[image: ]
[bookmark: _Toc348084146] 
AX5000 SafeMotion功能详解与SLS功能配置方法
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	摘  要：
本文详细介绍AX5000驱动器使用SafeMotion功能。文中对比介绍了SLS、SSM、SMS和SSR功能，并以SLS功能为例展示配置过程。
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[bookmark: _Toc216362262]SafeMotion介绍
机器中使用的电动驱动产品的高动态性运动会对人和环境造成相当大的危害。从规范标准的角度来看，出于安全考虑，驱动技术部件必须能够协调和监测某些运动和运动顺序。TwinSAFE 集成式安全解决方案能够让安全驱动技术在与设备的复杂性相对应的三个层级中得到实施。安全驱动组件能够关断电机扭矩，或监测电机速度、位置和旋转方向等状态信息，进而控制电机后续运行，或者在监控状态的时候出现了异常进行自动关断电机运行。
倍福的产品中都有哪些产品支持SafeMotion，以及什么样的安全等级，参见下表。
[image: 电脑屏幕截图

AI 生成的内容可能不正确。]
TwinSAFE 安全驱动技术
[image: 表格

AI 生成的内容可能不正确。]
TwinSAFE 安全驱动技术（紧凑型驱动技术）



[bookmark: _Toc216362263]安全功能简介
停止功能有4个，分别是STO(Safe Torque Off )、SS1(Safe Stop 1)、SOS(Safe Operating Stop)、SS2(Safe Stop 2 )。
速度的安全功能有4个，分别是SLS(Safely Limited Speed)、SSR(Safe Speed Range)、SSM(Safe Speed Monitor)、SMS(Safe Maximum Speed)。
位置的安全功能有3个，分别是SLP(Safely Limited Position)、SLI(Safely Limited Increment)、SCA(Safe CAM)。
加速度的安全功能有2个，分别是SMA(Safe Maximum Acceleration)、SAR(Safe Acceleration Range)。
旋转方向的安全功能有2个，分别是SDIp(Safe Direction positive)、SDIn(Safe Direction negative)。
抱闸的安全功能有2个，分别是SBC(Safe Brake Control)、SBT(Safe Brake Test)。
这些安全功能，有一些是需要控制字来启用安全功能的，有一些则是直接通过这是参数便直接启用，安全功能状态全部都能通过安全状态字来显示。需要注意的是有一些安全功能是需要特定的安全编码器才能达到特定的安全等级，同时如果使用安全抱闸SBC、SBT功能，则需要特殊型号的电缆才可以，否则可能造成驱动器或电机损坏。
[bookmark: _Toc216362264]速度功能的对比
安全功能根据功能选择性使用，下面通俗的对速度的安全功能进行对比， 4种安全功能分别是SLS(Safely Limited Speed)、SSR(Safe Speed Range)、SSM(Safe Speed Monitor)、SMS(Safe Maximum Speed)，到底有什么区别？具体使用场景有哪些？参见下表。
	
	SLS
	SSM
	SMS
	SSR

	核心目标
	保障人员安全
	确认安全状态
	防止设备损坏
	保证工艺安全与质量

	控制逻辑
	上限监控
（速度 ≤ |n_SLS|）
	窗口监控
（下限 ≤ 速度 ≤ 上限）
	上限监控
（速度≤ |n_pos/ neq_max|）
	范围监控
（下限 ≤ 速度 ≤ 上限）

	系统状态
	允许在低速下运行
	用于状态检测和联锁
	限制运行，防止飞车
	限定运行范围

	如何启用
	SLS控制字（变为0）
	设置速度窗口（非0即启用）
	设置速度窗口（非0即启用）
	SSR控制字（变为0）

	输出/动作
	进入“SLS State”运行；超限则触发ErrorReaction
	输出“SSM_x状态”信号（1/0）
	超限则立即触发ErrorReaction
	超限（过高或过低）则触发ErrorReaction

