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1 Inledning 
 
Snabbguiden är en kortfattad översikt för att koppla upp och, med hjälp av 
IndraWorks, parametrera den inbyggda säkerhetsfunktionaliteten i IndraDrive. 
 
Guiden är baserad på IndraWorks 09V12, IndraDrive med firmware MPH07 och kan 
avvika från tidigare versioner men grundprincip och arbetssätt är desamma. 
  
För fler manualer besök 
http://www.boschrexroth.se/  
 
Förslag på förändringar och förbättringar av detta dokument tas emot via E-post  
fredrik.strahle@boschrexroth.se  
 

1.1 Service och support 
För att få service och support finns följande telefonnummer att använda. 
 
Måndag - fredag  kl 0800-1630    08–727 91 60   Bosch Rexroth Sverige 
Om det finns behov av support utanför ordinarie arbetstid ring: 
Joursupport alla dagar, året runt  kl 0530-2200        08–727 92 60          Kalix T24 
 
Övrig tid      +49 (0) 171 333 88 26 Service-Hotline Tyskland 
     +49 (0) 172 660 04 06 
 
 
Bra att ha tillhands när ni ringer supporten för att få snabbare assistans är: 
Komplett förstärkarbeteckning t.ex (relevant servoparameter inom parentes) . 

Kraftdel HCS02.1E-W0012-A-03-NNNN (se S-0-0140)  
Kontrolldel  CSH01.1C-PB-ENS-NNN-NNN-NN-S-NN-FW (se P-0-1520) 

      Firmware FWA-INDRV*-MPH-05V12-D5-1-NNN-NN (se S-0-0030) 
Komplett motorbeteckning t.ex. 

MSK030B-0900-NN-M1-UG0-NNNN (se S-0-0141) 
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2 Beskrivning av IndraDrive säkerhetsfunktionalitet 

2.1 Definition 
Rexroth har sedan ett flertal år levererat servon med inbyggda 
säkerhetsfunktioner som motsvarat EN 954-1. 
Från och med 29 december 2009 gäller maskindirektivet 2006/42/EG och 
säkerhetsstandarderna EN ISO 13489-1 och IEC EN 62061. 
För att uppfylla den nya standarden har små justeringar gjorts på 
säkerhetfunktionerna i IndraDrive. 
Inkopplingen är lika som tidigare, några definitioner är ändrade i mjukvaran. 
För att uppfylla maskindirektiven EN ISO 13489-1 och IEC EN 62061 skall 
L2/S2 användas. Till detta skall firmware 07VRS och uppåt användas och 
minst IndraWorks 09VRS. 
 
Vill du ha lite tips hur du räknar ut säkerhetsnivån som behöver uppfyllas på 
maskinen så finns det information på vår hemsida om detta. 
På hemsidan finns även dokument med MTTFd-värden på de ingående 
komponenterna för att kunna göra en riktig riskanalys. 
Denna guide är bara ett hjälpmedel för att starta upp en säkerhetsfunktion, 
maskinbyggaren är själv ansvarig för att beräkna att korrekt säkerhetsnivå 
uppfylls. 
 

2.2 Option L2, Starting Lockout 
”Starting Lockout”-funktionen i IndraDrive är till för drifter där det finns ett 

behov av att upprepat slå av matningsspänningen till drifterna för att 
säkerställa momentlöst tillstånd på dessa. 
 

Ex. En halvautomatisk maskin där operatören upprepat måste gå in riskzon 
för att byta material.  
I en traditionell lösning behöver då matningsspänningen slås ifrån via en 
kontaktor då operatören begär tillträde till området. Detta leder till att 
livslängden på såväl kontaktor som på servots kondensatorer förkortas 
samt en viss tidsfördröjning då servots uppstartssekvens på kraftsidan 
(kontrollerad uppladdning av kapacitanser) tar viss tid i anspråk. 
Med Starting Lockout frånskiljs servots utgångssteg från mellanleds-
spänningen internt i servot på ett säkert sätt enligt PLe alternativt SIL3 sätt 
vilket gör att matningsspänningen till servot kan vara fortsatt till.     Servots 
kapacitanser urladdas inte och servot är redo för drift utan väntetider. 
Detta sparar livslängd på såväl kapacitanser som på yttre kontaktorer. 
 
