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Premessa: 
Questo documento è nato per aiutare i costruttori sull’utilizzo della Safety_da_azionamento  e 

della Safety_Integrated , sono necessarie delle conoscenze sulla  programmazione dei sistemi  

“Sinumerik 840D sl” . 

 Questo documento non può e non vuole sostituire la documentazione ufficiale Siemens né 

tantomeno la direttiva macchine in corso. 

Le parti di logica SPL di seguito riportate sono indicative ed a titolo di esempio, non possono 

coprire tutte le esigenze dettate dall’analisi dei rischi redatta dai costruttori di macchine 

utensili. 

Riguardo all’analisi dei rischi, la Siemens mette a disposizione uno strumento online, approvato dal 

TϋV, per la valutazione delle funzioni di sicurezza  utilizzabile tramite il link: 

www.siemens.com/safety-evaluation-tool. 

 

La safety da azionamento prevede l’arresto degli assi in maniera sicura e ne impedisce 

l’avviamento tramite le funzioni SS1 (Safe Stop 1) e STO (Safe Torque Off ), viene fatta 

esclusivamente da azionamento senza l’uso della logica SPL descritta nel capitolo successivo . 

La ridondanza avviene portando i segnali sia sulla NCU che sui singoli Motor Module. 

E’ disponibile anche la funzione SBC (Safe Brake Control) che comanda in maniera sicura un freno 

di stazionamento (con power motor module e numero di ordinazione …3 o superiore). 

L’utilizzo di questa funzione non prevede l’acquisto di alcun opzionale. 

 

La Safety Integrated “basic” o “comfort” permette, oltre  alle funzioni già descritte 

precedentemente, la possibilità di controllare gli assi in velocità ridotta di sicurezza (SG), 

controllare la zona di lavoro con finecorsa (SE) e camme sicure (SN) ,comandare una rampa di 

arresto assi sicura (SBR) oppure comandare diversi tipi di arresto(Stop A,C,D,E).  

 

Sia per la safety basic che per la comfort occorre acquistare un opzionale: 

 

 
 

Dal software 4.5 sp2 è disponibile anche l’opzione con 192 I/O. 

 ATTENZIONE!  NON VALIDA PER NCU 710.3 

 

 
 

Sono ammessi anche sistemi misti ovvero assi in safety azionamento ed altri con integrated. 

http://www.siemens.com/safety-evaluation-tool
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Safety da azionamento: 
Connessioni hardware: 
Il sistema è pre-configurato per 2 gruppi di azionamenti. 

Se l’azionamento è gestito da una NX occorre cablare i morsetti safety anche su questo modulo. 

Esempio di cablaggio di un gruppo solo, tramite morsetto X122.3 lato CU e morsetto X22.3 lato 

azionamento, portare lo 0v sul morsetto X22.4. 

 

 
 

Cablaggio  di un sistema con 2 gruppi separati, azionati dai morsetti X122.3 e X122.4. 
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M.I.S. Safety azionamento (STO): 

Dati macchina azionamento 

 

P10=95    Abilitazione alla scrittura dei DM  azionamento 

P9601.0=1 Abilitazione safety STO lato CU 

P9801.0=1 Abilitazione safety STO lato azionamento 

P9620= Abbinamento morsetto sorgente per STO lato CU, si può selezionare tramite la wizard 

seguente. 

 
               

Es.  p9620[0]=1:   Morsetto CU 

                       722 par CU  

                       2     X122.3 

 

Per lo stesso scopo si può usare la seguente  sequenza tramite il menu di Messa in servizio: 

 

> >  
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Selezionare quindi il morsetto desiderato e premere  

 
 

Nella selezione compariranno gli assi definiti in macchina. 
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p9650= 1000   (1s)    tempo controllo contemporaneità CU 

p9850=1000000 (1s) tempo controllo contemporaneità Azionamento 

Questi dati devono essere coerenti. 

 

p9652 = tempo di commutazione da SS1 (frenata) a STO controllo asse fermo lato CU. 

p9852 = tempo di commutazione da SS1 (frenata) a STO controllo asse fermo lato AZ 

L’azionamento frena con il tempo definito nel p1135 e dopo il tempo definito nel p9652/9852 

commuta in Safe Torque Off. 

Impostare un tempo che consenta l’arresto dell’asse prima di andare in STO. 

Questi dati devono essere coerenti. 

 

p9658=500    (0.5s)     Tempo di passaggio dallo Stop F allo Stop A CU 

p9858=500000  (0.5s) Tempo di passaggio dallo Stop F allo Stop A Azionamento 

Questi dati devono essere coerenti 

 

Il sistema richiede un test forzato degli ingressi che generano lo stato STO, la frequenza con la 

quale deve essere eseguito questo test è impostata nel p9659 

 

Checksum CU 

Copiare il valore del DM 9798 nel DM 9799 

Checksum Azionamento 

Copiare il valore del DM 9898 nel DM 9899 

p10=0 Chiusura Mis 

   

Memorizzare i dati modificati salvando il bootfile azionamento oppure usando il parametro 

p977=1 

 

...da ripetere per ogni azionamento. 
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SPL ( Safety Basic,Comfort ed High Features): 
 

Per la Safety Integrated con SPL non è più necessario utilizzare i morsetti EP degli azionamenti 

descritti precedentemente a meno che non si desideri una sistema misto. 

Per implementare al meglio la funzionalità viene messo a disposizione il sistema ProfiSafe in grado 

di gestire circuiti di emergenza, controllo apertura ripari, sensori etc.. 

Per questo sistema  occorre un modulo ET200s con IM151-3HF, uno o più Power Module PM-E e 

dei moduli ProfiSafe come ad esempio 4/8 F-DI, 4 F-DO. 

Tramite il sito https://eb.automation.siemens.com è consigliato utilizzare il configuratore 

“Simatic selection Tool” per l’abbinamento corretto delle versioni e quantità dei moduli. 

 

 

Nella pagina seguente è indicato il percorso attuale del sito che potrebbe essere soggetto a 

modifiche.  

https://eb.automation.siemens.com/
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Per configurare nell’Hardware PLC i moduli ProfiSafe occorre disporre del pacchetto   

 “S7 F- Configuration pack” scaricabile gratuitamente dal sito: 

http://support.automation.siemens.com 
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ProfiSafe: 
Di seguito un esempio di configurazione hardware: 

 
 Nota: 

Usare degli indirizzi E/A al di fuori dell’immagine di processo fino al software 4.4 sp1. 

Usare degli indirizzi E/A all’interno dell’immagine di processo dal software 4.4 sp2. 
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Nella configurazione hardware, cliccando sul singolo modulo otteniamo la seguente videata: 

 
Occorre parametrizzare nello stesso modo del parametro F_source_address ( 2000 + l’indirizzo 

della rete DP) anche  il DM 10385 $MN_PROFISAFE_MASTER ADDRESS. 

Nel nostro caso la rete DP della 317-2DP è 10. 

 

 

Con periferia in ProfiNet occorre impostare $MN_PROFISAFE_MASTER ADDRESS =7D0(2000)
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Quindi nel DM 10385 $MN_PROFISAFE_MASTER ADDRESS andremo a scrivere 50007DAH 

dove: 

5000           = collegamento tramite ProfiBus o ProfiNet 

7DA  in hex = 2010 in decimale, ovvero l’indirizzo riscontrato in F_source_address 

 

Nel parametro F_dest_address andiamo ad indicare l’indirizzo del modulo input ProfiSafe, la 

stessa cosa va ribadita nel DM 10386[x] $MN_PROFISAFE_IN_ADDRESS con la stessa 

filosofia (200 in Hex=C8). 