	时间监控
	有（t_SLS, t_L_SLS）
	无（即时相应）
	无（即时响应）
	有（t_SSR, t_L_SSR）

	形象比喻
	校园区限速
车辆可以行驶，但必须慢于20km/h。
	收费站栏杆
只有车辆完全停下（状态满足），栏杆才抬起。
	发动机红区
转速绝对禁止进入红色区域，否则损坏发动机。
	巡航定速
速度必须维持在80-100km/h之间。


具体使用场景还需根据设备和工艺进行合理搭配，从而实现安全生产的目的。其他的安全功能应用方式也是类似的，参照手册即可明白。
需要特别注意的是，所有的安全功能都是监控状态的，同时在超过设定的监控区间后驱动器的一个自行关断电机的功能。也就是说安全功能不具备调整电机速度或位置的功能，比如新人常遇见的一个问题就是，我开启了SLS功能，电机就应该到了我设置的速度区间，同时电机不会超出设定的区间。这是一个新手最先进入的误区，也是很容易引起歧义的误区。

以SLS的一个常见使用场景举例，当我进入维修模式后，PLC主程序开始执行降速逻辑，与此同时“启动维修”信号也要传入安全系统中，安全程序中，接收到该信号后，拉低SLS控制字，此时开始计时，电机轴的速度进入监控窗口后，在进行短暂延时，SLS状态字被置位设置为1。或者到达开始计时的时间终点，SLS状态字被置位为1，此时电机轴被严格监控是否在设定限制速度之内，如果超过了限制速度则驱动器会自动按照预先配置好的控制器进入STO或其他停轴流程。如果没有超过则会一直被监控，直到SLS控制字再次被置1，关闭监控。这样在SLS的状态字输出后，代表着电机的运行速度被严格监控中，此时便可以打开安全门进行维修作业，电机始终只能在低速的运行，这样即确保了维修人员的安全，也能随时调整电机的位置进行维保。
[bookmark: _Toc216362265]SLS功能详解
SLS功能安全限速功能的核心作用是：在需要人员靠近设备的特定模式下（如维护、调试、清洁），允许电机继续运行，但将其速度严格限制在一个预设的安全值以内，从而显著降低人员受伤的风险。在激活后，系统从当前速度平稳过渡到受严格速度限制的安全运行状态。
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功能详解：
1. 激活与过渡期
· 当SLS功能被激活（例如，操作员打开安全门进入维护区域）的瞬间，时间监控器 t_SLS 开始计时。这是系统被允许减速并进入安全速度范围的总时间。
· 此时，系统行为取决于当前速度：
· 情况一（速度已在安全范围内）：如果电机转速已经在 [-n_SLS, +n_SLS] 之内，系统会启动一个较短的确认延时 t_L_SLS。只要在此期间速度一直保持在该范围内，到期后便正式进入“SLS State”。
· 情况二（速度在安全范围外）：如果电机转速超出 n_SLS，标准控制系统会立即命令电机减速。系统必须在 t_SLS 超时之前，将速度降至安全范围内。
2. 安全运行期
· 在最晚 t_SLS 时间点之后，驱动器会严格监控电机实际转速，确保其绝对值不超过 n_SLS。
· 只要速度维持在这个安全限值内，电机就可以持续运行，同时“SLS State”保持有效。这使得在安全低速下进行维护、调试或清洁成为可能。
3. 容错与安全反应
· 触发条件：在稳定监控期内，如果电机转速超出了 +n_SLS 或 -n_SLS 的限值。
· 系统动作：驱动器将立即执行在 ErrorReaction_SLS 参数中预先定义的安全措施。这通常会触发如安全停止1（SS1） 或 安全转矩关闭（STO） 等响应。
[bookmark: _Toc216362266]功能测试
[bookmark: _Toc216362267]硬件配置
本实验采用的是C6030控制器，搭配EL6900、EL1904、EL2904、AX5805以及AX5206驱动器进行硬件搭建，软件平台采用的是TwinCAT3，不管是TwinCAT3还是TwinCAT2编程思路是一致的，配置方式雷同，参照着进行配置即可。
每个安全模块都需要进行物理拨码，确保硬件地址不能重复，具体如何对应地址请自行查阅模块手册，下图为AX5805模块的硬件地址拨码指示。
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[bookmark: _Toc216362268][bookmark: _Toc393663173]软件配置过程
添加路由连接控制器等操作，此处不做详细说明。
[bookmark: _Toc216362269]扫描IO硬件
切换控制器到配置状态，进行硬件扫描，在扫描到AX5805的时候会弹出提示框，按照驱动器是单轴还是双轴进行选择即可。
