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1. Zu diesem Dokument
1.1. Giiltigkeit

Diese Betriebsanleitung bildet zusammen mit dem Dokument Sicherheitsinformation sowie ggf. verfiigbaren Kurzanleitungen
die vollstandige Benutzerinformation fiir lhr Gerat.

) Wichtig!

Beachten Sie, dass Sie die fiir Inre Produktversion giiltige Betriebsanleitung verwenden. Bei Fragen
wenden Sie sich an den EUCHNER Service.

1.2. Zielgruppe

Konstrukteure und Anlagenplaner fiir Sicherheitseinrichtungen an Maschinen, sowie Inbetriebnahme- und Servicefachkrafte,
die liber spezielle Kenntnisse im Umgang mit Sicherheitsbauteilen verfiigen.

1.3. Zeichenerkldrung
Zeichen/Darstellung  Bedeutung

m Dokument in gedruckter Form

@ Dokument steht unter www.euchner.de zum Download bereit

A Sicherheitshinweise

Gefahr von Tod oder schweren Verletzungen

GEFAHR Warnung vor méglichen Verletzungen
WARNUNG Vorsicht leichte Verletzungen moglich
VORSICHT

@ Hinweis auf mogliche Gerateschaden
HINWEIS Wichtige Information
Wichtig!

Tipp! Tipp/ niitzliche Informationen

1.4. Ergianzende Dokumente
Die Gesamtdokumentation fiir dieses Gerat besteht aus folgenden Dokumenten:

Dokumenttitel

(Dokumentnummer) Inhalt

Sicherheitsinformation
(2525460)
Betriebsanleitung Modulare
Sicherheitssteuerung MSC | (dieses Dokument)
(2121331)

ggf. beiliegende Kurzan-
leitungen

Grundlegende Sicherheitsinformationen

3 B

B

ggf. zugehdrige Ergénzungen zur Betriebsanleitung oder Datenblatter beriicksichtigen

) Wichtig!

Lesen Sie immer alle Dokumente durch, um einen vollstandigen Uberblick fiir die sichere Instal-
lation, Inbetriebnahme und Bedienung des Gerats zu bekommen. Die Dokumente konnen unter
www.euchner.de heruntergeladen werden. Geben Sie hierzu die Dok. Nr. in die Suche ein.

1.5. Haftungsausschluss und Gewahrleistung

Wenn die 0. g. Bedingungen fiir den bestimmungsgemaBen Gebrauch nicht eingehalten werden oder wenn die Sicherheits-
hinweise nicht befolgt werden oder wenn etwaige Wartungsarbeiten nicht wie gefordert durchgefiihrt werden, fiihrt dies zu
einem Haftungsausschluss und dem Verlust der Gewahrleistung.
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1.6. Hinweise zu Cybersecurity

EUCHNER-Komponenten und -Systeme diirfen nicht in 6ffentliche Netze integriert werden. EUCHNER-Komponenten sind nur
fiir den Einsatz in privaten Netzen vorgesehen. Fiir einen Remote-Zugriff nutzen Sie ein VPN.

1.7. Hinweise zur Datenverordnung (EU Data Act)

Dieses Produkt erzeugt im Betrieb Daten, die dem Benutzer gemaB Verordnung (EU) 2023/2854 (Data Act) zur Verfligung
stehen. Welche Daten dies sind und wie Sie darauf zugreifen und sie nutzen konnen, erfahren Sie in den entsprechenden
Kapiteln dieser Betriebsanleitung.
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2. Einfiihrung

2.1. Inhalt dieses Handbuchs

In diesem Handbuch wird die Verwendung des programmierbaren Sicherheitssystems MSC und der entsprechenden Erwei-
terungsmodule (,SLAVES") beschrieben.

Es umfasst:

» Systembeschreibung
» Installationsverfahren

» Anschliisse
» Signale
» Fehlerbehebung

» Verwendung der Konfigurationssoftware

2.2. Wichtige Sicherheitshinweise

A

WARNUNG

» MSC erreicht die folgenden Sicherheitsniveaus: SIL 3, Maximum SIL 3, PL e, Kat. 4, Typ 4 gemaB
den einschlagigen Normen.
Jedoch sind die endgiiltigen Sicherheitseinstufungen SIL und PL der Anwendung von der Anzahl
der Sicherheitskomponenten, ihren Parametern und den hergestellten Anschliissen abhangig, die
sich aus der Risikoanalyse ergeben.

» Abschnitt ,Angewandte Normen“ sorgfaltig durchlesen.

» Umfassende Risikoanalyse durchfiihren, um das entsprechende Sicherheitsniveau fiir die spezifi-
sche Anwendung auf der Grundlage aller einschlagigen Normen zu bestimmen.

» Die Programmierung/Konfiguration des MSC-Systems unterliegt der alleinigen Verantwortung der
installierenden Person oder des Benutzers.

» Diese Programmierung/Konfiguration muss entsprechend der anwendungsspezifischen Risikoana-
lyse und aller einschlagigen Normen erfolgen.

» Nach der Programmierung/Konfiguration und Installation des MSC-Systems und aller zugehdrigen
Gerate muss eine vollstandige Anwendungssicherheitspriifung durchgefiihrt werden (siehe Ab-
schnitt ,Priifen des Systems” auf Seite 104).

» Nach dem Hinzufiigen neuer Sicherheitskomponenten muss grundsatzlich das komplette System
geprift werden (siehe Abschnitt ,Priifen des Systems” auf Seite 104).

» EUCHNER haftet weder flrr diese Vorgange noch fir die damit verbundenen Risiken.

» Um die korrekte Verwendung der an das MSC System angeschlossenen Module innerhalb der ge-
gebenen Anwendung sicherzustellen, sollte auf die Betriebsanleitungen/Handbiicher und die jeweili-
gen Produkt- und/oder Anwendungsnormen Bezug genommen werden.

» Die Umgebungstemperatur am Installationsort des Systems muss mit den Betriebstemperaturen
bereinstimmen, die auf dem Produktetikett und in den Spezifikationen angegeben sind.

» Bei sicherheitsrelevanten Fragen gegebenenfalls die zustandigen Sicherheitsbehdrden des Landes
oder den zustandigen Fachverband kontaktieren.

2121331-09-07/25 (Originalbetriebsanleitung)
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2.3. Abkiirzungen und Symbole

Abkiirzungen und Symbole

M-Al Speicherkarte fiir MSC-Basismodul (Zubehor)

MSCB Proprietarer Bus fiir Erweiterungsmodule

ng((:eI:yNgzsigner (SWSD) MSC-Konfigurationssoftware fiir Windows

0SSD Sicherer Schaltausgang (Output Signal Switching Device)

MTTFp Mittlere Zeit bis zu einem gefahrlichen Ausfall (Mean Time to Dangerous Failure)

PL Performance Level (nach EN ISO 13849-1)

PFH Wahrscheinlichkeit gefahrlicher Ausfalle pro Stunde (Probability of Dangerous Failure per Hour)
SIL Safety Integrity Level (nach EN IEC 61508)

Maximum SIL Safety Integrity Level Claim Limit (nach EN IEC 62061:2021)

SW Software

2.4. Angewandte Normen

MSC erfiillt die folgenden europaischen Richtlinien:

» 2006/42/EG ,Maschinenrichtlinie”

» 2014/30/EU  ,EMV-Richtlinie”

» 2014/35/EU ,Niederspannungsrichtlinie”

» 2011/65/EU  RoHS ,Beschrankung der Verwendung bestimmter gefahrlicher Stoffe in Elektro- und Elektronikgeraten”

und entspricht den folgenden Normen:
»ENIEC 61131-2
» ENISO 13849-1
» ENIEC 61496-1
» ENIEC 61508-1
» ENIEC 61508-2
» ENIEC 61508-3
» EN IEC 63000

» EN IEC 62061

» EN 81-20

» EN 81-50

2.5. Kombinationsmoglichkeiten des MSC-Systems

Erweiterungsmodul
Basismodul
MSC-CE-...S MSC-CE-...

MSC-CB-AC-FI8F04S ) )
MSC-CB-AC-FI8F02 - )

) Kombination méglich

Zeichenerklarung
- Kombination nicht méglich
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3. Uberblick

MSC ist ein modulares Sicherheitssystem und besteht aus einem Basismodul (MSC-CB oder MSC-CB-S), das liber die gra-
fische Benutzeroberflache EUCHNER Safety Designer konfigurierbar ist und verschiedenen Erweiterungsmodulen, die tber
den proprietaren MSCB Bus an das Basismodul angeschlossen werden konnen.

Zwei Basismodule, die im Alleinbetrieb einsetzbar sind, stehen zur Auswahl:

» MSC-CB mit 8 Sicherheitseingangen, 2 programmierbaren Meldeausgangen und 2 separaten, programmierbaren 2-Ka-
nal-Sicherheitsausgangen (OSSD)

» MSC-CB-S mit 8 Sicherheitseingangen, bis zu 4 programmierbaren Meldeausgangen und 2 separaten, programmierba-
ren 2-Kanal- oder 4 separaten, programmierbaren 1-Kanal-Sicherheitsausgangen (OSSD)

) Wichtig!