Nella tabella seguente si può vedere la ridondanza da rispettare. 

PLC NC 

F_source_address                      2010 DM 10385 $MN_PROFISAFE_MASTER ADDRESS        50007DA 

F_dest_adress (input x)                200 DM 10386[x] $MN_PROFISAFE_IN_ADDRESS               50000C8 

F_dest_adress (output x)             199 DM 10387[x] $MN_PROFISAFE_OUT_ADDRESS           50000C7 

 

Settare correttamente i DIP-switch presenti sul fianco di ogni singolo modulo come indicato nel 

parametro DIP switch setting (9…0) 

 

 
Nei parametri dei singoli canali si possono definire le proprietà inerenti al cablaggio, 

all’alimentazione ed  alla contemporaneità dei segnali.  
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Esempi di cablaggio: 

Esempio di collegamento modulo PM: 
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Esempio di collegamento modulo 4/8 input: 

 
Nell’esempio abbiamo il primo ingresso (canale 0,4) con un doppio contatto equivalente chiuso per 

il circuito di emergenza. 

Il secondo ingresso (canale 1,5) con doppio contatto equivalente chiuso per il sensore dei ripari. 

Il terzo ingresso ( canale 2,6) con doppio contatto non equivalente (n.b. va cablato in maniera 

diversa portando la stessa alimentazione “triggerata” per entrambi i contatti) per il pulsante di 

ripristino emergenze. 

Il quarto ingresso (canale 3,7)  con doppio contatto equivalente aperto per la presenza uomo.  
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E’ consigliato inserire 500ms nella proprietà di discrepanza degli ingressi. 

 

 
 

Utilizzando comandi di sicurezza ritenuti ( es. pulsante presenza uomo) inserire nel parametro 

“comportamento alla discrepanza” 0-supply value. In questo modo nel caso di una pressione del 

pulsante non adeguata, la reazione del sistema si comporta come se il pulsante fosse rilasciato.   

  



Roberto Trombetta rel.11 Maggio 2015  Pagina 16 

 

Esempio di collegamento modulo 4 output: 

 
Nell’esempio abbiamo la prima uscita (canale 0 pin1-2) utilizzata, la seconda uscita non viene 

utilizzata (canale 1 pin 5-6), la terza uscita (canale 2 pin 9-10) utilizzata e la quarta uscita (canale 

(3 pin 13-14) libera.  

 

 

 

Si consiglia di attivare la diagnostica per l’interruzione del cavo.
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Infine occorre parametrizzare l’ordine degli INSE(P) tramite il DM 10388[x] 

$MN_PROFISAFE_IN_ASSIGN[x]=4001, in questo caso avremo la corrispondenza del modulo 

con indirizzo F 200 gli INSE 1..4. 

Nel DM 10389[x] $MN_PROFISAFE_OUT_ASSIGN[X] definiremo la stessa cosa per i moduli 

di uscita e quindi degli OUTSE(P). 

Una volta caricata la configurazione hardware ed eseguito un power on si potrà verificare tramite 

la diagnosi SPL la nostra configurazione . 

 

 

  

N.B. Per il momento non prestare attenzione ad allarmi quali 27097 ”Start SPL non avvenuto “ 

oppure 27095 “Protezione SPL non attiva”. 

 

  



Roberto Trombetta rel.11 Maggio 2015  Pagina 18 

 

Varianti per periferia ET200sp: 

La periferia sicura dell’ET200sp è disponibile dal software 4.5 sp3. 

Per l’utilizzo sono indispensabili i seguenti software: 

 Simatic Manager 5.5 sp3 hf5 o superiore 

 F-configuration pack 5.5 sp11 

 Toolbox 4.5.22 

 Aggiornamento Online del catalogo hardware S7 

Non esistono più i dip switch per la parametrizzazione dell’indirizzo, l’assegnazione avviene 

tramite Simatic Manager, configurazione HW. 

Inserire i moduli ET200sp nella configurazione hardware e trasferirla nella CPU. 

Editare la configurazione Online, selezionare il primo modulo di sicurezza ->tasto destro: 

 
 

Compare la seguente wizard, selezionare un modulo quindi premere “Identification” : 
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Verificare se il led relativo al modulo selezionato lampeggia quindi spuntare il flag di conferma. 

 

 
 

Confermare infine tramite “Assign F target address”. 

 

 

 
Nei moduli ET200sp è possibile abbinare il sensor supply al numero di ingresso. 

  



Roberto Trombetta rel.11 Maggio 2015  Pagina 20 

 

Esclusione moduli Profisafe: 
Tramite dati macchina è possibile avere una configurazione modulare degli oggetti ProfiSafe, ad 

esempio per oggetti che non vengono utilizzati su tutte le macchine ma sono comunque gestiti 

nella logica SPL. 

La configurazione avviene tramite i seguenti dati macchina: 

10095 $MN_SAFE_MODE_MASK,bit1=1                         Abilitazione della configurazione. 

13302 $MN_PROFISAFE_IN_ENABLE_MASK[n]           Abilitazione  dei moduli di ingresso 

13303 $MN_PROFISAFE_OUT_ENABLE_MASK[n]        Abilitazione  dei moduli di uscita 

13304 $MN_PROFISAFE_IN_SUBS_ENAB_MASK[n]    Abilitazione dei valori sostitutivi 

13305 $MN_PROFISAFE_IN_SUBS[n]                           Valori sostitutivi dei singoli bit 

 

Configurazione completa con 2 moduli di ingresso ed un modulo di uscita. 

 
13302 $MN_PROFISAFE_IN_ENABLE_MASK[0]=3h  

13303 $MN_PROFISAFE_OUT_ENABLE_MASK[0]=1h 

13304 $MN_PROFISAFE_IN_SUBS_ENAB_MASK[0]=0h 

13305 $MN_PROFISAFE_IN_SUBS[1]=0h 

 

Configurazione ridotta con 1 modulo di ingresso ed un modulo di uscita. 

 

 
13302 $MN_PROFISAFE_IN_ENABLE_MASK[0]=3h  

13303 $MN_PROFISAFE_OUT_ENABLE_MASK[0]=1h 

13304 $MN_PROFISAFE_IN_SUBS_ENAB_MASK[0]=2h esclude il secondo modulo di ingressi 

13305 $MN_PROFISAFE_IN_SUBS[1]=1h assegna lo stato logico 1 al primo ingresso del secondo 

modulo in questo caso escluso. 
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Panoramica funzioni safety: 
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Panoramica sugli Stop Esterni: 

Gli stop esterni sono quelli gestiti tramite la logica SPL, mentre gli stop interni sono decisi dal 

software di sistema nel caso i presupposti per la sicurezza vengano a mancare. 

La logica SPL può gestire tutti gli stop tranne il B e l’F che vengono gestiti dal sistema. 

 

 
 

STOP A: 

Con lo stop di tipo A (SH, ovvero STO) viene direttamente disinserita la coppia. Un azionamento 

che si trova in posizione di arresto non può più essere attivato involontariamente. Un asse che si 

trova ancora in movimento prosegue la sua corsa per inerzia, se non viene attivato alcun 

meccanismo di frenatura esterno. 

E’ lo stop prioritario. 

 

STOP B: 

Con lo stop di tipo B l’azionamento viene frenato in limite di corrente ( di coppia ) mantenendo il 

controllo del numero dei giri (rampa monitorata sicura SBR ) e portato in arresto sicuro (SH, 

ovvero stop A). Non può essere selezionato come stop esterno. 
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STOP C: 

Con lo stop di tipo C l’azionamento viene frenato in limite di corrente ( di coppia ) mantenendo il 

controllo del numero dei giri (rampa monitorata sicura) e portato in arresto operativo sicuro 

(SBH). 

