
 

AX5000 驱动器的安全选项卡 AX5805 使用说明                    2013-07  

 
准备工作： 

 TwinCAT2版本高于 version2.11 build 2041。 

 AX5000驱动器版本必须为“-0200”及以上，产品序列号高于 100。 

 需要将 EL6900，EL1904，AX5805 的安全模块地址（Safe Pins）设置为不同且不为 0。 

 AX5805如图示位置进行安装。 

 更新相关 EtherCAT模块的 xml文件。（EL69xx.xml,ELx9xx.xml，从倍福网站下载最新为宜） 

 

 

 

1、 扫描相关硬件以及驱动器后，根据实际情况选择对应的轴数，本文选择 1 轴。 

 



 

2、 在驱动器配置中选择使用 AX5805。 

 
 

3、 设置 AX5805 模块的相关参数 

1）Motor_String，输入相应电机的型号后，检查 2001 索引下的内容，确保参数设置成功。 

该索引下的值是电机型号对应的 ASCII 码。如“AM”对应十六进制 ASCII 码为 41 4D，低位在前。  

 
 

 

 

 

 



 

 

电机型号的字符串参考电机参数里的 Motor type，不是

Order code。 

所以，目前而言，会发现使用 AM3000 电机和 AM8000 电

机时，格式有所不同。 

 

 

 

 

 

 

     2）Motor_Polepairs 和 Number_of_Axis 

          

Motor_polepairs 可以在电机手册上查询得到，也可以从 AX5000 的配置参数中获取。 

    

    3）s_Zero_SDI_32Bit 设为 10 

         

用来设置速度为 0 时，允许的位置抖动范围。单位是 increment。（后文将对这个单位作说明） 



 

4、 基本参数设完之后，可以通过添加安全功能块实现功能。 

例 1：当急停按钮按下，伺服驱动器停止输出力矩。 

1）添加使用 Estop 功能块。 

 

        

      2）输入选择 EL1904 的任意通道。 

          在配置 Estop 输出时，必须将下图框出的所有安全模式输出变量依次添加。 

  



 

3）添加 Decoupler 功能块。输入为 EL1904 的某一通道，输出为 AX5805 的 ErrAck 输出。用

于错误复位。 

 

 

4）为 SafeGroup 添加 Input/Output 变量。使整个安全功能能够运行，复位。 

 

  



 

5）设置完成后，可以下载安全程序并进行测试。(用户名：Administrator ，序列号：每个

EL6900 不一样，在 TwinSAFE Logic 可以看到，密码：TwinSAFE) 

 
 

6）在调试过程中，可以监控一些状态字来判断安全功能是否正常运行。 

   

  



 

 

通常情况下： 

 input 和 output 中的 FSOE Command 必须为 36，说明通讯正常。 

 Input 中的 Axis1 STO，SSM（1），SSM（2）…SSR（1）为 0 表示当前处于正常运行模式，没

有进入安全状态。Axis 1SDIp ，SDIn 为正转反转的状态位。 

 在正常运行的模式中，Axis1 STO，SS1(1)，SS2(1)…SDIp 都应为 1。当某一位为 0 时，说明相应

的安全模式被触发。 

 Input 中的 Axis 1Error_Ack 正常状态下为 0，如果为 1，需要 output 中的 Axis1 Error_Ack 置一

下 1 来清除错误。 

 

      

  



 

例 2：当急停按钮按下，伺服驱动器按规定时间停止，驱动器始终有力矩输出，电机始终保持锁紧。 

         1）在之前的 Estop 功能的基础之上，增加 Machine_monitor 功能块。 

              

 

       2） 输入是 EL1904 的另一个通道。 

配置输出时，先将 AX5805 的输出变量 SS2 从之前的 Etop 输出变量中移除，然后添加到

Machine Monitor 的输出中。同时，需要在输出变量中添加一个 PLC 的变量，以便该变量

触发 MC_Stop 功能块。使电机停止。 

 

 

3）完成后下载安全功能块，进行调试。 



 

4）SS2 模式时序图 

 

当 SS2 模式被触发时（从 1 跳变到 0），电机需要减速停止（这是由 PLC 程序控制）。 

情况 1：当电机转速在（-n_Zero_SS2，+n_Zero_SS2）范围内，并经过了 t_L_SS2 的时间

后，触发 SOS 模式，（从 SS2 转换至 SOS 模式，由 AX5805 自行控制） 

情况 2：从 SS2 模式被触发开始，经过 t_SS2 的时间后，电机无论转动与否，都会触发 SOS

模式。 

相关的参数 t_SS2，t_L_SS2，n_Zero_SS2 在 AX5805 的参数中设置。 



 

5）SOS 模式时序图 

 

触发 SOS 模式后，AX5805 会监控电机的位置。 

一旦超过了设定的范围（s_cp-s_Zer_SOS，s_cp+s_Zer_SOS），就会触发 STO（伺服停止

输出转矩） 

s_Zer_SOS 在 AX5805 的参数中进行设置。 

 

 

6）当 EL1904 的输入触发了相关的安全模式后。如果需要再次运行，需要如下操作。 

 使用 FB_SoEReset 功能块将驱动器复位。 

 使用 MC_Reset 功能块将 NC 复位。 

 将 Axis1 Error_Ack 置 1 来重置 AX5805。 

 如果是 Estop 功能块触发，还需要将该功能块 Restart。 

 

  



 

5、 关于 increment 单位的说明。 

 

以下是计算公式，该例子是计算电机转 10 圈时设的 increment 的值。 

 

 

6、 总结 

AX5805 安全选项卡主要用于停止转矩输出以及监控电机的转速，位置，方向的功能。（目前版本

还不支持力矩监控） 

换而言之，AX5805 不能实现对电机的减速停止操作，这也就是为何在进行 SS2 模式时，需要通过

PLC 程序来实现电机减速停止。AX5805 对驱动器的实际操作仅仅是切断转矩输出，没有之一。 

因此，在触发 SS2 模式时，AX5805 开始了监控，电机如果按照预定的时间停下，安全模块没有动

作。如果由于各种原因没有停下，那势必会在 SOS 模式中检测到位置超过范围。从而强制驱动器

停止输出力矩，使电机处于自由状态。所以，一般而言，配合带刹车的电机使用更为合适。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

注：文中涉及相关功能以及参数设定仅为编写日期时的状态，未来可能会有模块软硬件更新，届时会

对文档进行更改，本文未对 TwinSAFE 模块的某些基本操作做详述，如添加安全功能块，链接变量，

下载安全程序，可以参考 EL6900 相关的技术文档，疏漏之处，欢迎指正。更多详细内容可以参考

文档 AX5805en.pdf。 