OBS! Denna funktion skall inte användas i driftfall med mer än 168 timmar 
kontinuerlig drift eftersom funktionen måste ”kvitteras” minst var 168:e 
drifttimme för att säkerställa den yttre säkerhetskretsens funktion. 
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2.3 Option S2, Safety Technology I/O 
S2-optionen finns endast att tillgå tillsammans med den IndraDrive-variant som vi 
kallar för ”avancerad” eftersom S2-optionen bygger på tvåkanalig övervakning 
och därför kräver den avancerade IndraDrive-variantens dubbla processorer.  
 
Funktioner i S2-optionen: 
 Säker maxfart (om funktionen aktiverats är övervakningen aktiv även i normal 

operationsmode) 
 Säker rörelseriktning 
 Säker begränsad åksträcka 
 Säker absolut gränslägesposition, kräver en yttre hemlägesgivare (även för 

absolutmätande återkoppling) separat för kanal2 för att säkerställa att 
axelkopplingarna inte slirat 

 Säkert momentlöst stillestånd i säkerhetsmode (”SS1”)  
 Säkert reglerat stillestånd (”SS2”) 
 Säkert frånkopplad motor i både säkerhetsmode och normalmode (”SS1 ES”) 
 Säker mekanisk broms (kräver motor med hållbroms samt en extern 

hållbroms) 
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3 Inkoppling 
 

3.1 Option L2, Starting Lockout 
3.1.1 Pinkonfiguration X41-kontakt 

 
 

 

 
 

 

Se manual: 
R911297838, 
Kapitel 14.1.6  

Se manual: 
R911297838, 
Kapitel 14.1.4  
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3.1.2 N/C-N/O Inkoppling 

 
 

3.1.3 N/C-N/C Inkoppling 
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3.1.4 Inkoppling med en kanal från PLC-utgång 
Det går att använda en standard PLC-utgång för den ena kanalen om den andra 
kanalen är hårdvarukopplad. Det är dock ej godkänt att koppla båda 
kanalerna till standard PLC-utgångar. Ska båda kanalerna vara logikstyrda 
måste en säkerhetsklassad PLC användas. I exemplet nedan används en PLC-
utgång för den ena kanalen i en N/C-N/O-kopplad krets. 
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3.2 Option S2, Safety Technology 
3.2.1 Pinkonfiguration X41-kontakt 
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3.2.2 Trådad inkoppling, X31/X41 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

         
           1) Funktionen parametrerbar, E1, E1n används i följande exempel som  
     ”Mode Selector” 

2) Funktionen parametrerbar, E2, E2n används i följande exempel som 
   ”Enabling control” 

           3) Behöver endast kopplas om flera säkerhetsfunktioner skall användas 
           4) Utgång om servot är satt som dynamizeringsmaster i parameter  
     P-0-3210 bit 3, det går också att använda en extern dynamizeringspuls. 
                     EX – Ingångarna (X31.x) är aktiva vid +24V 
              EXn – Ingångarna (X41.x) är aktiva vid 0V 
 E och A kommer från tyska Ein och Aus, dessa beteckningar ersätts  
  ibland i IndraWorks och annan dokumentation av engelska I och O (för  
  Input och Output) 

 

 

 

 

 

 

 

X31.4 - Kanal 1, Aktivera säkerhetsmode1) 

X41.4 - Kanal 2, Aktivera säkerhetsmode1) 

X31.5 - Kanal 1, Aktivera säkerhetsfunk. 12) 

X41.5 - Kanal 2, Aktivera säkerhetsfunk. 12) 

X31.6 - Kanal 1, Aktivera säkerhetsfunk. 23) 

X41.6 - Kanal 2, Aktivera säkerhetsfunk. 23) 

X31.7 - Kanal 1, Aktivera säkerhetsfunk. 33) 

X41.7 - Kanal 2, Aktivera säkerhetsfunk. 33) 