 

 STOP D: 

Con lo stop di tipo D l’azionamento viene frenato in asservimento (rampa di riferimento) e 

successivamente portato in arresto operativo sicuro (SBH). 

 

STOP E: 

Con lo stop di tipo E l’azionamento viene frenato in asservimento (rampa di riferimento) con 

movimento di contraccolpo ( stacco dal pezzo ) e successivamente portato in arresto operativo 

sicuro (SBH).  

Dal sw 4.5 , se viene abilitata la funzione ESR tramite istruzioni $AA_ESR_ENABLE[X]=1, non è 

più necessario andare ad interrogare le variabili $A_STOPESI / $VA_STOPESI[ASSE] per 

abilitare il trigger. Lo stacco viene eseguito da sistema. 
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Panoramica sui finecorsa sicuri (SE): 

 

Tramite i “finecorsa software sicuri” (SE) si può definire una zona di lavoro o una zona protetta o 

un percorso di lavoro dedicata per ogni asse. 

Non servono più i finecorsa meccanici da installare sulla macchina. Per ogni asse sono disponibili 

due coppie di finecorsa software. Ogni coppia di finecorsa è costituita da un interruttore positivo 

(SE1+ e SE2+) e da un interruttore negativo (SE1- e SE2-), al raggiungimento della posizione 

occorrerà escludere il consenso utente e riportare l’asse in posizione di sicurezza. 

Tramite la logica SPL è possibile la commutazione tra SE1 e SE2. 

 

Panoramica sulle camme sicure (SN): 

Tramite la funzione “camme software sicure” si può realizzare un riconoscimento sicuro di zona 

secondo il tipo di asse, sostituendo quindi l’attuale “soluzione hardware”. 

Sono disponibili per ogni asse 4 coppie di camme ( espandibili a 30 coppie usando la funzione “safe 

cam track”). Ogni coppia di camme è costituita da una camma positiva (SN1+, SN2+…..) e da una 

camma negativa (SN1-, SN2- ….). Ogni segnale di camma può essere progettato singolarmente 

tramite dato macchina. I segnali di camma sono emessi tramite INSI. 

Tramite i DM 36901 bit 8..15 si attiva la camma necessaria. 

Tramite i DM 36988 e 36989 vengono definiti gli INSI. 

Tramite i DM 36936/36937 vengono definite le posizioni, tramite il DM 36940 può essere 

definito un valore di isteresi. 

 

  



Roberto Trombetta rel.11 Maggio 2015  Pagina 26 

 

Panoramica sulle “safe cam track”: 

Premessa: non possono coesistere con le camme sicure. 

Si possono avere un massimo di 4 tracce ( DM 37900 ) e 30 camme (DM 36903). 

Tramite i DM 36903 bit 0..29  si abilitano le camme necessarie. 

 Nel DM 37900[0..3] viene definito l’INSI generico riferito allo stato di tutte le camme della 

traccia definite tramite i DM 36936[0..29] e 36937[0..29]. 

L’abbinamento tracce->camme avviene tramite i DM 36938[0..29] 

I segnali da plc sono nel db3x.dbb118..125. 

Se si desidera conoscere il superamento delle varie zone sicure (range ) occorre implementare 

tramite i DM 37901[0..3] degli INSI e attivare i bit corrispondenti da PLC nel db3x.dbb112..115. 

L’applicazione dedicata a questa funzione potrebbe essere la gestione dell’apertura  di più porte 

di sicurezza dipendente dalla posizione di un portale. Di seguito un esempio applicativo: 

 

 

Panoramica sulla gestione sicura del freno di 

stazionamento (SBC):  
Tramite la funzione SBC ( Safe Brake Control ), il freno di stazionamento viene controllato ( in 

doppio canale ) direttamente dal modulo azionamento , il quale verifica l’integrità di tutto il 

circuito di comando compreso il cavo che arriva al motore.  

Attivando la funzione SBC il freno di stazionamento si chiude immediatamente con la funzione SH 

( arresto sicuro ). Alla funzione SBC si aggiunge la funzione SBT ( Safe Brake Test) che, tramite 

il controllo della coppia motore, verifica il corretto funzionamento del freno.   
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Panoramica segnali: 
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Principali segnali SGE/SGA e relativi dati macchina: 

 

SGE dal PLC agli 

Azionamenti 

DM Segnale PLC 

SBH/SG deselezionati 36970 DB3x.dbx22.0 

SBH deselezionato 36971 DB3x.dbx22.1 

Selezione gamma SG 36972[n] DB3x.dbx22.3..4 

Attivazione SE 2  36973 DB3x.dbx23.4 

Selezione rapporto riduzione 36974 DB3x.db23.0..2 

Deselezione Stop esterni 36977[n]*2 DB3x.dbx32.2..5 

 

 

SGA dagli 

Azionamenti al PLC 

DM Segnale PLC 

SBH/SG attivo 36980 DB3x.dbx108.0 

SBH attivo 36981 DB3x.dbx110.1 

SG attivo 36982[n] DB3x.110.3..4 

Asse fermo (n<nx) 36985 DB3x.dbx110.5 

Asse azzerato 36987 DB3x.dbx108.7 

Camme + attive 36988[n] *1 DB3x.dbb109 

Camme - attive 36989[n] *1 DB3x.dbb109 

Stop esterno attivo 36990[n] *2 DB3x.dbx111.4..7 

 

 

*1 

 
 

*2 

36977[0]= Stop A 

36977[1]= Stop C 

36977[2]= Stop D 

36977[3]= Stop E  
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Scrittura Safe.spf, Prog_Event.spf e programma PLC: 

 

Per ottenere una ridondanza di sicurezza dal lato CN occorre creare un sottoprogramma  

chiamato “Safe.spf” e caricarlo nella cartella dei cicli standard. All’interno di questo 

sottoprogramma andremo a ribadire quanto definito dalla logica PLC. 

Per mandare in esecuzione il “Safe.spf” abbiamo 2 opzioni dettate dalla versione di software della 

NCU: 

 Versione precedente al 2.6 sp1, avviando il “Safe.spf” tramite il sottoprogramma 

“Prog_event.spf”. Il “Prog_event.spf” va caricato nelle cartelle Cicli utente, cicli standard, 

oppure cicli costruttore. Di seguito un esempio :  
   ;----------------------------------- 

      ; EVENT da NCK-Reset o Accensione 

      ;----------------------------------- 

      N1200 IF $P_PROG_EVENT==4 ;  

      N1220   IF (ISFILE("/_N_CST_DIR/_N_SAFE_SPF")) 

      N1240     CALL "/_N_CST_DIR/_N_SAFE_SPF" ; Programma SAFETY SPL  

      N1260   ENDIF 

      N1280 ENDIF  

      La modalità di’avvio del Prog_Event all’accensione viene definito dal DM 20108.3 

          $MC_PROG_EVENT_MASK = 8H  

 Versione dal 2.6 sp1 e superiore andando a settare il DM 20108.5 

$MC_PROG_EVENT_MASK = 20H. In questo caso il Prog_event.spf  non è più necessario 

a meno che il costruttore non lo uso per scopi diversi dall’avvio del Safe.spf, di 

conseguenza l’opzione “Azioni indipendenti dal modo operativo 6FC5800-0AM43-0YB0” 

non verrà più attivata automaticamente 
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Durante la fase di installazione la scrittura del safe.spf viene consentita tramite i DM: 

11500[0]  $MN_PREVENT_SYNACT_LOCK =0 

11500[1]  $MN_PREVENT_SYNACT_LOCK =0 

Inoltre , dal lato PLC, occorre assegnare a zero il bit  

DB18.DBX36.0 “SPL”.SPL_READY 

 

All’interno del Safe.spf dovranno essere definite delle variabili per la gestione delle sicurezze 

con una sintassi ben precisa,di seguito viene riportata una tabella con le corrispondenze delle 

variabili CN e PLC. 