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扫描完成后便可激活程序，测试发现驱动器会出现FDD4报警，也就是安全报警。是因为驱动器检测到了安全卡但是没有配置安全卡，所以需要配置安全卡。打开驱动器DriveManager找到SafetyOption选项，将P-0-200参数设置为2：AX5805/AX5806。
[image: 图形用户界面, 文本, 应用程序
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[bookmark: _Toc216362270]安全程序配置
在扫描完硬件后，添加安全程序，在Target位置选择对应的安全PLC类型，并关联到对应的IO模块上。
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在安全程序 Alias Devices位置选择“Import Alias-Device(s) from I/O-configuration”添加上对应的安全模块。
[image: ]
AX5805 的通用参数设置，打开参数设置面板，按照实际的电机型号输入对应的电机字符串信息，同时还有另外的两个参数SMS和SMA，其中SMS（Safe Maximum Speed）为最大速度限制，SMA（Safe Maximum Acceleration）为最大加速度限制，这两个参数可以根据实际的应用进行设置，可以理解为都是用来保护设备装置的。
如果双轴驱动指连接了一个电机，那么只需要输入一个电机的字符串信息即可。
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[bookmark: _Toc216362271]安全参数配置和说明
对于AX5805有两种安全模式可供选择，一种是标准版本也就是能够使用全部安全功能，另外一种是仅仅使用STO的功能，这里主要讲标准版本的功能。
在标准模式中，控制系统上电后，安全系统会校验以下参数，如果设置的有问题那么控制器会一直在安全状态而不能运动。
[image: 表格
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这里面参数0x2000到0x2043为轴1，0x2800到0x2843为轴2。两组参数分别设置，0x2001/0x2801 Motor_String 参数在上面的通用参数设置中设置好会自动传到此处。0x2002/0x2802 Motor_Polepairs 为电机的极对数，这个参数可以查找电机手册或者在驱动的参数中查看。需要特别注意的是如果双通道驱动只接了一个电机，那么空着的电机极对数需要设置为4，否则会报错。
[image: ]
其余参数没有特殊情况，保持默认即可。
对于STO模式仅需检测如下参数即可；
[image: ]
[bookmark: _Toc216362272]安全报文说明
 AX5805的安全报文同普通设备一样，包括控制字Control Word 和状态字Status Word。安全报文的定义在Process Image中进行配置和查看，如下图所示，左侧为状态字，右侧为控制字。系统每个轴默认配置了一个Byte的控制字和一个Byte的状态字，并且每个轴留有1个Byte的空间可供用户自定义设置。
[image: ]
对应在IO中，可以看到AX5805的通讯变量如下：
[image: ]
[bookmark: _Toc216362273]修改安全报文
对于Process Image的修改实际上是配置的安全参数中1600和1A00的参数。
[image: ]
参数值的详解如下，
[image: ]
增加控制字，用户根据自己的需要添加所需的控制字，在Process Image中添加，添加完控制字后可以在1600参数中查看到。
[image: ]
可供添加的控制字有下面几种。
[image: ]
在Process Image中添加状态字后，可以在1A00参数中查看得到，可供添加的状态字如下：
[image: ]
[bookmark: _Toc216362274]安全参数的计算
安全功能中配置的参数是通过电机的极对数进行物理计算的，是驱动层来完成的并未通过PLC来判断，这样保证了运动监测的安全性，具体的计算过程如下。
[image: ]
[image: 文本, 信件
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下面以SLS功能举例说明：
由速度计算公式：
Speed - calculation in increments/ms:
Increments per ms = 2 * 65536 * Polepairs * Revolution per ms
所以比如想要设置SLS的监控速度为500RPM，那么SLS的监控速度6693参数需要设置为4367。