X32.9 - Kanal 1,  
Status säkerhetsmode aktiv 

X41.3 - Kanal 2,  
Status säkerhetsmode aktiv 

X41.2 - Kanal 2, Status på diagnostikslavar  
            i samma säkerhetszon 

Säkerhetsmaster 

n

X41.2 Utgång från diagnostikslavar 

Överordnat styrsystem 

+24V   X41.8 

    0V   X41.9 

+24V   X31.8 

    0V   X31.9 

Extern matning 
(måste anslutas) 

Varje relä får sin styrsignal från 
yttre säkerhetskrets 
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          1)  Funktionen parametrerbar, I1, I1n används i följande exempel som  
  ”Mode Selector” 

2)  Funktionen parametrerbar, I2, I2n används i följande exempel som 
”Enabling control” 

          3)  Behöver endast kopplas om flera säkerhetsfunktioner skall användas 
                     EX – Ingångarna (X31.x) är aktiva vid +24V 
              EXn – Ingångarna (X41.x) är aktiva vid 0V 
 E och A kommer från tyska Ein och Aus, dessa beteckningar ersätts  
  ibland i IndraWorks och annan dokumentation av engelska I och O (för  
  Input och Output) 

 

X31.4 - Kanal 1, Aktivera säkerhetsmode1) 

X41.4 - Kanal 2, Aktivera säkerhetsmode1) 

X31.5 - Kanal 1, Aktivera säkerhetsfunk. 12) 

X41.5 - Kanal 2, Aktivera säkerhetsfunk. 12) 

X31.6 - Kanal 1, Aktivera säkerhetsfunk. 23)

X41.6 - Kanal 2, Aktivera säkerhetsfunk. 23) 

X31.7 - Kanal 1, Aktivera säkerhetsfunk. 33) 

X41.7 - Kanal 2, Aktivera säkerhetsfunk. 33) 

X41.1 – Dynamizeringspuls ingång 

X32.9 – Används ej 

X41.3 – Används ej 

X41.2 - Kanal 2, Säkerhetsstatus kopplas till 
säkerhetsmaster (servo) i samma zon 

Säkerhetsslav 

n

Säkerhetsmaster, X41.2 (ingång) 

 

+24V   X41.8 

    0V   X41.9 

+24V   X31.8 

    0V   X31.9 

 

X41.1 Säkerhetsmaster 
Dynamizeringsutgång 

X31.4 Säkerhetsmaster

X41.4 Säkerhetsmaster

X31.5 Säkerhetsmaster

X41.5 Säkerhetsmaster

X31.6 Säkerhetsmaster

X41.6 Säkerhetsmaster

X31.7 Säkerhetsmaster

X41.7 Säkerhetsmaster
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3.2.3 En kanal fältbuss och en kanal trådad, Fältbuss/X41 
Vid denna inkoppling kopplas alla signaler som hör till kanal2 (X41) enligt 
avsnitt 3.2.2 medan de signaler som hör till kanal 1 kommer att skickas genom 
fältbussens realtidskanal. Se principbilder nedan. 
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3.2.4 Översikt dynamisering 
Dynamisering av samtliga slavar utförs av dynamiseringsmastern som är 
kopplade enligt bilden nedan.  

 
OBS! Pga av hårdvarurestriktioner kan en IndraDrive som 
dynamiseringsmaster sköta dynamiseringen av maximalt 24 st slavar. 

 
3.2.5 Profisafe 

Då man har tillgång till en ProfiSafe master kan man låta båda kanalerna gå via 
Profibus-interfacets säkra kanal. Inga anslutningar behöver göras på X41-
kontakten förutom referensgivare om säker absolutposition skall användas.  
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4 Parametrering med IndraWorks   

4.1 Option L2, Starting Lockout 
1. Öppna inställningarna för Starting Lockout genom att dubbelklicka på 

Starting Lockout under Drive-Integrated Safety Technology-mappen i 
servots projektträd 

 
 

2. Ställ in vilken typ av inkoppling som gjorts (NC-NO eller NC-NC) 

 
 

