation error

Init3SetMasterModeOpErz”, ERROR: Time-out

Oder nach Neustart nur:
Roter Balken auf dem SmartPad erscheint.

A 08:39:06 17.12.2015 KS515002
?
Kommunikationsfehler sicheres Gerdt KRC4 ;:un'rwry EL&6G5-1001 -

&5 08:29:06 17.12.2015 KSS00404
2
Sicherheitshalt -

Nach dem Abgleich und Ubertragen der richtigen Daten, die Klemme spannungslos schalten. Erst
dann konnen die Fehler quittiert werden.
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6.3 SPS heruntergefahren
Die Steuerung CX2020 ist heruntergefahren (TC, HDD LED aus).

LEDs auf der EL6695-1001:
Status Prim - grin

Status Sec - aus
Power/Err - grun

Zustand ,,EL6695 SYNC Inputs‘ auf der KRC4:

External device not connected - 1: Auf der gegenuberliegenden Seite besteht kein EtherCAT-
Uplink.

TxPDO state > 1: Zwischen der primaren und der sekundaren Seite ist kein Datenaustausch der
Prozessdatenobjekte aktiv.

Roter Balken auf dem SmartPad erscheint.
A 09:43:48 17.12.2015 KSS00404

Sicherheitshalt [:é E
E

A 09:43:48 17.12.2015 KS515002
Kommunikationsfehler sicheres Gerat KRC4 primary EL6695-1001
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6.4 SPS in Config-Mode
Die Steuerung CX2020 ist heruntergefahren (TC blau, HDD LED aus).

LEDs auf der EL6695-1001:
Status Prim - grin

Status Sec - grun blinkend
Power/Err - grun

Zustand ,,EL6695 SYNC Inputs‘ auf der KRC4:

External device not connected - 0: Auf der gegenuberliegenden Seite besteht ein EtherCAT-
Uplink.

TxPDO state > 1: Zwischen der primaren und der sekundaren Seite ist kein Datenaustausch der
Prozessdatenobjekte aktiv.

Roter Balken auf dem SmartPad erscheint.
A 09:43:48 17.12.2015 KSS00404

Sicherheitshalt [:é E
E

A 09:43:48 17.12.2015 KS515002
Kommunikationsfehler sicheres Gerat KRC4 primary EL6695-1001
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6.5 Kabel zwischen CX2020 und EL6695-1001 defekt

LEDs auf der EL6695-1001:
Status Prim - grln

Status Sec - rot blinkend
Power/Err - grin

Zustand ,,EL6695 SYNC Inputs‘ auf der KRC4:

External device not connected - 1: Auf der gegenuberliegenden Seite besteht kein EtherCAT-
Uplink.

TxPDO state > 1: Zwischen der primaren und der sekundaren Seite ist kein Datenaustausch der
Prozessdatenobjekte aktiv.

Roter Balken auf dem SmartPad erscheint.
A 09:43:48 17.12.2015 KSS00404

Sicherheitshalt [:é E
E

A 09:43:48 17.12.2015 KS515002
Kommunikationsfehler sicheres Gerat KRC4 primary EL6695-1001
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6.6 24V Spannungsversorgung fehlt an der Klemme
Externe 24V-Spannungsversorgung fehlt an der EL6695-1001.

LEDs auf der EL6695-1001:
Status Prim - grin

Status Sec - grun
Power/Err > orange

Zustand ,,EL6695 SYNC Inputs‘ auf der KRC4:

External device not connected - 0: Auf der gegenuberliegenden Seite besteht ein EtherCAT-
Uplink.

TxPDO state > 0: Zwischen der primaren und der sekundaren Seite ist ein Datenaustausch der
Prozessdatenobjekte aktiv.

Keine Fehlermeldung auf der KR C4. Die Kommunikation der sicheren und nicht sicheren Signale
funktioniert.
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6.7 Sicherheitsprogramm in TwinCAT nicht quittiert
Die TwinSafe Gruppe fur die Kommunikation mit der KR C4 wurde in der SPS nicht quittiert.

LEDs auf der EL6695-1001:
Status Prim - grin

Status Sec - grun
Power/Err > orange

Zustand ,,EL6695 SYNC Inputs‘ auf der KRC4:

External device not connected - 0: Auf der gegenuberliegenden Seite besteht ein EtherCAT-
Uplink.

TxPDO state > 0: Zwischen der primaren und der sekundaren Seite ist ein Datenaustausch der
Prozessdatenobjekte aktiv.

Keine Fehlermeldung auf der KR C4. Die Kommunikation der sicheren und nicht sicheren Signale
funktioniert.

Ay 09:43:48 17.12,2015 KSS00404

Sicherheitshalt [jg s
A 09:43:48 17.12.2015 KS515002

?
Kommunikationsfehler sicheres Gerat KRC4 primary EL6695-1001 -

Bild aus der Online-Diagnose in TwinCAT:

Gruppe KRC4 gestort > Uber SPS-Programm quittieren.
Outputs
Alias Devices
Function Blocks

KRC4 State: ERROR (1/1 connections not running, 0/3 functions blocks in error)
State 004 (ERROR)
4 Inputs
RUM 1
Error Acknowledgement 0
4 QOutputs
FkErr ]
ComErr 1
CutErr ]

4  Aliac Neviees
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7 Beispielprojekte
7.1 WorkVisual 4.0.9#37

Daten anbei:
o 20151216 _KSS8 3 19#131 FSoE.wvs

7.2 TwinCAT3.1

Daten anbei:
e (CX2020 KRC4 FSoE 2015-12-16.7z
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