以SLS为例，添加SLS1，由下图可以看到涉及SLS相关的参数有4个，分别是6691、6693、6694和6698，SLS功能具体的监控过程参见1.3章节的说明，下面通俗的说明一下每个参数的含义。
6691：t_SLS 代表的是从启用SLS功能，到开启监控的最长时间，此处设置3000mm，也就是表示从开启SLS功能3s后开始进行速度监控；
6693：n_SLS 32 Bit 这个参数上面已经做了详细解说说明；
6694：t_L_SLS 这个时间代表的是当轴的速度进入了监控的速度区间， 在延迟t_L_SLS时间后开启速度监控，不必等到6691 t_SLS时间到达后，这样更早的进入监控，提高了安全性，此处设置了500，也就是进入监控速度区间后500ms开始速度监控。
6698 Error Reaction SLS 这个参数代表的是错误响应，此处表示的是如果是在开启速度监控后，轴速度超过了6693参数的限制值，那么便会执行该错误响应，默认的配置是0x66400001，这代表的是STO，表示超过速度后执行STO进行安全关断，当然也可以设置为其他控制字比如SS1等，一般情况默认即可。
[image: ]
其他的指令列举如下：
[image: 表格
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[bookmark: _Toc216362275]程序编写
[bookmark: _Toc216362276]安全程序编写
安全程序涉及4个功能块。
FBMon1：用于输出轴控制字指令的，对于添加的控制字，必须要都设置为1，否则安全卡就会认为是某个安全功能被激活了，那么驱动就会一直在安全状态。
[image: ]
FBAnd1：用于复位安全卡故障信息，关联的是Axis_Error_Ack控制字，例程中关联EL2904是用于观察的，无实际意义。
[image: ]
FBMon2：用于触发SLS功能，功能块的输入端连接的是EL1904的Ch3通道，当检测到Ch3通道信号断开，那么SLS控制字由1变为0，SLS功能开始启用。同时将此信号传给普通PLC程序，普通PLC程序进行减速处理。
[image: ]
FBDecouple1：将SLS的状态字传给普通PLC，用于状态检测或者程序编写。
[image: ]

整体程序如下：
[image: ]
[bookmark: _Toc216362277]PLC程序
PLC程序中定义与安全程序关联的变量
	SafeRun			AT%Q*:BOOL;			// 安全程序运行
	SafeErrAck		AT%Q*:BOOL;			// 安全程序复位
	SafeComErr		AT%I*:BOOL;			// ComErr
	SafeOtherErr		AT%I*:BOOL;			// 其他错误
	SLS_MonStatus	AT%I*:BOOL;			// SLS功能开启信号
	SLS_Status		AT%I*:BOOL;			// 进入SLS监控
程序中主要是控制轴运行的，分别是上使能（MC_Power）、速度运行（Move_Velocity）、停轴（MC_Halt）。
轴设置的运行速度为2500RPM，当收到SLS触发的信号后将倍率由100修改为18，也就是将电机速度变为450RPM。上文中设置的SLS安全监控速度为500RPM，所以电机速度在安全的监控之下，过一定时间SLS状态字输出，进入安全监控状态，可以进行下一步操作。
IF NOT SLS_MonStatus AND NOT ErrTest THEN 
	Override := 18;
ELSE
	Override := 100;
END_IF
Axis1_Power(
	Axis:= Axis1, 
	Enable:= Power_On, 
	Enable_Positive:= Power_On, 
	Enable_Negative:= Power_On, 
	Override:= Override,  
	Error=> , 
	ErrorID=> );
	