 

 sintassi CN sintassi PLC  DM descrizione 

INSE $A_INSE[1] 
A_INSEP[1] 

DB18.DBX38.0 
10386-10388 

Ingresso hardware 

collegato al modulo 

ProfiSafe 

OUTSE $A_OUTSE[1] 
A_OUTSEP[1] 

DB18.DBX46.0 
10387-10389 

Uscita hardware 

collegata al modulo 

ProfoSafe  

INSI $A_INSI[1] 
A_INSIP[1] 

DB18.DBX54.0 
36980-36990 

Ingresso software a 

doppio canale (segnali 

interni in arrivo dagli 

azionamenti ) 

OUTSI $A_OUTSI[1] 
A_OUTSIP[1] 

DB18.DBX62.0 
36970-36978 

Uscita software a 

doppio canale (segnali 

interni verso gli 

azionamenti) 

MARKERSI $A_MARKERSI[1] 

MARKERSIP[1] 

DB18.DBX70.0 

 

 Flag ad uso costruttore 

PLCSIN $A_PLCSIIN[1] DB18.DBX132.0  
Ingresso software a 

singolo canale 

PLCSIOUT $A_PLCSIOUT[1] 
PLCSIOUT[1] 

DB18.DBX128.0 
 

Uscita software a 

singolo canale 

TIMERSI $A_TIMERSI[1] Usare timer S7  Timer ad uso costruttore 
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Nel Safe.spf le variabili vanno definite seguendo la sintassi riportata nella seguente tabella. 

 

SAFE.SPF  
Corrispondenza 

lato PLC 

DEFINE PORTE_CHIUSE AS $A_INSE[1] DB18.DBX38.0 

DEFINE PS_PRESENZA_UOMO AS $A_INSE[2] DB18.DBX38.1 

DEFINE EMERGENZA_OK AS $A_INSE[3] DB18.DBX38.2 

DEFINE COMANDO_AP_PORTE AS $A_OUTSE[1] DB18.DBX46.0 

DEFINE SBH_SG_ATTIVO AS $A_INSI[1] DB18.DBX54.0 

DEFINE SBH_SG_DESELEZIONATO AS $A_OUTSI[1] DB18.DBX62.0 

DEFINE SBH_DESELEZIONATO AS $A_OUTSI[2] DB18.DBX62.1 

DEFINE STOP_A_DESELEZIONATO AS $A_OUTSI[3] DB18.DBX62.2 

 

 

 

Dopo avere definito le variabili necessarie occorre scrivere la stessa logica sia dal lato CN che 

dal lato PLC 

 
Lato CN Lato PLC 

IDS=1 DO SBH_SG_DESELEZIONATO=PORTE_CHIUSE 
U DB18.DBX38.0 

= DB18.DBX62.0 

IDS=2 DO SBH_DESELEZIONATO=PS_PRESENZA_UOMO AND NOT PORTE_CHIUSE  
U  DB18.DBX38.1 

UN DB18.DBX38.0 

=  DB18.DBX62.1 

IDS=3 DO STOP_A_DESELEZIONATO = EMERGENZA_OK 
U DB18.DBX38.2 

= DB18.DBX62.2 
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Di seguito alcuni esempi che evidenziano le due differenti sintassi. 

 

 

 

 

Per i costruttori che intendono rendere la logica SPL “modulabile” vengono messi a disposizione i 

DM13312[0..3] $MN_SAFE_SPL_USER_DATA come bit sicuri, la corrispondenza da PLC si 

trova nella DB18.DBB256..268. 

Questi bit possono essere gestite come opzionali dedicati alle diverse configurazioni di SPL del 

costruttore. 
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SIRelay : 
Tra le funzionalità dell’SPL, il SiRelay è particolarmente utile perché realizza un relè di sicurezza 

software utilizzabile, ad esempio, per la gestione dell’emergenza.  

Si possono programmare fino a 4 SiRelay. 

Lo schema concettuale di funzionamento è il seguente: 

 
 

In questo relè vengono messi a disposizione 3 ingressi (E1..E3), 2 tacitazioni (Q1..Q2), tre tempi 

di ritardo impostabili (T1..T3) e 4 uscite (A0..A3) di cui 3 ritardate. 

Il Sirelay viene programmato dal lato plc con l’FB10 mentre dal lato cn viene programmato 

tramite le istruzioni SIRELIN,SIRELOUT,SIRELTIME e SIRELAY. 

 

Esempio FB10: 
      CALL  "SI_Relais" , "DB_SIRELYN" 
       In1       :="SPL".SPL_DATA.INSEP[1]                 // Circuito emergenze ok 
       In2       :=TRUE 
       In3       :=TRUE 
       Quit1     :="SPL".SPL_DATA.INSIP[5]                 // Pulsante ripristino 
       Quit2     := 
       TimeValue1:=T#100MS 
       TimeValue2:=T#100MS 
       TimeValue3:=T#10S 
       Out0      :="SPL".SPL_DATA.MARKERSIP[19]    // Abilitazione circuito emergenza 
       Out1      :="SPL".SPL_DATA.MARKERSIP[16] 
       Out2      :="SPL".SPL_DATA.MARKERSIP[17] 
       Out3      :="SPL".SPL_DATA.MARKERSIP[18] 
       FirstRun  :="m_first_run"                                      // merker settato in OB100 per diagnosi 1° ciclo PLC 
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Esempio Safe.Spf: 
DEF INT STAT_IN1, STAT_OUT1, STAT_TIME1 

DEFINE MS_EM_RESTORE_Q1          AS $A_MARKERSI[14]   

DEFINE MS_EM_RESTORE_Q2          AS $A_MARKERSI[15]   

DEFINE MS_EM_OUT1                AS $A_MARKERSI[16]   

DEFINE MS_EM_OUT2                AS $A_MARKERSI[17]  

DEFINE MS_EM_OUT3                AS $A_MARKERSI[18]  

DEFINE MS_EM_IMMEDIATE           AS $A_MARKERSI[19] 

DEFINE MI_STATUS_1               AS $A_MARKER[1]  

 

;------------------------- SIRELAY 1------------------------------ 

SIRELIN(1,STAT_IN1,"MS_EM_RESTORE_Q1","MS_EM_RESTORE_Q2","EMERGENZA_OK") 

;----                     ,Q1               ,Q2           ,E1,E2,E3 

SIRELOUT(1,STAT_OUT1,"MS_EM_IMMEDIATE","MS_EM_OUT1","MS_EM_OUT2","MS_EM_OUT3") 

;----                      ,A0             ,A1          ,A2          ,A3 

SIRELTIME(1,STAT_TIME1,0.0,0.1,0.1,10.0) 

;----                ,TM1 ,TI1,TI2,TI3 

IDS=02 DO MI_STATUS_1 = SIRELAY(1)     

 

Una volta compilato correttamente il Safe.spf ed il relativo blocco PLC si può diagnosticare la 

ridondanza dei segnali tramite il menu di diagnosi dell’HMI. 