3. Ställ in den maximala tiden som servot får vara i normal operation utan att 
säkerhetsfunktionen aktiveras (om tiden överskrids genereras varning 
E3110). Tryck sedan på Apply 
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4. Om driven befinner sig i parametermode, sätt den åter i operationsmode 
genom att antingen högerklicka på en grå yta och välj Exit 
parameterization level 

 
 
eller att trycka på OM i knappraden högst upp 

 
 
5. Nu är inställningarna för Starting Lockout färdiga 

4.2 Option S2, Safety Technology 
4.2.1 Trådad inkoppling enligt avsnitt 3.2.2 

1. Öppna inställningarna för X31-kontakten genom att dubbelklicka på I/O 
X31/X32 under Local I/Os i servots projektträd 

 
 

2. Ställ in ingångarna X31.4 (I_2) och X31.5 (I_3) enligt bilden nedan 

  
Om fler än två säkerhetsfunktioner behövs kan dessa läggas till på X31.6 
och X31.7, se parameterhjälpen (eller manualen) för parameter P-0-3212 
 

3. Klicka på X32-fliken för att öppna inställningarna för X32-kontakten 
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4. Ändra riktning på X32.9 genom att klicka på pilen framför nian så att 
anslutningen blir en utgång 

 
 

5. Välj in parameter P-0-3214 : Safety technology status word, channel 1 bit 0 
i rullisterna för X32 anslutning 9 

 
 

6. Stäng fönstret för I/O-inställningar med krysset i fönstrets högra hörn 

 
 

7. Öppna Dialogen för säkerhetsinställningar genom att dubbelklicka på 
Initial Commisioning… under Drive-Integrated Safety Technology mappen 
i servots projektträd 
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8. Klicka i att det finns säkerhetsomkopplare, välj antalet i rullistan och 
kontrollera att intefacet för säkerheten är valt till I/O. 

 
 

9. Namnge servot med avseende på funktion i säkerhetszon  
(ex. Servofunktion_Zon_Säkerhetsfunktion) 
Klicka sedan på Next 

Tips: 
I informationsrutan, med blå inramning i bilden ovan, finns viktig 
information om de val som kan göras i respektive steg i 
inställningsdialogen. 
 
Om muspekaren sätts över valrutorna (inramade med grönt ovan) visas en 
liten hjälptext om vad dessa val är till för. Generellt kan sägas att valen är 
till för mer avancerad säkerhetsfunktion än vad som kommer att behandlas 
i denna guide. För mer information se ordinarie dokumentation om 
IndraDrive Safety functions. 
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10. Om servot inte redan är i parameter mode kommer ett varningsmeddelande 
att visas. Tryck Yes för att bekräfta övergång till Parameter mode. 

 
 

11. Välj in vilka funktioner som skall vara på respektive ingång enligt bilden 
nedan. Tryck sedan på Next 
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12. Välj om hastighetsövervakning (säker max fart) ska vara aktiv och skriv in 
axelns maximala hastighet (oavsett driftmode, skall vara större än farten 
inskriven i parameter S-0-0091). 

 
Det går också att aktivera säker rörelseriktning (som alltid gäller då 
säkerhetsmode aktiverats) och säker absolut gränslägesposition där den 
senare dock kräver att det finns separat referensgivare för kanal2. 

 
13. Välj Safety related operational stop och skriv in hur långt axeln är tillåten 

att röra sig och hur stor fart som kan tillåtas för att axeln ändå ska räknas 
som stillastående (eftersom servot reglerar kommer alltid viss 
positionsavikelse och därav hastighet att finnas) 
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14. Välj in de övervakningsfunktioner som ska vara aktiverade då 

säkerhetsomkopplaren som anslutits till I2/I2n är aktiv (och för övriga 
omkopplare om fler omkopplare finns tillgängliga) 

 
 

15. Ställ in gränsvärden för de övervakningar som valts samt den maximala 
tiden som säkerhetsmoden får vara aktiv (0 stänger av tidsövervakningen). 
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16. Välj Drive-Controlled transition (Övriga val rör främst NC-controlled 
transition och kan i normala fall lämnas med default-värden) 

 
 

17. Välj Safety related feedback … for control PLC för en fristående axel och 
för säkerhetszonmaster. För säkerhetszonslav välj to master (slave axis).  
Se bild nedan 