Axis1_MoveVelo(
	Axis:= Axis1, 
	Execute:= Axis1_MoveVelo_Exc, 
	Velocity:= Velocity, 
	Error=> , 
	ErrorID=> );
	
Axis1_Halt(
	Axis:= Axis1, 
	Execute:= Axis1_Halt_Exc, 
	Error=> , 
	ErrorID=> );
[bookmark: _Toc216362278]功能测试
为了便于观察，NC中设置的传动比为60/1048576，所以MoveVelocity中设置的速度和轴的实际速度单位是RPM，由下面的曲线便可观察到一整安全检测的过程。
[image: ]
在安全状态下将ErrTest置1，此时Override有变为100，模拟速度超过限制值，可以发现超过设定的500RPM后，轴进入STO状态，同时出现安全报警。
[image: ]
[bookmark: _Toc216362279]错误分析
[bookmark: _Toc216362280]0xFA82诊断信息
AX5805/AX5806 驱动器检测到任何故障时，均会执行安全转矩关断（STO）故障响应。这意味着所连接的电机将被直接切换至无转矩状态，并通过惯性滑行至停机。滑行停机的持续时间取决于系统中存储的动能大小。若电机驱动悬挂负载，甚至可能出现负载带动电机加速的情况。因此，用户必须配备适当的外部安全机构（例如机械制动器）以规避此类风险。
故障停机的原因可从诊断数据（CoE 对象 0xFA82）中读取。该对象内的数据分为诊断信息和故障信息两类。
故障代码索引值小于 0x1000 或大于 0x4FFF时，可通过EtherCAT 状态切换（从 PREOP 模式切换至 SAFEOP 模式）完成故障复位。此类故障包括通信故障、参数故障和环境故障。
其余所有故障均为内部故障，仅能通过硬件复位，或将 AX5805/AX5806 切换至 EtherCAT BOOT 启动状态来完成复位。
0xFA82的故障参数含义可参照“AX5805_AX5806en.pdf”手册中5.1章节“Error indices in CoE object 0xFA82”，下图为截取的部分信息。
[image: ]
[bookmark: _Toc216362281]0xFA10 诊断信息
0xFA10参数是一个组合诊断信息，用户设置FA10:01参数不同的数值，FA10:02~FA10:08显示不同的内容，以此来组合显示AX5805的诊断信息。
[image: 图片包含 表格

AI 生成的内容可能不正确。]
FA10:01 默认数值为0，FA10:02~FA10:08显示的内容如下： 
[image: ]
其中FA10:07和FA10:08是最为常用，这两个参数会提示驱动器在安全状态的原因，这是分析问题的重要信息。
[image: ]
FA10:01 设置1~8分别显示的是轴1和轴2的错误诊断历史信息，详细说明参照“AX5805_AX5806en.pdf”手册。
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Index__[Name Description Unit__|Default value
0x2000 |Motor_Type Motor type for axis 1 - 0x0000
0x0000 = rotary synchronous motor with feedback
0x2001_|Motor_String Name of the motor - =
0x2002_[Motor_Polepairs Number of motor pole pairs -
0x2020 |Speed_Compare_ The value should be set as small as possible according to the application. |~ (0x00000084
[Window
0x2021 |Speed_Compare_ Firmware < 07 - (0x00000014
Violationlevel Number of 125 s cycles in which the Speed_Compare_Window may be
exited (value range 0 to 254).
The value 255 switches the function off
Firmware > 07
As of firmware version 07, the value 255 no longer switches the function
off, but the value range is 0 to 255
0x2022_|Speed_Compare_Filter |Setting of the fiter steps for the raw values used for the comparison. - 0x0000000A
0x2030 [ESTOP_Ramp_ Error reaction time SS1, after which STO is activated. ms 0x0000
Time
0x2040 |Motor_Default Data | Motor-specific parameter - l0x0028
This value can be found in document: AX5805_Defaultwerte_de.pdf
0x2043 [Current_Compare_ |not used 100ms [0x0064
Violationlevel
0x2800 |Motor_Type Motor type for axis 2 - 0x0000
0x0000 = rotary synchronous motor with feedback
0x2801_[Motor_String Name of the motor - -
0x2802_[Motor_Polepairs INumber of motor pole pairs - -
0x2820 |Speed_Compare_ The value should be set as small as possible according to the application. |~ (0x00000084
[Window
0x2821 |Speed_Compare_ Firmware < 07 - (0x00000014
Violationlevel Number of 125 s cycles in which the Speed_Compare_Window may be
exited (value range 0 to 254).
The value 255 switches the function off
Firmware > 07
As of firmware version 07, the value 255 no longer switches the function
off, but the value range is 0 to 255
0x2822 |Speed_Compare_ Setting of the filter steps for the raw values used for the comparison. - (0x0000000A
Filter
0x2830 [ESTOP_Ramp_ Error reaction time SS1, after which STO is activated. ms 0x0000
Time
0x2840 | Motor_Default Data | Motor specific parameter This value can be found in document; - 0x0028
AX5805_Defaultwerte_de.pdf
0x2843 |Current_Compare_ _ |not used 100ms |0x0064
Violationlevel
0x2F00_|Number_of_Axis Number of axes - 0x0000
0x2F02 [Debug_Mode_Active | This value must set to FALSE. - FALSE
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At least the following parameters must be set with this mode of operation (up to firmware 04):