 

 

Una volta collaudata l’SPL si può procedere alla messa in servizio della Safety riguardante gli assi 

macchina. 
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Gestione OB1: 

Con versioni di software precedenti al 2.6 sp1, per assicurarsi che il Safe.Spf fosse stato 

eseguito, veniva usata una variabile PlcSiOut che veniva abilitata esclusivamente al termine del 

Safe.Spf. Adesso abbiamo  a disposizione delle variabili della DB18 che servono a questo scopo. 

 
Qui di seguito un esempio di come può essere fatta la gestione in OB1. 

 

CALL “GP_HP”                    // FC2 basic program 

 

// pulsante reset per eliminare errori durante il collaudo del Safe.spf 

U     "ps reset MCP"                

=     "Canale_1".A_Reset 

 

U     "BAG".Nck_Cpu_Ready  // DB10.DBX104.7 

U     "BAG".Nc_Ready       // DB10.DBX108.7   

U     “SPL”.SPL_STATUS[14] // Safe.spf terminato 

R     "m_safety_not_ok"    // Merker settato a 1 in OB100  

U     "m_safety_not_ok" 

BEB 

//---Inserisci il tuo programma PLC da qui---  
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Test stop impulsi e test stop esterni:   

Il corretto funzionamento della safety integrated va testato periodicamente  per riconoscere 

errori nel software e nell’hardware di entrambi i canali di controllo. 

Un errore, in un canale di controllo, porta ad una discrepanza ed è riconosciuto tramite il 

confronto incrociato dei dati e dei risultati logici. 

Il Test Stop del circuito di disinserzione deve essere attivato dall’utente oppure deve essere 

automatizzato nel processo , per esempio: 

 Per assi che si trovano fermi, dopo aver attivato l’impianto. 

 All’apertura dei cancelli di protezione 

 Ad una cadenza prevista (p.e. ogni 8 ore) 

 In funzionamento automatico in dipendenza dal tempo e dagli eventi. 

 

Nota: durante il funzionamento automatico (con cancelli di protezione chiusi) non è richiesta in 

modo vincolante la cadenza delle otto ore. In questo caso il Test Stop può essere combinato, 

trascorse le otto ore, con la prossima apertura del cancello di protezione. 

Con il confronto incrociato vengono riconosciuti in entrambi i canali di controllo i cosiddetti 

“errori latenti” nei dati rilevanti per la sicurezza. Nel caso di dati “modificabili” esistono valori di 

tolleranza da definire nei dati macchina. I risultati di entrambi i canali possono discostarsi senza 

che sia attivata una reazione. Un esempio può essere la tolleranza per un confronto incrociato 

della posizione reale. 

Errori che sono riconosciuti tramite Test Stop o confronti incrociati portano ad una reazione di 

stop di tipo F ed attivano ulteriori reazioni di Stop. 

Condizioni necessarie per l’esecuzione del test:  

 Gli assi devono essere fermi.(DBasse.dbx110.5) 

 Gli impulsi abilitati (DBasse.DBX108.2) 

A questo scopo vengono messi a disposizione degli esempi tramite due FC parametrizzati: 

FC124 per il test impulsi azionamento. 

FC245 per i test degli stop esterni. 
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Di seguito alcuni esempi di parametrizzazione: 
    CALL  FC124           // Test impulsi 

       start      :=M80.4 // condizioni di sicurezza attive,tempo trascorso e richiesta apertura ripari 

       clear      :=E3.7  //  pulsante di reset MCP 
       num_axis   :=2 

       test_axis_1:=1 
       test_axis_2:=2 

       test_axis_3:=0 

       test_axis_4:=0 
       test_axis_5:=0 

       test_axis_6:=0 
       aux_dword  :=MD2000 

       ready      :=M82.0 // Segnali di stato  
       serror     :=M82.1 

       error      :=M82.3 

  

     CALL  FC   245                      // Test stop esterni 

       start        :="M_FASE_1_OK"// Fase precedente terminata con un delay di 0.5 sec. 
       clear        :=E3.7               //  pulsante di reset MCP 

       num_axis     :=2 

       test_axis_1  :=1 
       test_axis_2  :=2 

       test_axis_3  :=0 
       test_axis_4  :=0 

       test_axis_5  :=0 

       test_axis_6  :=0 
       test_axis_7  :=0 

       test_axis_8  :=0 
       test_StopE   :=TRUE 

       test_StopD   :=TRUE 

       test_StopC   :=TRUE 
       req_stope_plc:="TEST_STOP_E" // segnali da mettere in serie negati al comando di stop esterno (plc) 

       req_stopd_plc:="TEST_STOP_D" 
       req_stopc_plc:="TEST_STOP_C" 

       req_stopa_plc:="TEST_STOP_A" 
       req_stope_nck:="SPL".PLCSIIN[1] // segnali da mettere in serie negati al comando stop esterno (nck) 

       req_stopd_nck:="SPL".PLCSIIN[2] 

       req_stopc_nck:="SPL".PLCSIIN[3] 
       req_stopa_nck:="SPL".PLCSIIN[4] 

       aux_dword    :=MD2012 
       ready        :=M1001.5 // segnali di stato 

       serror       :=M1001.6 

       error        :=M1001.7
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Principali dati macchina Safety : 

 

Prima di cominciare a definire i DM per la Safety Integrated è consigliabile definire il tempo IPO 

coerente con la configurazione macchina tramite i DM:  

10050 $MN_SYSCLOCK_CYCLE_TIME 

10070 $MN_IPO_SYSCLOCK_TIME_RATIO   

Quindi nel DM 10090 $MN_SAFETY_SYSCLOCK_TIME_RATIO va impostato un rapporto che 

moltiplicato per il DM 10050 non superi il tempo di 25ms, la risultante viene visualizzata nel DM 

10091 $MN_INFO_SAFETY_CYCLE_TIME. 

Nel DM 10098 $MN_PROFISAFE_IPO_TIME_RATIO deve essere inserito un valore che, 

moltiplicato per il tempo IPO (10050*10070) sia >12ms e < 25ms. 

La risultante viene visualizzata al successivo Power On nel DM  

10099 $MN_INFO_PROFISAFE_CYCLE_TIME 

 

DM 28250 $MC_MM_NUM_SYNC_ELEMENTS 

configura il numero degli elementi memorizzati per le azioni sincrone. 

DM 28251 $MC_MM_NUM_SAFE_SYNC_ELEMENTS  

Configura  la memoria dedicata alle azioni sincrone per la safety integrated. 

 

Selezionando  il modo di MIS Safety Integrated, si ottiene una visualizzazione più dedicata 

filtrando solo i DM utili per questa procedura visualizzando anche i DM asse. 

 

 
Per prima cosa attivare la MIS azionamento tramite softkey, verrà richiesto di assegnare 

l’indirizzo Profisafe degli azionamenti, confermare. 

Disattivare la mis azionamento + power on.  
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Gli indirizzi nei DM 36907 $MA_SAFE_DRIVE_PS_ADDRESS  verranno assegnati dopo la 

configurazione del DM 36901 $MA_SAFE_FUNCTION_ENABLE e successivo Power On. 

Attivare il dm 36901 $MA_SAFE_FUNCTION_ENABLE, copiare i dati SI + power on 

confermare i dati SI + power on. 
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Di seguito vengono descritti alcuni DM assi con dei valori di esempio: 

 

 36901  $MA_SAFE_FUNCTION_ENABLE  

 41 definisce il tipo di sicurezza da attivare. 

 36912  $MA_SAFE_ENC_INPUT 

 circuito di misura da abbinare alla safety. 

 36914 $MA_SAFE_SINGLE_ENC   

 0 doppio circuito di misura. 