 
 

Fristående axel 
eller master i 
säkerhetszon

Slav i 
säkerhetszon 

Fristående axel 

Master i säkerhetszon  
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18. Välj om servot är dynamiseringsmaster eller dynamiseringsslav. 
(Dynamiseringsmastern skickar ut dynamiseringspulsen, slaven tar emot. 
Det kan bara finnas en dynamiseringsmaster per säkerhetszon) 

 
 

19. Ställ in dynamiseringspulsens intervall och längd, den här inställningen 
måste vara lika för både dynamiseringsmaster och eventuella slavar. 
Normalt fungerar default-inställningen 60 s och 0.2 s. 

 
Tänk på att kontroll av säkerhetsomkopplarna inte kan göras under 
dynamiseringspulsen varför en lång puls försämrar övervakningen. 
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20. Ställ in servots reaktion vid ett säkerhetsrelaterat fel.  
Default inställningen gör att axeln bromsar till stopp enligt gällande 
accelerationsramper/momentbegränsningar vilket normalt är att föredra. 

 
 

21. Kontrollera att alla parametrerade säkerhetsfunktioner är kopplade till I/O-
interfacet vilket visas med grön markering i raden för respektive funktion. 

 
 

22. Ta en backup av säkerhetsparametrarna och I/O-inställningarna genom att 
klicka i Include control signal configuration (channel 1) och sedan trycka 
på Export och spara parametrarna på önskad plats. 

 
 

23. Färdigställ säkerhetsinställningen genom att trycka på Finish 
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24. Bekräfta bytet till Operationsmode genom att trycka på Yes 

 
 

25. Ange lösenord för säkerhetsparametrarna och aktivera säkerheten 

 
 

26. Lås säkerhetsparametrarna och stäng säkerhetsinställningarna 
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4.2.2 En kanal trådad och en kanal via masterkommunikation (enl. avsnitt 3.2.3) 
1. Öppna inställningarna för masterkommunikationen genom att dubbelklicka 

på Settings under Master communication 

 
 

2. Öppna inställningarna för signaler från servot till mastern genom att klicka 
på Real-time input (AT) fliken 

 
 

3. Lägg till S-0-0144 Signal status word på första lediga plats i listan (om det 
inte redan ligger där) 

 
 

4. Bekräfta bytet till operationsmode genom att trycka på Yes 

 
 

5. Klicka på länken Signal status word (uppe till höger) 
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6. Välj in P-0-3214: Safety technology status word, channel 1 bit 0 på en 
ledig plats i listan. 

 
I exemplet ovan har bit 3 i S-0-0144 valts så att bitnumret matchar 
motsvarande pin-nr i X41-kontakten 
 

7. Stäng Signal Status Word-fliken med krysset i flikens övre högra hörn 
 

8. Öppna inställningarna för signaler från mastern till servot genom att klicka 
på Real-time output (MDT)-fliken 

 
 

9. Lägg till S-0-0145 Signal control word på första lediga plats i listan (om det 
inte redan ligger där) 

 
 

10. Klicka på länken Signal control word (uppe till höger) 
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11. Lägg till P-0-3212: Safety technology control word, channel 1 bit 0, bit 2 
och bit 10 på lediga platser i listan 

 
I exemplet ovan har bit 1,4 och 5 i S-0-0145 valts så att bitnumren matchar 
motsvarande pin-nr i X4-kontakten 
 

12. Stäng flikarna Signal control word och Settings med kryssen i respektive 
fliks övre högra hörn 

 
 

13. Öppna Dialogen för säkerhetsinställningar genom att dubbelklicka på 
Initial Commisioning… under Drive-Integrated Safety Technology mappen 
i servots projektträd 
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14. Klicka i att det finns säkerhetsomkopplare, välj antalet i rullistan och 
kontrollera att intefacet för säkerheten är valt till I/O. 

 
 

15. Namnge servot med avseende på funktion i säkerhetszon  
(ex. Servofunktion_Zon_Säkerhetsfunktion) 
Klicka sedan på Next 

Tips: 
I informationsrutan, med blå inramning i bilden ovan, finns viktig 
information om de val som kan göras i respektive steg i 
inställningsdialogen.  
 
