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1.Giriş 

1S servolar EtherCAT ağı üzerinden güvenlik haberleşmesini (FSoE - Safety Over 

EtherCAT) destekler. NX Safety CPU üniteleri ile 1S servolar arasında safety kontrolü / 

STO fonksiyonu gerçekleştirilebilir.  

 

Bu dökümanda NX-SL3300 Safety Master CPU'ya bağlı NX-SID800 safety input 

kartına acil stop butonu bağlanarak, EtherCAT hattı üzerinden 1S servolara Safety 

Torque Off (STO) işlemi yapılacaktır. 

 

2. FSoE Protokolü hakkında 

Safety Over EtherCAT (FSoE); safety cihazlar arasında EtherCAT üzerinden safety 

verilerinin gönderilmesi için safety haberleşme standardını tanımlar. EtherCAT 

üzerinden Safety Torque Off (STO), kablolu olarak gerçekleştirilen STO’dan daha 

düşük seviyede bir versiyondur, bunun sebebi ise cihaz üzerinde tek bir işlemci 

olmasıdır. Safety haberleşme katmanı Ple’dir. Desteklenen kategori ve standartlar 

aşağıdadır: 

 

Safety giriş sinyalleri üzerinden STO fonksiyonu: EN ISO 13849-1 (Cat3 PLe), EN 

61508 (SIL3), EN 62061 (SIL3), EN 61800-5-2 (STO) 

EtherCAT haberleşmesi üzerinden STO fonksiyonu: EN ISO 13849-1 (Cat.3 PLd), EN 

61508 (SIL2), EN 62061 (SIL2), EN 61800-5-2 (STO) 
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3. FSoE Aktivasyonu ve konfigürasyonu 

1S servo sürücüler “Full EtherCAT” servo olarak geliştirildiğinden bu fonksiyonun 

aktivasyonu Sysmac Studio’da PDO ayarlarından yapılabilir. “Edit PDO Map Settings” 

bölümünde Input ve Output bölümlerindeki 273. PDO ayarları aktif edilmelidir.  

 

 

 

Safety PDO aktif edildiğinde Safety CPU tarafında 1S servo, safety cihaz olarak eklenir. 
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Safety CPU üzerinde STO değişkenleri ve I/O’lar I/O map'te kolayca tanımlanabilir. Bu 

örnekte 6 no’lu safety input es1 olarak tanımlanıp acil stop butonu NC kontakları NX-

SID800 Safety Input modülünde 6 (Si06) ve 7 (Si07) no’lu girişler üzerinden T0 ve 

T1’e bağlanmıştır. Reset butonu ise NO kontakları 2 (Si02) no’lu giriş üzerinden T0’a 

bağlanmıştır, I/O map’te ise Si02: rset1 ve Si06: es1 olarak tanımlanmıştır. 

 

Safety I/O’da NX-SID800 parametrelerine çift tıklanarak reset butonu ve acil stop 

butonu eklenir. Tanımlara daha önce I/O Map’te belirlenen değişkenler girilir: rset1/es1 
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4. FSoE Safety Programı 

 

Safety CPU programında program yazmak için Sysmac Studio’da sağ tarafta bulunan 

ToolBox’tan fonksiyon blokları (SF_EmergencyStop ve SF_EDM) eklenerek  

aşağıdaki gibi acil stop ile ilgili basit bir ladder programı yazılabilir. 

 

 

Program yazılımı bittikten sonra Sysmac Studio’da en üstte bulunan 

Online/Offline/Debug penceresinden Safety CPU’ya;  

1. Online olunur.  

2. Program Debug Mode’a alınır. 

3. Sırasıyla Start Debugging ve Stop Debugging’e tıklanır. 

4. Safety Validation yapılır. 

5. Run Mode’a alınır.  

Bu işlemler yapılırken program şifre belirlenmesini isteyebilir. Şifre belirlenmesi 

istenmiyorsa çıkan uyarı penceresine şifre girilmeden de OK seçilerek devam edilebilir. 
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Debug ve Validation işlemleri bittikten sonra Run Mode’a geçildiğinde acil stop butonu 

tetiklendiğinde STO komutu ethercat üzerinden 1S’servolara iletilir. 1S displayde “St” 

uyarısı belirir. Harici reset butonu ile bu hata sıfırlanabilir. 

 

 

 

 

NJ (ya da NX1P2) kontrolcüler doğrudan safety görmediğinden sonradan eklenmesi 

gerekmektedir. Örneğin 1S servolarda safety status bilgisini görebilmek için PDO 

ayarlarından 4130.81’den map etmek gerekmektedir.  

 

 