36916 $MA_SAFE_ENC_IS_LINEAR  

 1 Sistema di misura lineare. 

36917 $MA_SAFE_ENC_GRID_POINT_DIST 

  0.02 reticolo riga. 

36920 $MA_SAFE_ENC_GEAR_PITCH 

 5 passo della vite. 

 36925 $MA_SAFE_ENC_POLARITY 

  cambia segno lato NCK nel caso i conteggi con AZ fossero invertiti.    

36931 $MA_SAFE_VELO_LIMIT 

 2000 Max. velocità sicura, confrontare con DM 32010 $MA_JOG_VELO_RAPID. 

 36933  $MA_SAFE_DES_VELO_LIMIT 

  90 limitazione del riferimento rispetto alla velocità sicura impostata. 

36934  $MA_SAFE_POS_LIMIT_PLUS[n] 

 Posizione di finecorsa sicura + (occorre attivare il 36901.1). 

36935  $MA_SAFE_POS_LIMIT_MINUS[n] 

 Posizione di finecorsa sicura - (occorre attivare il 36901.1). 

36936  $MA_SAFE_CAM_POS_LIMIT_PLUS[n] 

 Posizione di camma sicura +. 

36937  $MA_SAFE_CAM_POS_LIMIT_MINUS[n] 

 Posizione di camma sicura –. 

36940  $MA_SAFE_CAM_TOL 

 Tolleranza per posizionamento su camma. 

 36942 $MA_SAFE_POS_TOL 

  0.1 Tolleranza posizione sicura. 

 36944  $MA_SAFE_REFP_POS_TOL 

 0.05 differenza posizione di azzeramento encoder all’accensione, nel caso venga superato 

il valore qui impostato occorre confermare la posizione tramite il menu di RefPoint 

36946  $MA_SAFE_VELO_X 

 10 Velocità sotto la quale viene emesso il segnale di asse fermo sicuro.  

36948 $MA_SAFE_STOP_VELO_TOLL 

   Tolleranza di velocità per sorveglianza sicura dell’accelerazione, per impostare un dato 

verosimile si può utilizzare il softkey “creare dati SI”-> “Adatta rampa frenatura sicura” 

>“Calcola toll.SBR”. In fase di test di accettazione può essere modificato. 

  36951  $MA_SAFE_VELO_SWITCH_TIME 

  0.5s Tempo di transizione per commutazione velocità. 
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36952  $MA_SAFE_STOP_SWITCH_TIME_C 

  1s Tempo di transizione tra stop C ed arresto sicuro. 

 36953  $MA_SAFE_STOP_SWITCH_TIME_D 

 2sTempo di transizione tra stop d ed arresto sicuro. 

 36956  $MA_SAFE_PULSE_DISABLE_DELAY 

 0.1s Tempo di ritardo per la cancellazione impulsi, da modificare se il test stop non va a 

buon fine. 

 36957 $MA_SAFE_PULS_DIS_CHECK_TIME   

 0.7s Tempo per verifica cancellazione impulsi, da modificare se il test stop non va a buon 

fine. 

 36960 $MA_SAFE_STANDSTILL_VELO_TOL 

 0  Velocità sotto la quale da stop B si passa a stop A (legato al DM 36955). 

 36961  $MA_SAFE_VELO_STOP_MODE 

  5 Tipo di arresto per superamento velocità sicura,  5 significa che ne diventa possibile la 

parametrizzazione per ogni singola gamma (DM 36963). 

 36962  $MA_SAFE_POS_STOP_MODE 

 2 Tipo di arresto per raggiungimento finecorsa sicuri. 

 36964 $MA_SAFE_IPO_STOP_GROUP 

  Reazione degli assi senza allarme in caso di allarme safety, 0=stessa reazione dell’asse in 

allarme. 

36970 $MA_SAFE_SVSS_DISABLE_INPUT 

 Definisce la OUTSI che comanda la SBH /SG desel, se fosse la 1 = 04010101                                 

04010101     0  = normale 8=negato. 

 04010101    4  = immagine interna del sistema. 

04010101  01=interfaccia spl interna con variabili $A_OUTSI. 

                               02=interfaccia spl esterna con variabili $A_INSE. 

             04010101  numero del modulo 1=da 1 a 32 2=da 33 a 64. 

             04010101  numero del bit in HEX. 

             Corrisponde alla DB18.dbx62.0. Es. da scrivere nel PLC: 
               U     "SPL".SPL_DATA.INSEP[1]     // Porte chiuse 

               =     "SPL".SPL_DATA.OUTSIP[1]    // Arresto sicuro 
               =     "ASSE_2".A_SG_SBH 

               =     "ASSE_3".A_SG_SBH 

               La stessa cosa va scritta nel Safe.spf 
                  IDS=1 DO OS_SBH_SG_DESEL = PORTE_OP_CHIUSE 

              

  36971  $MA_SAFE_SS_DISABLE_INPUT 

  Definisce la OUTSI che comanda la velocità sicura SG, se fosse la 2 = 04010102                            

Corrisponde alla DB18.dbx 62.1 
               U     "SPL".SPL_DATA.INSEP[2]     // Uomo morto 
               UN    "SPL".SPL_DATA.INSEP[1]     // Porte chiuse 

               =     "SPL".SPL_DATA.OUTSIP[2] 

               =     "ASSE_2".A_SBH 
               =     "ASSE_3".A_SBH 

               La stessa cosa va scritta nel Safe.spf 
                  IDS=2 DO OS_SBH_DESEL = PRESENZA_UOMO AND NOT PORTE_OP_CHIUSE 

 



Roberto Trombetta rel.11 Maggio 2015  Pagina 42 

 

  36973  $MA_SAFE_POS_SELECT_INPUT 

  Definisce la OUTSI che commuta tra la prima e la seconda coppia di finecorsa sicuri.             

 

36977[x] $MA_SAFE_VELO_SELECT_INPUT[0] 

 = Definisce OUTSI per la de selezione dello stop A ( almeno uno stop è                                 

obbligatorio ), Per gli altri tab , nel caso non venissero usati gli stop esterni, attivare il 

bit 31 per escluderli. Nell’esempio usiamo la OutSi[24]=04010118 (18 HEX=24)                                  

Lato PLC: 
              SET    

                  =     "SPL".SPL_DATA.OUTSIP[24]   // stop a 

                  =     "ASSE_2".A_extStopA 

                  =     "ASSE_3".A_extStopA 

                  =     "ASSE_2".A_extStopC 

                  =     "ASSE_2".A_extStopD 

                  =     "ASSE_2".A_extStopE 

                  =     "ASSE_3".A_extStopC 

                  =     "ASSE_3".A_extStopD 

                  =     "ASSE_3".A_extStopE  

                   Lato NCK: 

                  IDS=3 DO OS_STOP_A_DESEL = 1 

 La x corrisponde all’indice dello stop. 

 x=0 Stop A/B attivo, 

 x=1 Stop C attivo 

 x=2 Stop D attivo 

 x=3 Stop E attivo 
 

36985  $MA_SAFE_VELO_X_STATUS_OUTPUT 

 = Definisce la INSI che determina il segnale di asse fermo. Va “pareggiata da plc con il 

relativo segnale della DB18: 
 U DB31.dbx110.5   // Segnale safety asse fermo 

 = DB18.dbx54.0 // InSi 1  

 

36988  $MA_SAFE_CAM_POS_PLUS[0..3] 

 = Definisce la INSI che determina il segnale di camma sicura. Va “pareggiata da plc con il 

relativo segnale della DB18: 
 U DB31.dbx109.x   // Segnale safety asse fermo 

 = DB18.dbx54.0     // InSi 1  

 

36989  $MA_SAFE_CAM_POS_MINUS[0..3] 

 = Definisce la INSI che determina il segnale di camma sicura. Va “pareggiata da plc con il 

relativo segnale della DB18: 
 U DB31.dbx109.x   // Segnale safety asse fermo 
 = DB18.dbx54.0     // InSi 1  
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36990[x]  $MA_SAFE_ACT_STOP_INPUT 

 = Definisce la INSI che determina lo stop attivo. La x corrisponde all’indice dello stop. 