Folgende Erweiterungsmodule sind erhaltlich:
» FIBFO2, FI8FO4S mit Ein- und Ausgangen,
» FI8, FM4, FI16, SPMO, SPM1 und SPM2 nur mit Eingangen,

» AC-FO2 und AC-FO4 nur mit Ausgangen,
- zudem 08, 016 und AH-FO4S08 mit Meldeausgangen,
- sowie AZ-FO4 und AZ-FO408 mit zwangsgefihrten Sicherheitsrelais.

Erweiterungsmodule zum Anschluss an die gebrauchlichsten industriellen Feldbussysteme fir diag-
nostische Zwecke stehen ebenfalls zur Verfiigung: CE-PR (PROFIBUS), CE-CO (CANopen), CE-DN
(DeviceNet), CE-El (EtherNet/IP-2Port), CE-PN (PROFINET), CE-EC (EtherCat), CE-MR (Modbus RTU),
CE-MT (Modbus TCP/IP) und CE-US (USB-Schnittstelle).

MSC ermdglicht die Uberwachung der folgenden Sicherheitssensoren und Befehlsgeber:

Optoelektronische Sensoren (Sicherheitslichtgitter, Scanner, Sicherheitslichtschranken usw.), mechanische Schalter, Sk
cherheitstrittmatten, Not-Halt-Schalter, Zweihandsteuerungen, die alle liber ein einziges flexibles und erweiterbares Gerat
verwaltet werden.

Das System darf nur aus einem einzigen Basismodul MSC-CB oder MSC-CB-S und maximal 14 Erweiterungsmodulen, davon
nicht mehr als vier desselben Typs, bestehen.

Bei 14 Erweiterungsmodulen kann das System bis zu 128 Eingange, 30 zweikanalige Sicherheitsausgange und 48 Meldeaus-
gange aufweisen. Die Module AZ-F04/AZ-FO408 verfiigen (ber vier 1-Kanal-Ausgange. Je hoher die Anzahl der verwendeten
AZ-F04/AZ-F0408-Module, desto geringer ist die Anzahl der verfligharen zweikanaligen Ausgange. (Weitere Informationen
zum Maximalausbau eines MSC-Systems in Tab. 8.1.2. Allgemeine Daten auf Seite 43.)

Die Kommunikation zwischen dem Basismodul (MASTER) und den Erweiterungsmodulen (SLAVES) erfolgt (iber den MSCB-
5-Wege-Bus (proprietarer Bus von EUCHNER), der sich auf der Riickseite jedes Moduls befindet.

Mit den MSC Erweiterungsmodulen FI8, FI16 und FM4 kann die Anzahl der Eingange im System erhoht werden, sodass
mehr externe Gerate angeschlossen werden konnen. FM4 stellt ferner 8 Ausgange des Typs OUT_TEST zur Verfligung.

Durch die Erweiterungsmodule AC-FO2 und AC-FO4 verfiigt das MSC-System (iber 2 bzw. 4 OSSD-Paare zur Steuerung
von Geraten, die dem MSC-System nachgeschaltet sind.

AH-FO4S08 ist ein Sicherheitsmodul mit 4 einkanaligen Hochstrom-Sicherheitsausgangen und 4 zugehorigen Eingangen
fiir externe Feedback-Kontakte (EDM). Dariiber hinaus ist das Modul mit 8 programmierbaren Meldeausgangen ausgestattet.

FI8FO2 verfiigt (iber 8 Eingange, 2 programmierbare Meldeausgange und 2 zweikanalige OSSD-Ausgange.
FI8FO4S verfligt iber 8 Eingange, bis zu 4 programmierbare Meldeausgange und 4 einkanalig verwendbare OSSD-Ausgange. E

Die Erweiterungsmodule der Baureihe CE ermoglichen den Anschluss der gangigsten industriellen Feldbussysteme zu
Diagnose- und Dateniibertragungszwecken. CE-El, CE-PN, CE-MT und CE-EC besitzen ferner einen Ethernet-Anschluss.
CE-US ermoglicht den Anschluss an Gerate mit USB-Port.

CE-CI1, CE-CI2 sind Module der Familie MSC, die den Anschluss mit weiter entfernten Erweiterungsmodulen erméglichen
(< 50 m). Uber ein abgeschirmtes Kabel (entsprechend der Tabelle der technischen Kabeldaten) werden zwei CE-CI-Module
im gewiinschten Abstand angeschlossen.

2121331-09-07/25 (Originalbetriebsanleitung) 11
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Mit den Erweiterungsmodulen zur Drehzahliberwachung SPMO, SPM1 und SPM2 kann Folgendes iiberwacht werden (bis PL e):
» Stillstand, Geschwindigkeitsiiberschreitung, Geschwindigkeitsbereich
» Bewegungsrichtung, Drehbewegung/ lineare Bewegung

Fiir jeden logischen Ausgang (Achse) konnen bis zu 4 Geschwindigkeitsgrenzwerte festgelegt werden.

Jedes Modul besitzt zwei logische Ausgange, die tiber den EUCHNER Safety Designer konfigurierbar sind. Somit kdnnen bis
zu zwei voneinander unabhangige Achsen tiberwacht werden.

Die Erweiterungsmodule AZ-FO4 und AZ-FO408 verfiigen lber 4 getrennte Sicherheitsrelaisausgange und die entspre-
chenden 4 Eingange flr die externen Rickfihrkreis-Kontakte (EDM).

Fiir die Ausgange stehen zwei Einstellmoglichkeiten zur Verfiigung (Konfiguration tiber die Software EUCHNER Safety Designer):
» 2 Paar Anschlusskontakte (2 SchlieBer-Kontakte pro Ausgang mit 2 entsprechenden Riickfiihrkreis-Eingangen).

» 4 getrennte Einzelanschlusskontakte (1 SchlieBer-Kontakt pro Ausgang mit 1 entsprechendem Riickflhrkreis-Eingang).

Lediglich die Module AZ-FO408, AH-FO4S08 und 08 verfligen lber 8 bzw. das Modul 016 lber 16 programmierbare
Meldeausgange.

Mit der Software EUCHNER Safety Designer (SWSD) konnen unter Verwendung von logischen Verkniipfungen und Sicher-
heitsfunktionen wie beispielsweise Muting, Timer, Zahler usw. komplexe Logiken erstellt werden.
All dies erfolgt liber eine einfache und intuitive grafische Benutzeroberflache.

Die Konfiguration am PC wird iiber eine USB-Verbindung an das Basismodul MSC-CB oder MSC-CB-S gesendet. Die Datei
wird in MSC-CB/MSC-CB-S abgelegt und kann auch auf der proprietaren M-A1 Speicherkarte (Zubehor) gespeichert
werden. Somit lasst sich die Konfiguration rasch auf ein anderes Basismodul kopieren.

) Wichtig!

Das MSC-System ist fiir das hochste Sicherheitsniveau, das in den einschlagigen Industriesicherheits-
normen vorgesehen ist, zertifiziert (SIL 3, Maximum SIL 3, PL e, Kat. 4).
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4. Aufbau des Produkts

Der Lieferumfang von MSC-CB bzw. MSC-CB-S umfasst:
» Sicherheitsinformation

) Wichtig!

Der riickseitige MSCB-Steckverbinder und die M-A1-Speicherkarte konnen separat als Zubehor bestellt
werden.

Der Lieferumfang der Erweiterungsmodule umfasst:
» Sicherheitsinformation
» Riickseitiger MSCB Steckverbinder

) Wichtig!

Fiir die Installation eines Erweiterungsmoduls wird der mitgelieferte MSCB Steckverbinder sowie ein
weiterer MSCB Steckverbinder fiir den Anschluss an MSC-CB/MSC-CB-S benotigt. Dieser kann separat
als Zubehor bestellt werden.
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5. Installation

5.1. Mechanische Befestigung
Montagereihenfolge des MSC-Systems auf einer 35-mm DIN-Schiene:

[a—Y

. Spannungsfreien Zustand sicherstellen.

. Erweiterungsstecker gem. Anzahl zu installierender Module verbinden.

. Erweiterungssteckerreihe auf DIN-Schiene befestigen. Von oben nach unten einhaken.

. MSC-Modul an der DIN-Schiene befestigen. Von oben nach unten einhaken. Modul andriicken bis es spiirbar einrastet.

asw N

. Entfernung des Moduls durch Herunterziehen des Sperrhakens auf der Riickseite.

Bild 1: Module des MSC-Systems auf einer 35-mm-DIN-Schiene befestigen
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5.2. Berechnung des Sicherheitsabstands einer BWS, die an das MSC-System angeschlos-
sen ist

Samtliche beriihrungslos wirkenden Schutzeinrichtungen, die an MSC angeschlossen sind, miissen in einem Abstand ange-
ordnet werden, der mindestens dem Mindestsicherheitsabstand S entspricht, sodass die Gefahrenstelle erst nach Stoppen

der gefahrlichen Bewegung der Maschine erreicht werden kann.

AN WARNUNG

» In der Europaischen Norm:
EN ISO 13855:2010- (EN 999:2008) Sicherheit von Maschinen. Anordnung von Schutzeinrichtun-
gen im Hinblick auf Anndherungsgeschwindigkeiten von Kérperteilen™*
sind Formeln fiir die Berechnung des korrekten Sicherheitsabstands enthalten.

» Spezifische Hinweise in Bezug auf die korrekte Anordnung sind in der Installationsanleitung jeder
Schutzeinrichtung nachzulesen.