Index |Name Description Unit Default value
0x2F00 |Number_of_Axis Number of axes -- 0x0000
0x2F01 |STO_Mode_Active /Activate STO mode -- TRUE
0x2F02 |Debug_Mode_Active This value must set to FALSE. -- FALSE

From firmware 05 and revision number AX5805-0000-0017, the following parameters must be set as a
minimum in this mode:

Index |Name Description Unit Default value
0x2041 |STO_Mode_Active /Activate STO mode axis 1 FALSE
0x2841 |STO_Mode_Active /Activate STO mode axis 2 FALSE
0x2F00 |Number_of_Axis Number of axes -- 0x0000

0x2F02 |Debug_Mode_Active This value must set to FALSE. -- FALSE
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Fig. 12: Example for SOS_1
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Index Name Maximum number of instances
0x6630 Axis 1 Restart_Ack 1
0x6650 Axis 1 Safe Stop 1 8
0x6670 Axis 1 Safe Stop 2 8
0x6668 Axis 1 Safe Operating Stop 8
0x6680 Axis 1 Safe Speed Range 8
0x6690 Axis 1 Safely Limited Speed 8
0x66A0 Axis 1 Safely Limited Position 8
0x66B8 Axis 1 Safely Limited Increment 8
0x66C0 Axis 1 Safe Acceleration Range 8
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Bit |Assignment Possible setting |Default value
0 [Safe Torque Off (Axis 1 STO) none 0x66400001
1 |Safe Speed Monitor (Axis 1 SSM_1) none [0x66E00101
2 |Safe Speed Monitor (Axis 1 SSM_2) none [0x66E00201
3 |Safe Operating Stop (Axis 1 SOS_1) none [0x66680101
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Start: 0247:55.111:000AM | End: 02:49:50.301:000 AM | Pos: 0.00:00:35.216:142 | Time: 02:48:30.327:142AM | Date: Tuesday, December 9, 2025
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Errorin- |Error name Description Typical error re-

dex in action time

0xFA82

0x0001  |FAULT_MAXT_C1 The temperature has exceeded the maximum permissible
temperature (uC1)

0x0002  |FAULT_MAXT_C2 The temperature has exceeded the maximum permissible
temperature (uC2)

0x0003  |FAULT_MINT_C1 The temperature has fallen below the minimum permissible
temperature (uC1)

0x0004  |FAULT_MINT_C2 The temperature has fallen below the minimum permissible
temperature (uC2)

0x01017__|HW_ERR_MAX_VCC_C1 The maximum supply voltage was exceeded (3.3 V).