Om muspekaren sätts över valrutorna (inramade med grönt ovan) visas en 
liten hjälptext om vad dessa val är till för. Generellt kan sägas att valen är 
till för mer avancerad säkerhetsfunktion än vad som kommer att behandlas 
i denna guide. För mer information se ordinarie dokumentation om 
IndraDrive Safety functions. 
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16. Om servot inte redan är i parameter mode kommer ett varningsmeddelande 
att visas. Tryck Yes för att bekräfta övergång till Parameter mode. 

 
 

17. Välj in vilka funktioner som skall vara på respektive ingång enligt bilden 
nedan. Tryck sedan på Next 
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18. Välj om hastighetsövervakning (säker max fart) ska vara aktiv och skriv in 
axelns maximala hastighet (oavsett driftmode, skall vara större än farten 
inskriven i parameter S-0-0091). 

 
Det går också att aktivera säker rörelseriktning (som alltid gäller då 
säkerhetsmode aktiverats) och säker absolut gränslägesposition där den 
senare dock kräver att det finns separat referensgivare för kanal2. 

 
19. Välj Safety related operational stop och skriv in hur långt axeln är tillåten 

att röra sig och hur stor fart som kan tillåtas för att axeln ändå ska räknas 
som stillastående (eftersom servot reglerar kommer alltid viss 
positionsavikelse och därav hastighet att finnas) 
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20. Välj in de övervakningsfunktioner som ska vara aktiverade då 

säkerhetsomkopplaren som anslutits till I2/I2n är aktiv (och för övriga 
omkopplare om fler omkopplare finns tillgängliga) 

 
 

21. Ställ in gränsvärden för de övervakningar som valts samt den maximala 
tiden som säkerhetsmoden får vara aktiv (0 stänger av tidsövervakningen). 
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22. Välj Drive-Controlled transition (Övriga val rör främst NC-controlled 
transition och kan i normala fall lämnas med default-värden) 

 
 

23. Välj Safety related feedback … for control PLC för en fristående axel och 
för säkerhetszonmaster. För säkerhetszonslav välj to master (slave axis).  
Se bild nedan 

 
 

Fristående axel 
eller master i 
säkerhetszon

Slav i 
säkerhetszon 

Fristående axel 

Master i säkerhetszon  
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24. Välj att servot är dynamiseringsslav.  

 
 

25. Ställ in dynamiseringspulsens intervall och längd, den här inställningen 
måste vara lika som i dynamiseringsmastern.  

 
Tänk på att kontroll av säkerhetsomkopplarna inte kan göras under 
dynamiseringspulsen varför en lång puls försämrar övervakningen. 
 

26. Ställ in dynamiseringspulsens källa för kanal 1 att vara via master 
kommunikationen. Dynamiseringspulsen från mastern måste också kopplas 
till X41.1 
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27. Ställ in servots reaktion vid ett säkerhetsrelaterat fel.  
Default inställningen gör att axeln bromsar till stopp enligt gällande 
accelerationsramper/momentbegränsningar vilket normalt är att föredra. 

 
 

28. Kontrollera att alla parametrerade säkerhetsfunktioner är kopplade till I/O-
interfacet vilket visas med blå pilar i raden för respektive funktion. 

 
 

29. Ta en backup av säkerhetsparametrarna och I/O-inställningarna genom att 
klicka i Include control signal configuration (channel 1) och sedan trycka 
på Export och spara parametrarna på önskad plats. 

 
 

30. Färdigställ säkerhetsinställningen genom att trycka på Finish 
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31. Bekräfta bytet till Operationsmode genom att trycka på Yes 

 
 

32. Ange lösenord för säkerhetsparametrarna och aktivera säkerheten 

 
 

33. Lås säkerhetsparametrarna och stäng säkerhetsinställningarna 
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4.2.3 Profisafe 
1. Öppna Dialogen för säkerhetsinställningar genom att dubbelklicka på Initial 

Commisioning… under Drive-Integrated Safety Technology mappen i servots 
projektträd 

 
 

2. Välj säkerhetsinterfacet till PROFIsafe 

 
 

3. Namnge servot med avseende på funktion i säkerhetszon (ex. 
Servofunktion_Zon). Klicka sedan på Next 

 
Tips:  
I informationsrutan, med blå inramning i bilden ovan, finns viktig information 
om de val som kan göras i respektive steg i inställningsdialogen.  
 