» Es ist zu beachten, dass die Gesamtreaktionszeit abhangig ist von:
Reaktionszeit MSC + Reaktionszeit BWS + Reaktionszeit Maschine in Sekunden (d. h. die Zeit,

welche die Maschine zum Stoppen der gefahrlichen Bewegung ab Ubermittlung des Stoppsignals
bendtigt).

*

Es wird eine Vorgehensweise beschrieben, die es den Systemplanern erlaubt, den Mindestsicherheitsabstand zwischen Schutzeinrichtungen,
insbesondere BWS (z. B. Lichtgitter), Sicherheitstrittmatten oder druckempfindlichen Béden und Zweihand-Schaltungen und einer bestimmten Ge-
fahrenstelle zu bestimmen. Sie enthalt eine Vorschrift fiir die Anordnung von Schutzeinrichtungen, basierend auf Annaherungsgeschwindigkeit und
Stoppzeit der Maschine, wobei eine entsprechende Extrapolation moglich ist, sodass auch Verrieglungseinrichtungen ohne Zuhaltung darin einge-
schlossen sind.
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5.3. Elektrische Anschliisse

OO0
\: :\ 5/6[/7[8
— o
[ [
» Z OOOO
13[14]15]16
17118]19] 20
OOOO
OO0
21]22[23[24
9 [10[11]12
OOOO = -
\‘ ‘\
HEHH .
1]2]3]4 ! !
OO0
Bild 2: MSC Klemmleisten

Die Module des MSC-Systems sind mit steckbaren Anschlussklemmen fiir
die elektrischen Anschliisse versehen. Jedes Modul kann 8, 16 oder 24
Anschliisse aufweisen. Die Anschlussklemmen sind als Schraubklemmen
ausgefiihrt und konnen als Zubehorsets bestellt werden.

Jedes Modul verfiigt auBerdem (iber einen riickseitigen MSCB Steckverbinder.
Dieser dient der Kommunikation zwischen Basis- und Erweiterungsmodulen.

)

Wichtig!

Anzugsmoment Klemmen: 0,6-0,7 Nm

A

WARNUNG

» Sicherheitsmodule in einem Gehause installieren, das mindestens Schutzart IP54 entspricht.
» Modul im spannungslosen Zustand anschlieBen.

» Die Versorgungsspannung der Module muss 24 V DC +20 % (PELV, gemaB EN IEC 60204-1 (Kapi-
tel 6.4)) betragen.

» MSC darf nicht zur Versorgung externer Gerate verwendet werden.
» Bei allen Systemkomponenten ist derselbe Masseanschluss (0 V DC) zu verwenden.

5.3.1. Hinweise in Bezug auf Anschlusskabel

®

HINWEIS

» Anschlussquerschnittsbereich: AWG 12-30, (eindrahtig/ mehrdrahtig) (UL).
» Nur Kupferleiter (Cu) mit einer Temperaturbestandigkeit von 60/75 °C verwenden.

» Es wird der Einsatz von getrennten Spannungsversorgungen fiir das Sicherheitsmodul und fiir
andere elektrisch betriebene Gerate (Elektromotoren, Wechselrichter, Frequenzwandler) oder sons-
tige Storquellen empfohlen.

» Kabel fur Anschliisse mit einer Lange von mehr als 50 m missen einen Querschnitt von mindes-
tens 1 mm2 (AWG16) aufweisen.

16
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5.3.2. Hinweise zu UL

) Wichtig!

» Flir den Einsatz geméaB den ,UL-Anforderungenl) muss eine Spannungsversorgung mit dem Merk-
mal ,for use in class 2 circuits” verwendet werden.
Alternativ kann eine Spannungsversorgung mit begrenzter Spannung bzw. Stromstarke mit den
folgenden Anforderungen verwendet werden:
Galvanisch getrenntes Netzteil in Verbindung mit einer Sicherung gemaB UL248. Gemal den ,UL-
Anforderungen” muss diese Sicherung fiir max. 3,3 A ausgelegt und in dem Stromkreis mit der
max. Sekundarspannung von 30 V DC integriert sein. Beachten Sie ggf. niedrigere Anschlusswerte
fr lhr Gerat (siehe technische Daten).

» Fiir den Einsatz und die Verwendung gemaB den ,UL-Anforderungenl) muss eine Anschlussleitung
verwendet werden, die unter dem UL-Category-Code CYJV/7 gelistet ist.

1) Hinweis zum Geltungsbereich der UL-Zulassung: Die Gerate wurden gemaB den Anforderungen von UL508 und CSA/ C22.2 no. 14 (Schutz gegen elektrischen
Schlag und Feuer) gepriift.

Die Anschliisse fiir jedes Modul des MSC-Systems sind in den nachfolgenden Tabellen aufgefiihrt:

5.3.2.1. Basismodul MSC-CB

KLEMME SIGNAL TYP BESCHREIBUNG AUSFUHRUNG
1 24V DC Spannungsversorgung 24 V DC
2 MASTER_ENABLE1 Fingang Basismodul Freigabe 1 Ty B ge e 11312)
3 MASTER_ENABLE2 Fingang Basismodul Freigabe 2 Ty B ge e 11312)
4 GND - Spannungsversorgung 0 V DC
5 OSSD1_A Ausgang PNP Active High
6 0SSD1_B Ausgang Sicherheitsausgang 1 PNP Active High
7 RESTART_FBK1 Eingang Riickfiihrkreis/Neustart 1 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
8 OUT_STATUS1 Ausgang Programmierbarer digitaler Ausgang PNP Active High
9 0SSD2_A Ausgang ) ) PNP Active High
10 0SSD2_B Ausgang Sicherheitsausgang 2 PNP Active High
11 RESTART_FBK2 Eingang Riickfiihrkreis/Neustart 2 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
12 OUT_STATUS2 Ausgang Programmierbarer digitaler Ausgang PNP Active High
13 OUT_TEST1 Ausgang Ausgang zur Kurzschlusserkennung PNP Active High
14 OUT_TEST2 Ausgang Ausgang zur Kurzschlusserkennung PNP Active High
15 OUT_TEST3 Ausgang Ausgang zur Kurzschlusserkennung PNP Active High
16 OUT_TEST4 Ausgang Ausgang zur Kurzschlusserkennung PNP Active High
17 INPUT1 Eingang Digitaler Eingang 1 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
18 INPUT2 Eingang Digitaler Eingang 2 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
19 INPUT3 Eingang Digitaler Eingang 3 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
20 INPUT4 Eingang Digitaler Eingang 4 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
21 INPUTS Eingang Digitaler Eingang 5 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
22 INPUT6 Eingang Digitaler Eingang 6 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
23 INPUT7 Eingang Digitaler Eingang 7 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
24 INPUT8 Eingang Digitaler Eingang 8 Eingang gemaB EN IEC 61131-2

Tabelle 1: Basismodul MSC-CB

2121331-09-07/25 (Originalbetriebsanleitung)
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5.3.2.2. Basismodul MSC-CB-S
KLEMME SIGNAL TYP BESCHREIBUNG AUSFUHRUNG
1 24V DC Spannungsversorgung 24 V DC
2 n.c.
3 n.c.
4 GND Spannungsversorgung 0V DC
5 0SsSD1 Ausgang Sicherheitsausgang 1 PNP Active High
6 0SSb2 Ausgang Sicherheitsausgang 2 PNP Active High
; RESTART FBK1/ Eingang/ Riickfihrkreis/ Neustart Eingang gemdB EN IEC 61131-2
STATUS1 Ausgang Programmierbarer digitaler Ausgang PNP Active High
g RESTART FBK2/ Eingang/ Rickfuhrkreis/ Neustart Eingang gemaB EN IEC 61131-2
STATUS2 Ausgang Programmierbarer digitaler Ausgang PNP Active High
9 0SSD3 Ausgang Sicherheitsausgang 3 PNP Active High
10 0SSD4 Ausgang Sicherheitsausgang 4 PNP Active High
1 RESTART FBK3/ Eingang/ Rickfuhrkreis/ Neustart Eingang gemaB EN IEC 61131-2
STATUS3 Ausgang Programmierbarer digitaler Ausgang PNP Active High
12 RESTART FBK4/ Eingang/ Riickfihrkreis/ Neustart Eingang gemaB EN IEC 61131-2
STATUS4 Ausgang Programmierbarer digitaler Ausgang PNP Active High
13 OUT_TEST1 Ausgang Ausgang zur Kurzschlusserkennung PNP Active High
14 OUT_TEST2 Ausgang Ausgang zur Kurzschlusserkennung PNP Active High
15 OUT_TEST3 Ausgang Ausgang zur Kurzschlusserkennung PNP Active High
16 OUT_TEST4 Ausgang Ausgang zur Kurzschlusserkennung PNP Active High
17 INPUT1 Eingang Digitaler Eingang 1 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
18 INPUT2 Eingang Digitaler Eingang 2 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
19 INPUT3 Eingang Digitaler Eingang 3 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
20 INPUT4 Eingang Digitaler Eingang 4 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
21 INPUTS Eingang Digitaler Eingang 5 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
22 INPUTE Eingang Digitaler Eingang 6 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
23 INPUT7 Eingang Digitaler Eingang 7 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
24 INPUT8 Eingang Digitaler Eingang 8 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
Tabelle 2:  Basismodul MSC-CB-S
) HINWEIS
Die Klemmen der Meldeausgange (STATUSx) werden mit den Steuereingangen (RESTART_FBK) der
OSSD Ausgange geteilt. Um den Meldeausgang verwenden zu konnen, muss der entsprechende OSSD
Ausgang mit automatischem Neustart ohne externe Riickfiihrkreisiiberwachung verwendet werden. Um
den STATUS1 Ausgang (Klemme 7) zu verwenden, muss im EUCHNER Safety Designer beim 0SSD1
der automatische Neustart ohne Ruckfuhrkreisuberwachung eingestellt werden.
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5.3.3. USB-Anschluss

Die MSC Basismodule verfiigen tiber einen USB-2.0-Port fiir
den Anschluss an einen PC, auf dem die Konfigurationssoft-
ware EUCHNER Safety Designer (siehe Abbildung) installiert
ist.