0x0102_[HW_ERR_MAX_VCC_C2 The maximum supply voltage was exceeded (3.3 V)

0x0103[HW_ERR_MIN_VCC_C1 The supply voltage fell below the minimum value (3.3 V)

0x0104__|HW_ERR_MIN_VCC_C2 The supply voltage fell below the minimum value (3.3 V)

0x0201  |FAULT_MCTC1_TO The MCTests of uC1 were not carried out completely within the
specified time

0x0202 |FAULT_MCTC2_TO The MCTests of C2 were not carried out completely within the
specified time

0x0203_|FAULT_TIMER_C1 The global timer was not updated in time.

0x0204 |[FAULT_TIMER_C2 The global timer was not updated in time.

0x020C|FAULT_TS_WDG_TO_C1 The TwinSAFE module was not called within the watchdog
time.

0x020D |FAULT_TS_WDG_TO_C2 The TwinSAFE module was not called within the watchdog
time.

0x020E  |FAULT_RESET_MC1 A reset has occurred in the operation of the controller for pC1
1C2 was not reset thereby.

0x0300  |FAULT_SERCOMC2 an error occurred in the SerComP24C2 module during data
transmission

0x0401- |FAULT_SERCOM an error occurred in the SerComP24C1 module during data

0x0408 transmission

0x0501-  |FAULT_TEMPSENSOR Error in the communication with one of the temperature

0x0507

sensors
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Index in 0xFA10 Name Description

0xFA10:02 - -

0xFA10:03 Internal data -

0xFA10:04 Internal data -

0xFA10:05 Software CRC C1 -

0xFA10:08 Software CRC C2 -

0xFA10:07 Reason for shutdown axis 1 see chapter Reason for shutdown
of CoE objects 0xFA10:07 and
OxFA10:08 [P 92]

0xFA10:08 Reason for shutdown axis 2 see chapter Reason for shutdown

of CoE objects 0xFA10:07 and
0xFA10:08 [ 92]
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Value in Description

0xFA10:07

shutdown reason axis 1

0xFA10:08

shutdown reason axis 2

0xXX00 Error reaction: no error reaction

0xXX40 Error reaction: STO (Safe Torque Off)

0xXX50 Error reaction: SS1 (Safe Stop 1)

0x01XX 'Shutdown reason: The status word was calculated incorrectly.

0x02XX 'Shutdown reason: The parameters are wrong or not yet loaded

0x03XX 'Shutdown reason: FSOE protocol not in state DATA

0x04XX 'Shutdown reason: Internal comparison failed. Please check the motor/drive
dimensioning/parameterization

0x05XX Reason for shutdown position detection: external cam detected unexpectedly

0x06XX Reason for shutdown position detection: external cam detected to the right of the
cam window

0x07XX Reason for shutdown position detection: external cam detected to the left of the
cam window

0x08XX Reason for shutdown position detection: the maximum traversing range was
exceeded.

0x50XX Reason for shutdown safety function: The safety function SS1 has switched off.

0x68XX Reason for shutdown safety function: The safety function SOS has switched off.

0x80XX Reason for shutdown safety function: The safety function SSR has switched off.

0x90XX Reason for shutdown safety function: The safety function SLS has switched off.

0xA0XX Reason for shutdown safety function: The safety function SLP has switched off.

0xABXX Reason for shutdown safety function: The safety function SMS has switched off.

0xB8XX Reason for shutdown safety function: The safety function SLI has switched off.

0xCOXX Reason for shutdown safety function: The safety function SAR has switched off.

0xC8XX Reason for shutdown safety function: The safety function SMA has switched off.

0xDOxx Reason for shutdown safety function: The safety function SDIp has switched off.

0xD1xx Reason for shutdown safety function: The safety function SDIn has switched off.





image37.jpg




image1.jpeg
BECKHOFF