Om muspekaren sätts över valrutorna (inramade med grönt ovan) visas en 
liten hjälptext om vad dessa val är till för. Generellt kan sägas att valen är till 
för mer avancerad säkerhetsfunktion än vad som kommer att behandlas i 
denna guide. För mer information se ordinarie dokumentation om IndraDrive 
Safety functions. 
 



 

2010-12-02  37(43) 

4. Verifiera PROFIsafe inställningar: F_Destination_address och 
F_Source_Adress genom att manuellt skriva in de värden som återfinns i 
listparameter P-0-3292 element 12 och element  11. Dessa värden visas i 
dialogfönstret ungefär där den gröna markeringen är i bilden nedan. (Bilden är 
från ett simulerat system och saknar därför denna information). 

 
 

5. Om servot inte redan är i parameter mode kommer ett varningsmeddelande att 
visas. Tryck Yes för att bekräfta övergång till Parameter mode. 
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6. Om tvåkanalig referensgivare skall användas så välj på vilken ingång den är 
kopplad. Tryck sedan på Next 

 
 

7. Välj om hastighetsövervakning (säker max fart) ska vara aktiv och skriv in 
axelns maximala hastighet (oavsett driftmode, skall vara större än farten 
inskriven i parameter S-0-0091). 

 
Det går också att aktivera säker rörelseriktning (som alltid gäller då 
säkerhetsmode aktiverats) och säker absolut gränslägesposition där den 
senare dock kräver att det finns separat referensgivare för kanal2. 
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8. Välj Safety related operational stop och skriv in hur långt axeln är tillåten att 
röra sig och hur stor fart som kan tillåtas för att axeln ändå ska räknas som 
stillastående (eftersom servot reglerar kommer alltid viss positionsavikelse och 
därav hastighet att finnas) 

 
 

9. Välj in de övervakningsfunktioner som ska vara aktiverade för varje 
säkerhetsomkopplare 
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10. Ställ in gränsvärden för de övervakningar som valts samt den maximala tiden 
som säkerhetsmoden får vara aktiv (0 stänger av tidsövervakningen). 

 
 

11. Välj Drive-Controlled transition (Övriga val rör främst NC-kontrollerad 
övergång och kan i normala fall lämnas med default-värden) 
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12.  Ställ in servots reaktion vid ett säkerhetsrelaterat fel.  
Default inställningen gör att axeln bromsar till stopp enligt gällande 
accelerationsramper/momentbegränsningar vilket normalt är att föredra. 

 
 

13. Ta en backup av säkerhetsparametrarna genom att trycka på Export och spara 
parametrarna på önskad plats. 

 
 

14. Färdigställ säkerhetsinställningen genom att trycka på Finish 

 
 

15. Bekräfta bytet till Operationsmode genom att trycka på Yes 
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16. Ange lösenord för säkerhetsparametrarna och aktivera säkerheten 

 
 

17. Lås säkerhetsparametrarna och stäng säkerhetsinställningarna 
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5 Funktionstesta och godkänn säkerhetsinställningar (S2) 
1. Öppna Diagnosis under Drive-Integrated Safety Technology 

 
 

2. Skriv ut säkerhetsprotokollet genom att högerklicka på protokollet och välj 
Print i menyn 

 
 

3. Gå igenom och godkänn alla inställningar i protokollet. 
 

4. Testa av att rätt mode aktiveras då säkerhetsomkopplarna aktiveras 
I/O- och säkerhetsfunktionernas status kan avläsas i fönstrets vänstra del 
 

5. Testa av felreaktioner, t.ex. genom att skicka ett för högt hastighetskommando 
då säker lågfart är aktiv 
 

6. Skriv under protokollet 