Ein USB-Kabel der passenden GroBe ist als Zubehor erhaltlich.

Bild 3: Frontseitiger USB-2.0-Anschluss
5.3.4. MSC Configuration Memory (M-Al) Etikett mit Technische Daten
Im MSC Basismodul kann eine optionale Backup-Speicherkarte
(als M-A1 bezeichnet) zum Sichern der SW-Konfigurationspa-
rameter installiert werden. M-A1-Etikett

Jedes neue Projekt, das vom PC an MSC-CB/MSC-CB-S uiber-

tragen wird, wird auf die Speicherkarte M-A1 geschrieben. \—"\

» MSC-CB/MSC-CB-S vor der An- oder Abmeldung an M-Al — y
stets ausschalten.

Karte in den Steckplatz auf der Riickseite vom MSC-CB/ v

MSC-CB-S einstecken (Richtung wie in Bild 4: M-Al gezeigt).
—— T
\4
I\h D”l

. h —a‘»

) HINWEIS

» Das Basismodul MSC-CB-S kann Konfigurationen von MSC-CB-S und MSC-CB auslesen.
» Das Basismodul MSC-CB kann nur Konfigurationen von MSC-CB auslesen.

5.3.4.1. Funktion MULTIPLE LOAD (Mehrfach Laden)

Um mehrere Basismodule ohne Verwendung von PC und USB-Anschluss zu konfigurieren, kann die gewiinschte Konfiguration
auf einer M-A1-Speicherkarte gespeichert und dann von dort auf die zu konfigurierenden Basismodule heruntergeladen werden.

) HINWEIS

Wenn die Datei auf der Speicherkarte nicht mit der Datei in MSC-CB/MSC-CB-S identisch ist, werden
die Konfigurationsdaten im MSC-CB/MSC-CB-S iiberschrieben und somit endgiiltig geldscht.

WARNUNG: ALLE DATEN, DIE VORHER IM MSC-CB/MSC-CB-S VORHANDEN WAREN, GEHEN
VERLOREN.

2121331-09-07/25 (Originalbetriebsanleitung) 19
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5.3.4.2. Funktion RESTORE (Wiederherstellen)

Falls das Modul MSC-CB/MSC-CB-S defekt ist, kann es gegen ein neues Modul ausgetauscht werden. Da die gesamte
Konfiguration auf der M-A1 Speicherkarte gespeichert ist, muss diese lediglich in das neue Modul eingesteckt und das
MSC System eingeschaltet werden, wodurch die gesicherte Konfiguration sofort geladen wird. Auf diese Weise lassen sich
Arbeitsunterbrechungen auf ein Minimum verringern.

Kompatibilitat von Speicherkarten M-Al und Basismodulen MSC-CB/MSC-CB-S

MSC-CB-S kann die Konfigurationen von der Speicherkarten M-Al laden, wenn diese mit einem MSC-CB-S oder MSC-CB
geschrieben wurden.

) Wichtig!

Eine mit MSC-CB-S geschriebene Konfiguration kann nicht von MSC-CB gelesen werden.

) Wichtig!

» Die Funktionen LOAD [Laden] und RESTORE [Wiederherstellen] konnen (iber die SW deaktiviert wer-
den (siehe Bild 51: EUCHNER Safety Designer, Erweiterungsmodul auswahlen auf Seite 83).

» Die Erweiterungsmodule missen vor Verwendung, bei der Installation adressiert werden (siehe
NODE_SEL).

FAN WARNUNG

Bei jeder Verwendung der M-A1 ist sorgféltig zu priifen, dass es sich bei der ausgewahlten Konfiguration
um diejenige handelt, die fir dieses spezielle System erstellt wurde. Eine vollstandige Funktionspriifung
des Systems bestehend aus MSC und allen daran angeschlossenen Geraten ist durchzufuhren (siehe
Abschnitt ,PRUFEN des Systems“ Seite 104).
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5.3.5. Modul FISFO2

KLEMME SIGNAL TYP BESCHREIBUNG AKTION
1 24V DC - Spannungsversorgung 24 V DC
2 NODE_SELO Eingang (,Typ B gensé%ggmm 61131-2)
Knotenauswahl -

3 NODE_SEL1 Eingang (,Typ B gensgi%gl?lr\]lglEC 61131-2)
4 GND - Spannungsversorgung 0V DC

5 0SSD1_A Ausgang PNP Active High

6 0SSD1_B Ausgang Sicherheitsausgang 1 PNP Active High

7 RESTART_FBK1 Eingang Riickfihrkreis/Neustart 1 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
8 OUT_STATUS1 Ausgang Programmierbarer digitaler Ausgang PNP Active High

9 0SSD2_A Ausgang PNP Active High

10 0SSD2_B Ausgang Sicherheltsausgang 2 PNP Active High

11 RESTART_FBK2 Eingang Riickfiihrkreis/Neustart 2 Eingang gemaB EN [EC 61131-2
12 OUT_STATUS2 Ausgang Programmierbarer digitaler Ausgang PNP Active High

13 OUT_TEST1 Ausgang Ausgang zur Kurzschlusserkennung PNP Active High

14 OUT_TEST2 Ausgang Ausgang zur Kurzschlusserkennung PNP Active High

15 OUT_TEST3 Ausgang Ausgang zur Kurzschlusserkennung PNP Active High

16 OUT_TEST4 Ausgang Ausgang zur Kurzschlusserkennung PNP Active High

17 INPUT1 Eingang Digitaler Eingang 1 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
18 INPUT2 Eingang Digitaler Eingang 2 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
19 INPUT3 Eingang Digitaler Eingang 3 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
20 INPUT4 Eingang Digitaler Eingang 4 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
21 INPUTS Eingang Digitaler Eingang 5 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
22 INPUTE Eingang Digitaler Eingang 6 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
23 INPUT7 Eingang Digitaler Eingang 7 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
24 INPUT8 Eingang Digitaler Eingang 8 Eingang gemaB EN IEC 61131-2

Tabelle 3: Modul FIBFO2
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5.3.6. Modul FISF04S

KLEMME SIGNAL TYP BESCHREIBUNG AUSFUHRUNG
1 24V DC Spannungsversorgung 24 V DC
2 NODE_SELO Knotenauswahl LTyp B* genf;%gglﬂgm 611312)
3 NODE_SEL1 Knotenauswahl LTyp B* genfé%ggﬂ%m 611312)
4 GND Spannungsversorgung 0V DC
5 0SSD1 Ausgang Sicherheitsausgang 1 PNP Active High
6 0SSb2 Ausgang Sicherheitsausgang 2 PNP Active High
; RESTART FBK1/ Eingang/ Riickfihrkreis/ Neustart Eingang gemdB EN IEC 61131-2
STATUS1 Ausgang Programmierbarer digitaler Ausgang PNP Active High
g RESTART FBK2/ Eingang/ Rickfihrkreis/ Neustart Eingang gemaB EN IEC 61131-2
STATUS2 Ausgang Programmierbarer digitaler Ausgang PNP Active High
9 0SSD3 Ausgang Sicherheitsausgang 3 PNP Active High
10 0SSD4 Ausgang Sicherheitsausgang 4 PNP Active High
1 RESTART FBK3/ Eingang/ Rickfuhrkreis/ Neustart Eingang gemaB EN IEC 61131-2
STATUS3 Ausgang Programmierbarer digitaler Ausgang PNP Active High
12 RESTART FBK4/ Eingang/ Riickfihrkreis/ Neustart Eingang gemaB EN IEC 61131-2
STATUS4 Ausgang Programmierbarer digitaler Ausgang PNP Active High
13 OUT_TEST1 Ausgang Ausgang zur Kurzschlusserkennung PNP Active High
14 OUT_TEST2 Ausgang Ausgang zur Kurzschlusserkennung PNP Active High
15 OUT_TEST3 Ausgang Ausgang zur Kurzschlusserkennung PNP Active High
16 OUT_TEST4 Ausgang Ausgang zur Kurzschlusserkennung PNP Active High
17 INPUT1 Eingang Digitaler Eingang 1 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
18 INPUT2 Eingang Digitaler Eingang 2 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
19 INPUT3 Eingang Digitaler Eingang 3 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
20 INPUT4 Eingang Digitaler Eingang 4 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
21 INPUTS Eingang Digitaler Eingang 5 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
22 INPUTE Eingang Digitaler Eingang 6 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
23 INPUT7 Eingang Digitaler Eingang 7 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
24 INPUT8 Eingang Digitaler Eingang 8 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
Tabelle 4:  Modul FISFO4S
) HINWEIS
Die Klemmen der Meldeausgange (STATUSx) werden mit den Steuereingangen (RESTART_FBK) der
OSSD Ausgange geteilt. Um den Meldeausgang verwenden zu kénnen, muss der entsprechende OSSD
Ausgang mit automatischem Neustart ohne externe Riickfiihrkreisiiberwachung verwendet werden. Um
den STATUS1 Ausgang (Klemme 7) zu verwenden, muss im EUCHNER Safety Designer beim OSSD1
der automatische Neustart ohne Ruckfuhrkreisuberwachung eingestellt werden.
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5.3.7. Modul FI8