 0=Stop A/B attivo 

 1=Stop C attivo 

 2=Stop D attivo 

 3=Stop E attivo 

  

N.B. i dati dei secondi sistemi di misura devono essere impostati manualmente anche nei dati  

9516.. 9526.   
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Diagnostica:  

 
Dopo avere scritto la logica SPL e definiti i dati macchina, possiamo verificare il 

funzionamento di tutte le funzioni implementate tramite il menu “diagnostica”, “stato SI” 
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Fail Safe Comunication: 
La  Fail Safe Comunication consente di gestire la comunicazione sicura tra 2 Ncu oppure tra 1 

Ncu ed una F-cpu della serie 300, gestendo 1 massimo di 3 connessioni per ogni partecipante. Di 

seguito vengono schematizzate le possibilità di collegamento tramite rete ProfiBus oppure 

ProfiNet. 

 
 
 
   Nei 3 esempi seguenti viene descritto come configurare una comunicazione sicura tra: 

Due Ncu tramite PN/PN coupler. 

Una Ncu ed un IM151 F8 ( con cpu F integrata) tramite PN/PN coupler . 

Due Ncu tramite I device. 
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Comunicazione sicura tra 2 Ncu (configurazione 

hardware): 
Le Ncu utilizzate sono una 720.3 ed una 710.3 entrambe con software 4.4 sp2, testato anche con 

software 4.5 sp1 e successivi. 

La 710.3 ha la periferia ProfiSafe collegata in DP e la trasferisce alla 720.3 tramite il PN/PN 

coupler. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Con S7 Configurazione HW definire le 2 NCU, quindi sulla porta X150 definire gli 

indirizzi IP desiderati , es. Ncu1 192.168.0.4, Ncu2 192.168.0.2.  

Collegarsi con il cavo di rete direttamente al Pn/Pn coupler ed assegnarli il nome (deve 

essere lo stesso definito nel progetto) e l’indirizzo IP: 
 

 
 

La stessa operazione va ripetuta per la porta X1 per la Ncu1 e la porta X2 per la Ncu2. 
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Inserire quindi nella configurazione del Pn/Pn coupler 2 moduli per la porta X1 e 2 moduli per la 

porta X2 come nell’ esempio seguente. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 

 

 

Come si può notare per la trasmissione occorrono 6 byte di ingresso e 12 byte di uscita 

opportunamente invertiti per la porta X2. 
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Nelle proprietà del Pn/Pn coupler si deve quindi impostare l’accoppiamento ( solo se si usa un 

unico progetto per entrambe le Ncu). 

 
 

 

Se il lavoro è stato eseguito correttamente il Pn/Pn Coupler si presenta in questo modo: 

 



Roberto Trombetta rel.11 Maggio 2015  Pagina 49 

 

Comunicazione sicura tra 2 Ncu (dati macchina): 
 
 

Ncu Master ( con periferia)  Ncu Slave 

   

N13330 $MN_SAFE_SDP_ENABLE_MASK='H1; Abilitazione N13340 $MN_SAFE_RDP_ENABLE_MASK='H1' 

N13331 $MN_SAFE_SDP_ID[0]=1000 Numero univoco 
della connessione 

N13341 $MN_SAFE_RDP_ID[0]=1000 

N13332 $MN_SAFE_SDP_NAME[0]="CN_MASTER" Nome univoco della 
trasmissione 

N13342 $MN_SAFE_RDP_NAME[0]="CN_MASTER" 

N13333 $MN_SAFE_SDP_CONNECTION_NR[0]=1 Numero della 
connessione          
( massimo 3) 

 

N13343 $MN_SAFE_RDP_CONNECTION_NR[0]=1 

N13334 $MN_SAFE_SDP_LADDR[0]=500 Corrisponde 

all’indirizzo del 

modulo in S7 

N13344 $MN_SAFE_RDP_LADDR[0]=500 

N13336 $MN_SAFE_SDP_ASSIGN[0]=8005 Numero dell’Outse/ 

Inse 
N13346 $MN_SAFE_RDP_ASSIGN[0]=8005 

   
N13340 $MN_SAFE_RDP_ENABLE_MASK='H1' Abilitazione N13330 $MN_SAFE_SDP_ENABLE_MASK='H1' 

N13341 $MN_SAFE_RDP_ID[0]=2000 Numero univoco 
della connessione 

N13331 $MN_SAFE_SDP_ID[0]=2000 

N13342 $MN_SAFE_RDP_NAME[0]="CN_SLAVE" Nome univoco della 
trasmissione 

N13332 $MN_SAFE_SDP_NAME[0]="CN_SLAVE" 

N13343 $MN_SAFE_RDP_CONNECTION_NR[0]=1 Numero della 
connessione          
( massimo 3) 

 

N13333 $MN_SAFE_SDP_CONNECTION_NR[0]=1 

N13344 $MN_SAFE_RDP_LADDR[0]=520 Corrisponde 

all’indirizzo del 

modulo in S7 

N13334 $MN_SAFE_SDP_LADDR[0]=520 

N13346 $MN_SAFE_RDP_ASSIGN[0]=8005 Numero dell’Outse/ 

Inse 
N13336 $MN_SAFE_RDP_ASSIGN[0]=8005 

   
Tramite I DM 13338 e 13348 si può decidere quale comportamento adottare in caso di errore: 

Stop D-E, allarme, solo visualizzazione o nessuna reazione. 

 

Abbinamento in S7 Hardware: 
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Si può verificare lo stato della comunicazione tramite il menu di diagnosi della Safety. 
 

 
 

 



Roberto Trombetta rel.11 Maggio 2015  Pagina 51 

 

Gestione errori: 

Viene fornita a video una diagnostica dei blocchi di sistema  sfc14 ed sfc15 dettagliata, per 

escludere la visualizzazione di questi allarmi  occorre impostare il DM 10096 

$MN_SAFE_DIAGNOSIS_MASK.2=1 

Tramite i DM 13338 $MN_SAFE_SDP_ERR_REAC  e 13348 $MN_SAFE_SDP_ERR_REAC  

si può definire il comportamento in caso di errore. 

Questo comportamento è a doppio canale e quindi va ribadito nella DB18 e nel Safe.spf oltre che 

nei dati macchina sopra citati. 

Diversi comportamenti in caso di errore possono essere necessari, ad esempio, quando una 

macchina viene arrestata per manutenzione. 

Per ogni connessione F-Send e ogni F-Receive viene dedicato  un campo di segnali di interfaccia 

tramite DB18 e variabili NCK. 