KLEMME SIGNAL TYP BESCHREIBUNG AUSFUHRUNG
1 24V DC Spannungsversorgung 24 V DC
2 NODE_SELO Eingang (,Typ B gensé%ggmm 61131-2)

Knotenauswahl -
3 NODE_SEL1 Eingang (,Typ B gensgi%gl?lr\]lglEC 61131-2)
4 GND Spannungsversorgung 0V DC
5 INPUT1 Eingang Digitaler Eingang 1 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
6 INPUT2 Eingang Digitaler Eingang 2 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
7 INPUT3 Eingang Digitaler Eingang 3 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
8 INPUT4 Eingang Digitaler Eingang 4 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
9 OUT_TEST1 Ausgang Ausgang zur Kurzschlusserkennung PNP Active High
10 OUT_TEST2 Ausgang Ausgang zur Kurzschlusserkennung PNP Active High
11 OUT_TEST3 Ausgang Ausgang zur Kurzschlusserkennung PNP Active High
12 OUT_TEST4 Ausgang Ausgang zur Kurzschlusserkennung PNP Active High
13 INPUTS Eingang Digitaler Eingang 5 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
14 INPUT6 Eingang Digitaler Eingang 6 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
15 INPUT7 Eingang Digitaler Eingang 7 Eingang gemaB EN [EC 61131-2
16 INPUT8 Eingang Digitaler Eingang 8 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
Tabelle 5:  Modul FI8
5.3.8. Modul FM4

KLEMME SIGNAL TYP BESCHREIBUNG AUSFUHRUNG
1 24V DC Spannungsversorgung 24 V DC
2 NODE_SELO Eingang (,Typ B* gensé;rr]igl?lr\]lglEC 611312)

Knotenauswahl -

3 NODE_SEL1 Eingang (,Typ B* gemEélarr]sgngc 61131-2)
4 GND Spannungsversorgung 0 V DC
5 INPUT1 Eingang Digitaler Eingang 1 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
6 INPUT2 Eingang Digitaler Eingang 2 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
7 INPUT3 Eingang Digitaler Eingang 3 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
8 INPUT4 Eingang Digitaler Eingang 4 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
9 OUT_TEST1 Ausgang Ausgang zur Kurzschlusserkennung PNP Active High
10 OUT_TEST2 Ausgang Ausgang zur Kurzschlusserkennung PNP Active High
11 OUT_TEST3 Ausgang Ausgang zur Kurzschlusserkennung PNP Active High
12 OUT_TEST4 Ausgang Ausgang zur Kurzschlusserkennung PNP Active High
13 INPUTS Eingang Digitaler Eingang 5 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
14 INPUTE Eingang Digitaler Eingang 6 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
15 INPUT7 Eingang Digitaler Eingang 7 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
16 INPUT8 Eingang Digitaler Eingang 8 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
17 OUT_TEST5 Ausgang Ausgang zur Kurzschlusserkennung PNP Active High
18 OUT_TEST6 Ausgang Ausgang zur Kurzschlusserkennung PNP Active High
19 OUT_TEST7 Ausgang Ausgang zur Kurzschlusserkennung PNP Active High
20 OUT_TEST8 Ausgang Ausgang zur Kurzschlusserkennung PNP Active High
21 INPUT9 Eingang Digitaler Eingang 9 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
22 INPUT10 Eingang Digitaler Eingang 10 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
23 INPUT11 Eingang Digitaler Eingang 11 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
24 INPUT12 Eingang Digitaler Eingang 12 Eingang gemaB EN IEC 61131-2

Tabelle 6:  Modul FM4
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5.3.9. Modul FI16

KLEMME SIGNAL TYP BESCHREIBUNG AUSFUHRUNG
1 24V DC Spannungsversorgung 24 V DC
2 NODE_SELO Eingang (,Typ B gensgi%gl?lr\]lglEC 61131-2)

Knotenauswahl -

3 NODE_SEL1 Eingang (,Typ B gensgi%gl?lr\]lglEC 61131-2)
4 GND Spannungsversorgung 0V DC
5 INPUT1 Eingang Digitaler Eingang 1 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
6 INPUT2 Eingang Digitaler Eingang 2 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
7 INPUT3 Eingang Digitaler Eingang 3 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
8 INPUT4 Eingang Digitaler Eingang 4 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
9 OUT_TEST1 Ausgang Ausgang zur Kurzschlusserkennung PNP Active High
10 OUT_TEST2 Ausgang Ausgang zur Kurzschlusserkennung PNP Active High
11 OUT_TEST3 Ausgang Ausgang zur Kurzschlusserkennung PNP Active High
12 OUT_TEST4 Ausgang Ausgang zur Kurzschlusserkennung PNP Active High
13 INPUTS Eingang Digitaler Eingang 5 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
14 INPUT6 Eingang Digitaler Eingang 6 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
15 INPUT7 Eingang Digitaler Eingang 7 Eingang gemaB EN [EC 61131-2
16 INPUT8 Eingang Digitaler Eingang 8 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
17 INPUT9 Eingang Digitaler Eingang 9 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
18 INPUT10 Eingang Digitaler Eingang 10 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
19 INPUT11 Eingang Digitaler Eingang 11 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
20 INPUT12 Eingang Digitaler Eingang 12 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
21 INPUT13 Eingang Digitaler Eingang 13 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
22 INPUT14 Eingang Digitaler Eingang 14 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
23 INPUT15 Eingang Digitaler Eingang 15 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
24 INPUT16 Eingang Digitaler Eingang 16 Eingang gemaB EN IEC 61131-2

Tabelle 7:  Modul FI16
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5.3.10. Modul AC-FO4

KLEMME SIGNAL TYP BESCHREIBUNG AUSFUHRUNG
1 24V DC Spannungsversorgung 24 V DC
) Eingang
2 NODE_SELO Eingang (,Typ B* gemaB EN IEC 61131-2)
Knotenauswahl i
. ingang
3 NODE_SEL1 Eingang (,Typ B* gemaB EN IEC 61131-2)
4 GND Spannungsversorgung 0V DC
5 0SSD1_A Ausgang PNP Active High
Sicherheitsausgang 1
6 0SSD1_B Ausgang PNP Active High
7 RESTART_FBK1 Eingang Riickfihrkreis/Neustart 1 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
8 OUT_STATUS1 Ausgang Programmierbarer digitaler Ausgang PNP Active High
9 0SSD2_A Ausgang PNP Active High
Sicherheitsausgang 2
10 0SSD2_B Ausgang PNP Active High
11 RESTART_FBK2 Eingang Riickfiihrkreis/Neustart 2 Eingang gemaB EN [EC 61131-2
12 OUT_STATUS2 Ausgang Programmierbarer digitaler Ausgang PNP Active High
13 24V DC ; :
Spannungsversorgung 24 V DC S 24 V DC-Ausgange, N
14 24V DC pannungsversorgung
1o GND S 0vDC 0V DC-Ausgénge*
annungsversorgun, -Ausgange
16 aND p g gung gang
17 0SSD4_A Ausgang PNP Active High
Sicherheitsausgang 4
18 0SSD4_B Ausgang PNP Active High
19 RESTART_FBK4 Eingang Riickfiihrkreis/Neustart 4 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
20 OUT_STATUS4 Ausgang Programmierbarer digitaler Ausgang PNP Active High
21 0SSD3_A Ausgang PNP Active High
Sicherheitsausgang 3
22 0SSD3_B Ausgang PNP Active High
23 RESTART_FBK3 Eingang Riickfiihrkreis/Neustart 3 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
24 OUT_STATUS3 Ausgang Programmierbarer digitaler Ausgang PNP Active High
Tabelle 8:  Modul AC-FO4
5.3.11. Modul AC-FO2
KLEMME SIGNAL TYP BESCHREIBUNG AUSFUHRUNG
1 24V DC Spannungsversorgung 24 V DC
. Eingang
2 NODE_SELO Eingang (,Typ B* gemaB EN IEC 61131-2)
Knotenauswahl i
. ingang
3 NODE_SEL1 Eingang (,Typ B* gem3B EN IEC 61131-2)
4 GND Spannungsversorgung 0V DC
5 0SSD1_A Ausgang PNP Active High
Sicherheitsausgang 1
6 0SSD1_B Ausgang PNP Active High
7 RESTART_FBK1 Eingang Riickfihrkreis/Neustart 1 Eingang gemaB EN [EC 61131-2
8 OUT_STATUS1 Ausgang Zustand der Ausgange 1A/1B PNP Active High
9 0SSD2_A Ausgang PNP Active High
Sicherheitsausgang 2
10 0SSD2_B Ausgang PNP Active High
11 RESTART_FBK2 Eingang Riickfiihrkreis/Neustart 2 Eingang gemaB EN [EC 61131-2
12 OUT_STATUS2 Ausgang Zustand der Ausgange 2A/2B PNP Active High
24V DC-Ausgang,
13 24V DC Spannungsversorgung 24 V DC Spannungsversorgung*
14 n.c.
15 GND Spannungsversorgung 0 V DC 0V DC-Ausgang*
16 n.c.

Tabelle 9:  Modul AC-FO2

*

Diese Klemme muss an die Spannungsversorgung angeschlossen werden, damit das Modul ordnungsgemaB funktioniert.
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5.3.12. Module SPMO - SPM1 - SPM2

KLEMME SIGNAL TYP BESCHREIBUNG AUSFUHRUNG
1 24V DC Spannungsversorgung 24 V DC
2 NODE_SELO Eingang ;
- Knotenauswahl " E_|_ngang
3 NODE_SEL1 Eingang (,,Typ B gemaB ENIEC 61131-2)
4 GND Spannungsversorgung 0V DC
5 PROXI1_24V Ausgang Spannungsve:)sRo(;%(lng 24V DC an
Anschliisse des
6 PROXI1_REF Ausgang 1. Naherungsschalters Spannungsversorgung 0 V DC an PROXI1
7 PROXI1 IN1 (3 WIRES) Eingang (siehe Seite 36) PROXI1 NO-Kontakt
8 PROXI1 IN2 (4 WIRES) Eingang PROXI1 NC-Kontakt
9 PROXI2 24V Ausgang Spannungsve;ssé%(lljgg 24V DC an
Anschliisse des
10 PROXI2_REF Ausgang 2. Naherungsschalters Spannungsversorgung 0 V DC an PROXI2
11 PROXI2 IN1 (3 WIRES) Eingang (siehe Seite 36) PROXI2 NO-Kontakt
12 PROXI2 IN2 (4 WIRES) Eingang PROXI2 NC-Kontakt
13 n.c.
14 n.c.
nicht beschaltet
15 n.c.
16 n.c.

Tabelle 10:  Module SPMO — SPM1 — SPM2

5.3.12.1. Encoderanschliisse mit RJ45-Steckverbinder (SPM1, SPM2)

aresdazt 12345678 12345678

e

PIN SPMTB SPMH SPMS

1 n.c. n.c. n.c.

TWISTED *
2 GND GND GND
3 n.c. n.c. n.c.
4

TWISTED * EINGANG — — _
5 A A A
6 n.c. n.c. n.c.
7 B B

TWISTED * - - —
8 B B B

* Wenn Twisted-Pair-Kabel verwendet werden.

Tabelle 11:

PIN-Belegung

EIA/TIA-568A
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POWER SUPPLY
uDe/
ENCODER TTLB 24VDC EXT_OV
svbcy2avne | 2 BROWN ;~ ™ 1
EXT_OV | ! WHITE 2| EXT_OV
7 3
N.C N.C '°o_=
A |5 GREEN 4l A 2
=
x |4 YELLOW 5 | i g
JTUL g 6l 2
NC. NC. =
g uu 5 | 5 GREY 71 B S
=
& l's |
8 =
g 5 | PINK - =
: L
POWER SUPPLY POWER SUPPLY
5vDC/
ENCODER HTL 24VDC EXT.OV ENCODER SIN/COS 24\’@10\/
24VDC 12 BROWN 7™, il 5VDC/2 4VDCI 2 BROWN 7™, 1l
Extov L WHITE 2| EXT OV e ExTov ' 2 WHITE 2: EXT_OV
=] o
7 3 7 3 ]
NC. NG = NC. NG, 5
=
A | 3 GREEN ol A 8 A | 3 GREEN 4l A g
x | 4 YELLOW 5| K ] x | 4 YELLOW 5 7 2
| | = | | i
8 6 2 8 6
NC. NC. é é NC. NC. 3
g—I_I_LI_B|5 GREY 7|B = z B|5 GREY 7|B =
| S [ =
s s PINK 8|E 8 E|6 PINK 8|E %
: | S ; | O
Bild 5: Anschlussbeispiele
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5.3.13. Modul AZ-FO4

KLEMME SIGNAL TYP BESCHREIBUNG AUSFUHRUNG
1 24V DC Spannungsversorgung 24 V DC
) Eingang
2 NODE_SELO Eingang (,Typ B* gemaB EN IEC 61131-2)
Knotenauswahl i
. ingang
3 NODE_SEL1 Eingang (,Typ B* gem3B EN IEC 61131-2)
4 GND Spannungsversorgung 0V DC
5 REST_FBK1 Eingang Riickfihrkreis/Neustart 1 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
6 REST_FBK2 Eingang Riickfihrkreis/Neustart 2 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
7 REST_FBK3 Eingang Riickfihrkreis/Neustart 3 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
8 REST_FBK4 Eingang Riickfihrkreis/Neustart 4 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
9 A_NO1 Ausgang
SchlieBer-Kontakt Kanal 1
10 B_NO1 Ausgang
11 A_NO2 Ausgang
SchlieBer-Kontakt Kanal 2
12 B_NO2 Ausgang
13 A_NO3 Ausgang
SchlieBer-Kontakt Kanal 3
14 B_NO3 Ausgang
15 A_NO4 Ausgang
SchlieBer-Kontakt Kanal 4
16 B_NO4 Ausgang
Tabelle 12: Modul AZ-FO4
5.3.14. Modul AZ-FO408
KLEMME SIGNAL TYP BESCHREIBUNG AUSFUHRUNG
1 24V DC Spannungsversorgung 24 V DC
) Eingang
2 NODE_SELO Eingang (,Typ B gemiB EN IEC 61131-2)
Knotenauswahl £
) ingang
3 NODE_SEL1 Eingang (,Typ B* gemab EN IEC 61131-2)
4 GND Spannungsversorgung 0V DC
5 REST_FBK1 Eingang Riickfihrkreis/Neustart 1 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
6 REST_FBK2 Eingang Riickfihrkreis/Neustart 2 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
7 REST_FBK3 Eingang Riickfihrkreis/Neustart 3 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
8 REST_FBK4 Eingang Riickfihrkreis/Neustart 4 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
9 A_NO1 Ausgang
SchlieBer-Kontakt Kanal 1
10 B_NO1 Ausgang
11 A_NO2 Ausgang
SchlieBer-Kontakt Kanal 2
12 B_NO2 Ausgang
13 A_NO3 Ausgang
SchlieBer-Kontakt Kanal 3
14 B_NO3 Ausgang
15 A_NO4 Ausgang
SchlieBer-Kontakt Kanal 4
16 B_NO4 Ausgang
17 SYS_STATUS1 Ausgang Programmierbarer digitaler Ausgang PNP Active High
18 SYS_STATUS2 Ausgang Programmierbarer digitaler Ausgang PNP Active High
19 SYS_STATUS3 Ausgang Programmierbarer digitaler Ausgang PNP Active High
20 SYS_STATUS4 Ausgang Programmierbarer digitaler Ausgang PNP Active High
21 SYS_STATUS5S Ausgang Programmierbarer digitaler Ausgang PNP Active High
22 SYS_STATUS6 Ausgang Programmierbarer digitaler Ausgang PNP Active High
23 SYS_STATUS7 Ausgang Programmierbarer digitaler Ausgang PNP Active High
24 SYS_STATUS8 Ausgang Programmierbarer digitaler Ausgang PNP Active High

Tabelle 13:  Modul AZF0408
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5.3.15. Modul 08

PIN SIGNAL TYP BESCHREIBUNG AUSFUHRUNG
1 24V DC - Spannungsversorgung 24 V DC
) Eingang
2 NODE_SELO Eingang (,Typ B* gemaB EN IEC 61131-2)
Knotenauswahl i
. ingang
3 NODE_SEL1 Eingang (,Typ B* gemaB EN IEC 61131-2)
4 GND - Spannungsversorgung 0V DC
Spannungsversorgung 24 V DC
5 24V DC STATUS 1-8 - Meldeausgznge 1-8
6 _
7 -
8 - - -
9 OUT_STATUS1 Ausgang Programmierbarer digitaler Ausgang PNP Active High
10 OUT_STATUS2 Ausgang Programmierbarer digitaler Ausgang PNP Active High
11 OUT_STATUS3 Ausgang Programmierbarer digitaler Ausgang PNP Active High
12 OUT_STATUS4 Ausgang Programmierbarer digitaler Ausgang PNP Active High
13 OUT_STATUSS Ausgang Programmierbarer digitaler Ausgang PNP Active High
14 OUT_STATUS6 Ausgang Programmierbarer digitaler Ausgang PNP Active High
15 OUT_STATUS7 Ausgang Programmierbarer digitaler Ausgang PNP Active High
16 OUT_STATUS8 Ausgang Programmierbarer digitaler Ausgang PNP Active High
Tabelle 14: Modul 08
5.3.16. Modul 016
PIN SIGNAL TYP BESCHREIBUNG AUSFUHRUNG
1 24V DC - Spannungsversorgung 24 V DC
) Eingang
2 NODE_SELO Eingang (,Typ B* gem3B EN IEC 611312)
Knotenauswahl £
) ingang
3 NODE_SEL1 Eingang (,Typ B* gem3B EN IEC 611312)
4 GND - Spannungsversorgung 0V DC
5 24V DC STATUS 1-8 Spannungsversorgung 24 V DC
Programmierbarer digitaler Ausgang 1-8
Spannungsversorgung 24 V DC
6 24V DC STATUS 9-16 Programmierbarer digitaler Ausgang 9-16
7 - - -
8 B ) _
9 OUT_STATUS1 Ausgang Programmierbarer digitaler Ausgang PNP Active High
10 OUT_STATUS2 Ausgang Programmierbarer digitaler Ausgang PNP Active High
11 OUT_STATUS3 Ausgang Programmierbarer digitaler Ausgang PNP Active High
12 OUT_STATUS4 Ausgang Programmierbarer digitaler Ausgang PNP Active High
13 OUT_STATUSH Ausgang Programmierbarer digitaler Ausgang PNP Active High
14 OUT_STATUS6 Ausgang Programmierbarer digitaler Ausgang PNP Active High
15 OUT_STATUS7 Ausgang Programmierbarer digitaler Ausgang PNP Active High
16 OUT_STATUS8 Ausgang Programmierbarer digitaler Ausgang PNP Active High
17 OUT_STATUS9 Ausgang Programmierbarer digitaler Ausgang PNP Active High
18 OUT_STATUS10 Ausgang Programmierbarer digitaler Ausgang PNP Active High
19 OUT_STATUS11 Ausgang Programmierbarer digitaler Ausgang PNP Active High
20 OUT_STATUS12 Ausgang Programmierbarer digitaler Ausgang PNP Active High
21 OUT_STATUS13 Ausgang Programmierbarer digitaler Ausgang PNP Active High
22 OUT_STATUS14 Ausgang Programmierbarer digitaler Ausgang PNP Active High
23 OUT_STATUS15 Ausgang Programmierbarer digitaler Ausgang PNP Active High
24 OUT_STATUS16 Ausgang Programmierbarer digitaler Ausgang PNP Active High