F Send PLC: 

DB18. DBW190, FSDP[1].ERR_REAC (reazione errore F- Send collegamento 1) 

DB18. DBW200, FSDP[2].ERR_REAC (reazione errore F- Send collegamento 2) 

DB18. DBW210, FSDP[3].ERR_REAC (reazione errore F- Send collegamento 3) 

F Rcv PLC: 

DB18. DBW222, FRDP[1].ERR_REAC (reazione errore F- Rcv collegamento 1) 

DB18. DBW234, FRDP[2].ERR_REAC (reazione errore F- Rcv collegamento 2) 

DB18. DBW246, FSDP[3].ERR_REAC (reazione errore F- Rcv collegamento 3) 

F Send NCK: 

$A_FSDP_ERR_REAC[n]    n=numero collegamento (reazione errore F- Send) 

F Rcv NCK: 

$A_FRDP_ERR_REAC[n]    n=numero collegamento (reazione errore F- Rcv) 

 

Possibilità di parametrizzazione 

0 = Allarme 27350 Bag non pronto, start ciclo inibito + Stop D/E 

1 = Allarme 27350 Bag non pronto, start ciclo inibito 

2 = Messaggio 27351 (solo visualizzazione con auto tacitazione) 

3 = Nessuna reazione del sistema 
N.B. Questi allarmi reagiscono solo in caso di errori sulla comunicazione. Non vengono 
gestiti allarmi relativi alla periferia, come ad esempio errori di discrepanza oppure 
guasti hardware. 

 
Tramite i dati macchina 13349 $MN_SAFE_RDP_SUBS  si possono definire , in caso di errore 
della comunicazione, dei valori sostitutivi per i segnali ricevuti. 
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Nella pagina seguente, raggiungibile tramite il menu di diagnostica->safety->comunicazione SI,  si 
può notare: 

1 : tipo di reazione all’errore 
2 : presenza di un errore di comunicazione 
3 : valore sostitutivo del primo INSE 
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Esempio di gestione degli errori di comunicazione tramite 

SPL:  
 

Scenario:  

una macchina utensile scambia informazioni con un PLC di sicurezza utilizzando la comunicazione 

sicura. La macchina utensile non deve avere reazioni di errore quando il PLC viene spento per 

motivi di manutenzione ma deve reagire causando uno stop D se il PLC viene spento 

inavvertitamente. Tramite un ingresso della periferia sicura  (INSE[8])  si comunica alla macchina 

il successivo spegnimento del PLC. 

 

SAFE.SPF . 

IDS=12 whenever $a_inse[8]==0 do $a_fsdp_err_reac[1]=0 $a_frdp_err_reac[1]=0 

IDS=13 whenever $a_inse[8]==1 do $a_fsdp_err_reac[1]=2 $a_frdp_err_reac[1]=2 

 

Programma PLC. 

      

 
 

 

Se la comunicazione cade con il selettore disattivato,  viene scatenato lo StopD + l’allarme 27350. 

Se la comunicazione cade con il selettore attivato, viene scatenato solo il messaggio 27351. 

Utilizzando la gestione tramite SPL, i dati macchina 13338[n] e 13348[n] non hanno più 

significato.  
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Utilizzando il blocco plc di sistema SFC12 si può disattivare il PN/PN coupler. 
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Comunicazione sicura tra Ncu e Plc F  

(Configurazione hardware ed impostazione della logica 
safety): 

In questo esempio utilizziamo un ET200S con Cpu F integrata.(IM1518F) sulla quale è 

allacciata la periferia sicura. Per programmare la logica sicura lato Simatic occorre 

acquistare il pacchetto di programmazione “S7 Distributed Safety”. 

 
Nella proprietà della Cpu inserire le seguenti caratteristiche e la password che servirà nel 

progetto safety: 
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Aprire un blocco che conterrà in seguito la “chiamata” della logica di sicurezza ed assegnarli le 

seguenti proprietà. 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Verrà richiesta la password precedentemente assegnata al progetto. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Inserire quindi un blocco che conterrà il codice safety con le seguenti proprietà. 
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Editare il Safety program e quindi premere il softkey “F-Runtime groups.” 

 
 

 
 

Selezionare il pulsante “New”: 
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Inserire nell’ F-Call Block il blocco creato con le proprietà F-Call, nel nostro caso FC100, e nel  
F-Program Block il blocco con le proprietà Kop F, nel nostro caso Fc88, 
premere OK e successivamente compilare. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

In questo modo abbiamo il nostro Fc100 che chiamerà il nostro Fc88, se si dovessero aggiungere 

altri blocchi questi andranno inscatolati nell’Fc88. 

Una volta compilato il programma verranno create delle DB545, DB546 e DB547 per gestire e 

diagnosticare i moduli F di input e output definiti nella configurazione hardware. 

 
 

 

Nell’OB35 ( interrupt) fare la chiamata al blocco di richiamo della safety. 

 



Roberto Trombetta rel.11 Maggio 2015  Pagina 59 

 

Trasferire il progetto usando il Safety program (“Download”), verrà richiesto di trasferire 
anche i blocchi standard ( quelli non safety) , al primo trasferimento confermare con “Si”. 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Aprire il blocco dove verrà scritto il programma di sicurezza (FC88) ed inserire i blocchi FB223 

(F-Send) e FB224 (F-Receive). 

Quindi compilare i parametri come descritto in seguito: 
 

 
 

In caso di errore di comunicazione occorre ripristinare il funzionamento tramite il bit ACK_REI.
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Inserire la gestione del reintegrazione dei moduli tramite FB219 che si trova sempre nelle 
librerie safety. 
Aggiungere alla fine del nostro blocco il richiamo al blocco FB223 F-Send e compilarlo come 

nell’esempio: 

 
 
 

In questo modo è possibile scambiare i segnali della periferia dell’IM151 8F con la NCU sotto 

forma di INSE ed OUTSE. 
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Comunicazione sicura tra 2 Ncu tramite I-device 

(configurazione hardware): 
E’ necessario avere la versione di software 4.4 Sp1 o superiore. 

Nella configurazione hardware della prima Ncu, selezionare le proprietà della porta X150 (PN IO). 

 

Tramite la tendina I Device spuntare “modo dell’I Device” quindi selezionare “Nuovo”. 

 

Inserire, come definito nella Configurazione_Hardware_S7 del PN/PN coupler, i moduli di 

ingresso ed uscita. 

Gli indirizzi utilizzati devono essere al di fuori dell’immagine di processo. 
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Di seguito la configurazione completa per una trasmissione ed una ricezione: 

 

Una volta completata la configurazione creare ed installare, tramite il menu strumenti, il file 

GSD per I device: 
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Aprire la configurazione hardware della seconda Ncu ed installare, sulla porta PN la stazione 

configurata precedentemente :  

 
 

Prestare particolare attenzione agli indirizzi IP ed ai nomi delle porte PN perché , trattandosi 

di una rete unica, devono obbligatoriamente essere diversi. 

La parametrizzazione dei Dati_Macchina per la comunicazione è identica alla configurazione 

tramite Pn/Pn Coupler. 
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Impostazione dei tempi di comunicazione: 

Il clock con il quale viene lanciata la comunicazione sicura può essere definito tramite il dato 

macchina 13320 $MN_SAFE_SRDP_IPO_TIME_RATIO che è un moltiplicatore del tempo 

IPO visualizzabile tramite il DM 10071 $MN_IPO_CYCLE_TIME. La risultante è 

visualizzabile tramite il DM 13321 $MN_INFO_SAFE_SRDP_CYCLE_TIME e non deve 

superare i 250ms. 

 

 

I tempi di comunicazione sono visualizzabili tramite le pagine di diagnostica dedicate. 
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Chiusura safety: 

Dopo il collaudo dell’SPL occorre “chiudere” la safety tramite i DM : 

11500[0]  $MN_PREVENT_SYNACT_LOCK =1  ;1a azione sincrona utilizzata nel Safe.Spf 

11500[1]  $MN_PREVENT_SYNACT_LOCK =10; ultima azione sincrona. 

Inoltre , dal lato PLC, occorre assegnare a 1 il bit : 

DB18.DBX36.0 “SPL”.SPL_READY 