Tabelle 15: Modul 016
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5.3.17. Modul AH-FO4S08

PIN SIGNAL TYP BESCHREIBUNG AUSFUHRUNG
1 24V DC - Spannungsversorgung 24 V DC
2 NODE_SELO Eingang (,Typ B gensé%gglr\]lglEC 61131-2)
Knotenauswahl -
3 NODE_SEL1 Eingang (,Typ B gensé%ggﬂ%m 61131-2)
4 GND - Spannungsversorgung 0V DC
5 REST_FBK1 Eingang Riickfihrkreis/Neustart 1 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
6 REST_FBK2 Eingang Riickfihrkreis/Neustart 2 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
7 REST_FBK3 Eingang Riickfihrkreis/Neustart 3 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
8 REST_FBK4 Eingang Riickfihrkreis/Neustart 4 Eingang gemaB EN IEC 61131-2
9 0SSD1 Ausgang Sicherheitsausgang 1
10 0SSD2 Ausgang Sicherheitsausgang 2 PNP Active High
11 0SSD3 Ausgang Sicherheitsausgang 3 4 einkanalige (oder 2 zweikanalige)
12 0SSD4 Ausgang Sicherheitsausgang 4
13
14 24V DC - Spannungsversorgung 24 V DC
15
16
17 OUT_STATUS1 Ausgang Programmierbarer digitaler Ausgang PNP Active High
18 OUT_STATUS2 Ausgang Programmierbarer digitaler Ausgang PNP Active High
19 OUT_STATUS3 Ausgang Programmierbarer digitaler Ausgang PNP Active High
20 OUT_STATUS4 Ausgang Programmierbarer digitaler Ausgang PNP Active High
21 OUT_STATUSS Ausgang Programmierbarer digitaler Ausgang PNP Active High
22 OUT_STATUS6 Ausgang Programmierbarer digitaler Ausgang PNP Active High
23 OUT_STATUS7 Ausgang Programmierbarer digitaler Ausgang PNP Active High
24 OUT_STATUSS8 Ausgang Programmierbarer digitaler Ausgang PNP Active High
Tabelle 16:  Modul AH-FO4S08
5.3.18. Cl1/CI2 Bus-Kommunikation Erweiterungsmodul
KLEmmE  ANSCHLUSS SIGNALNAME BESCHREIBUNG
ci1 CI2
1 24V DC 24V DC Spa””“gfsvv%réorg”“g
2 n.c. n.c.
3 Schirmung CH1 | Schirmung CH1
5 4 0vDC ovDC Spannungsversorgung 0 V DC
5 n.c. n.c.
> 6 n.c. n.c.
7 nc. Schirmung CH2
8 n.c. n.c.
9 1, CHI-A CH1-A Sicherstellen, dass die ent-
10 10 10 Leitungspaar CH1-B CH1-B sprechenden Klemmen des
weiteren CH-Moduls
11 2. CH1-C CH1-C angeschlossen werden:
12 Leitungspaar CH1-D CH1-D A<>A
B<>B
13 1. n.c. CH1-A C<>C
14 Leitungspaar nE. CH1-B ~ D<>D
Schirmung <-> Schirmung
ci ci2 15 2. n.c. CH1-C Es kann auch CH1 an CH2
16 Leitungspaar n.c. CH1-D angeschlossen werden (CI2)
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5.3.19. Beispiel fiir den Anschluss des MSC-Systems an die Maschinensteuerung

O 24VDC
1 | 24vDC OUT_TEST1 | 13} ==
2 |MASTER_ENABLE1 out_TesT2 | 14—
3 | MASTER_ENABLE2 15 ot
4 |GND 16 ‘E‘
K1 } K1
EXTERNAL 1 5 JOSSD1_A INPUT1 Y 17 -}
CONTACTORS J_ K2 o _'J,
k2 } } = = 6 |ossp1_8 @) INPUT2| 18 -
Q 1
f 7 | RESTART_FBK1 % 19
8 |OUT_STATUS1 S 20 ESPE
9 |ossbz_a 21 24vDC
24VDC RESTART FBK1 GND
= K1 K2 10| 0SSD2_8B 22 | —
11| RESTART_FBK2 INPUT7 | 23 —_—
12| OUT_STATUS2 INPUTS | 24 0Ss0D2
Bild 6: Beispiel fiir den Anschluss des MSC-Systems an die Maschinensteuerung
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5.4. Checkliste nach der Installation

Mit dem MSC-System konnen Fehler in den einzelnen Modulen erkannt werden. Um den einwandfreien Betrieb des Systems
zu garantieren, sind die folgenden Priifungen bei Inbetriebnahme und mindestens einmal jahrlich durchzufiihren:

Vollstandige System-PRUFUNG durchfiihren (siehe ,PRUFEN des Systems®)

Priifen, ob alle Kabel korrekt eingesteckt sind und die Klemmleisten ordnungsgemaB festgeschraubt sind.
Prifen, ob alle LEDs (Anzeigen) korrekt aufleuchten.

Priifen, ob alle Sensoren, die an das MSC-System angeschlossen sind, richtig positioniert sind.

Priifen, ob das MSC-System ordnungsgemaB an der DIN-Schiene befestigt ist.

S s w =

Prifen, ob alle externen Anzeigen (Leuchten) korrekt funktionieren.

FAN WARNUNG

Nach Installation, Wartung oder Anderung der Konfiguration die System-PRUFUNG wie im Abschnitt
,PRUFEN des Systems” auf Seite 104 beschrieben durchfiihren.
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6. Ablaufplan

Mechanische Befestigung

»
»

\ 4

Elektrische Anschliisse
zwischen den MSC Modulen
und externen Sensoren

»
i

\ 4

Erstellen des Diagramms

Validierung
SW OK?

JA

Anschluss
uber USB an Basismodul

\4

Herunterladen
des Diagramms in Basismodul

Konfigurationspriifung

(einschl. vollstandiger
System-PRUFUNG
siehe ,Projektiiberpriifung®)

an Basismodul OK?

Trennen der
Verbindung (ber USB

A\ 4

Einschalten des
Systems

Bild 7: Ablaufplan
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7. Signale

7.1. CI1/CI2 Bus-Kommunikation Erweiterungsmodul

Das Cl-Modul aus der MSC Familie, ermoglicht den Anschluss von Erweiterungsmodulen die sich in groBerem Abstand zum
MSC Basismodul befinden (<50 m).

Durch die Verwendung eines abgeschirmten Kabels (siehe Bild 9: Technische Daten Kabel) werden zwei Cl-Module im ge-
wiinschten Abstand angeschlossen. Jedes CI2-Modul hat zwei unabhangige Anschlusskanéle.

Der Anschluss zweier Cl2-Module kann nach belieben erfolgen. Das Cl1-Modul hat nur einen Kanal und muss als erstes oder
als letztes Modul angeschlossen werden.

Die Abbildung stellt ein Anschlussbeispiel dar.
= Die Antwortzeit des Systems andert sich durch die Verwendung der Cl-Module nicht.

Bild 8: Anschlussbeispiel Cl1/Cl2 Bus-Kommunikation Erweiterungsmodul

Schirmung
1. Paar —a . /
i —

Element Beschreibung / Wert

Leiter 2 verdrehte, geschirmte Leitungspaare = A "_I
Nennimpedanz 120 Q J%:ﬂ !
Nennkapazitat <42 pF/m

Leitungswiderstand <95 mO/m Abgeschirmtes Kabel
Bild 9: Technische Daten Kabel
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7.2. Eingange
7.2.1. MASTER_ENABLE
Das Basismodul MSC-CB verfiigt iiber zwei Eingange: MASTER_ENABLE1 und MASTER_ENABLE2.

) HINWEIS

» Diese Signale miissen beide permanent auf Logikpegel 1 (24 V DC) eingestellt sein, damit das
MSC-System ordnungsgemaB funktioniert. Falls der Benutzer das MSC-System deaktivieren moch-
te, konnen diese Eingange einfach auf Logikpegel O (0 V DC) eingestellt werden.

» Bei MSC-CB-S ist das MSC-System immer aktiviert. Ein MASTER_ENABLE ist nicht vorhanden.

7.2.2. NODE_SEL

Die Eingange NODE_SELO und NODE_SEL1 (auf den Erweiterungsmodulen) dienen dazu, den Erweiterungsmodulen mit den
in Tabelle 17 gezeigten Anschliissen eine Adresse zuzuweisen:

NODE_SEL1 (KLEMME 3) NODE_SELO (KLEMME 2)
KNOTEN 0 0 (oder nicht beschaltet) 0 (oder nicht beschaltet)
KNOTEN 1 0 (oder nicht beschaltet) 24V DC
KNOTEN 2 24V DC 0 (oder nicht beschaltet)
KNOTEN 3 24V DC 24V DC

Tabelle 17:  Knotenauswahl

Es sind maximal 4 Adressen und somit 4 Module desselben Typs vorgesehen, die im selben System verwendet werden konnen.

) HINWEIS

Zwei Modulen desselben Typs darf nicht dieselbe physische Adresse zugewiesen werden.
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7.2.3. Naherungsschaltereingang an Drehzahliiberwachungsmodule SPM

AN GEFAHR

Lebensgefahr und Fehlfunktion durch falschen Anschluss
» Eine unzureichende mechanische Installation von Naherungssensoren, kann zu einem gefahrlichen
Betrieb fuhren. Achten Sie besonders auf die GroBe der Codierscheiben.

» In jedem Zustand der zu erwartenden Geschwindigkeit muss das SPM-Modul in der Lage sein,
diese zu erkennen. Fiihren Sie bei der Installation und wahrend des Betriebes regelmaBig einen
vollstandigen Systemtest durch.

» Stellen Sie mit Hilfe der MSC-Software und den LEDs der Sensoren sicher, dass das Modul in kei-
nem Fall Anomalien erkennt.

) HINWEIS

» Die Dimensionierung der Codierscheibe und die Positionierung der Naherungssensoren muss ge-
maB den technischen Daten der Naherungssensoren und den entsprechenden Herstellerrichtlinien
erfolgen.

» Achten Sie besonders auf haufige Fehlerursachen, die beide Naherungssensoren betreffen konnen
(Kurzschluss von Kabeln, von oben herabfallende Gegenstande, Leerlauf der Codierscheibe usw.).

Konfiguration mit kombinierten Naherungsschaltern an einer Achse (Bild 10)

Das SPM-Modul kann im Modus ,Naherungsschalter kombiniert” fiir eine Messung mit zwei Naherungsschaltern an einer
Achse konfiguriert werden.

Unter den folgenden Bedingungen kann der Performance Level PL e erreicht werden:
=» Die Naherungsschalter miissen so montiert sein, dass sich die entstehenden Signale (iberlappen.
®» Die Naherungsschalter miissen so montiert sein, dass immer mindestens ein Naherungsschalter bedampft ist (aktiv).

Bild 10: Naherungsschalter

Zusatzlich muss gelten:

®» Es mussen Naherungsschalter mit PNP-Ausgang verwendet werden.

= Es missen Naherungsschalter mit SchlieBer-Ausgang (NO, Ausgang aktiv wenn Schalter bedampft bzw. bedeckt ist).
=» Unter den obigen Bedingungen betragt der DC-Wert 90 %.

=» Beide Naherungsschalter miissen vom gleichen Typ sein, mit MTTF > 70 Jahre.
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7.2.4. RESTART FBK

Mit dem Signal RESTART_FBK kann MSC ein Ruckfihrkreis-Signal (External Device Monitoring — EDM) von externen Schiitzen
uberwachen und es sind sowohl manuelle, wie auch automatische Startarten programmierbar (siehe Liste der moglichen
Anschliisse in Tabelle 18).

AN WARNUNG

» Wenn notig, muss die Ansprechzeit von Schiitzen durch ein zusatzliches Gerat Uberprift werden.

» Der Befehlsgeber fiir den Start (NEUSTART) muss auBerhalb des Gefahrenbereichs an einer Stelle
installiert werden, an welcher der Gefahrenbereich und der gesamte betroffene Arbeitsbereich gut
einsehbar sind.

» Die Betatigung des Befehlsgebers darf nicht innerhalb des Gefahrenbereichs moglich sein.

Jedes OSSD-Paar bzw. jeder einkanalige OSSD-Ausgang und jeder Relaisausgang verfligt (iber einen entsprechenden Eingang
RESTART_FBK.

BETRIEBSART EDM RESTART_FBK
24V e
ext_Restart_fbk
Mit Steuerung K1_K2
AUTOMATISCH
24V
ext_Restart_fbk
Ohne Steuerung K1_K2
24V KI K 1
— b ® ext_Restart_fbk
Mit Steuerung K1_K2
MANUELL
24V 4L
O ext_Restart_fbk
Ohne Steuerung K1_K2

Tabelle 18: Konfiguration Restart_FBK
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7.3. Ausgange

7.3.1. OUT_STATUS

Das Signal OUT_STATUS / SYS_STATUS / STATUS ist ein programmierbarer digitaler Ausgang fiir die Statusanzeige:
» Eines Eingangs

» Eines Ausgangs

» Eines Knotens des Logikdiagramms, das mithilfe des EUCHNER Safety Designers entworfen wurde

) HINWEIS

Bei OUT_STATUS bzw. SYS_STATUS bzw. STATUS handelt es sich um die gleiche Art von Ausgang,
die Bezeichnungen sind lediglich je nach Modul unterschiedlich.

7.3.2. OUT_TEST

Mit den OUT_TEST-Signalen kénnen die Eingange und Leitungen auf Kurzschliisse oder Uberlastzustande tiberwacht werden
(Bild 11).

SHORT CIRCUIT CONTROL @ HINWEIS
E-STOP » Die maximale Anzahl der steuerbaren Ein-
gange fur jeden OUT_TEST-Ausgang sind
S SO g 4 EINGANGE (Parallelschaltung) (MSC-CB,
| —
[P SEE— 18 | noura MSC-CB-S, FI8FO2, FISFO4S, FI8, FM4,
! — Kb FI16)
| i INTERLOCK = » Die maximale zulassige Leitungslange am
y : % E N § OUT_TEST-Ausgang betragt 100 m.
!)—C_Loiﬂ INPUT4 O
- 9p)
14 | OUT TEST2 =
JuUe
13 | OUT TEST1

Bild 11: OUT_TEST
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7.3.3. 0SSD

) Wichtig!

Die sicheren OSSD-Ausgange werden periodisch auf Kurzschliisse oder Uberlastzustande iiberwacht.
Die fiir diese Uberpriifung gewahlte Testmethode ist der ,Voltage Dip“Test. Hierbei wird periodisch
(MSC-CB jede 20 ms, MSC-CB-S jede 600 ms) und fiir eine sehr kurze Zeit (<120 ps) jeder OSSD-
Ausgang auf O V kurzgeschlossen. Die Steuerung kann bei inkonsistenten Testergebnissen das System
in einen sicheren Zustand bringen.

Die Module MSC-CB, MSC-CB-S, FISFO2, FI8FO4S, AC-FO2, AC-FO4 und AH-FO4S08 verfiigen tiber 0SSD-Ausgange (Output
Signal Switching Device). Diese Ausgange sind kurzschlussgeschiitzt, querschlussiiberwacht und liefern:

» Im Zustand EIN: Uy - 0,75 V bis Uy (wobei Uy = 24 V +20 %)
- bei AH-FO4S08: Uy - 0,6 V bis Uy (wobei Uy = 24 V 20 %)

» Im Zustand AUS: O bis 2 V eff.
Die maximale Last von 400 mA bei 24 V entspricht einer ohmschen Mindestlast von 60 Q.

MSC-CB, MSC-CE-121290, MSC-CE-F02-121294, MSC-CE-F04-121295:
» Die maximale kapazitive Last betragt 0,68 pF und die maximale induktive Last betragt 2 mH.

MSC-CB-S, MC-CE-S-166056, MSC-CE-AH, 122705:
» Die maximale kapazitive Last betragt 0,82 pF und die maximale induktive Last betragt 2 mH.

Jeder OSSD-Ausgang kann wie in Tabelle 19 gezeigt konfiguriert werden:

Automatisch Der Ausgang wird entsprechend der durch die Software EUCHNER Safety Designer festgelegten Konfiguration nur dann aktiviert, wenn der
entsprechende Eingang RESTART_FBK mit 24 V DC beschaltet ist.

Manuell Der Ausgang wird entsprechend der durch die Software EUCHNER Safety Designer festgelegten Konfiguration nur dann aktiviert, wenn der
entsprechende Eingang RESTART_FBK dem logischen Ubergang 0-->1 folgt.

Uberwacht Der Ausgang wird entsprechend der durch die Software EUCHNER Safety Designer festgelegten Konfiguration nur dann aktiviert, wenn der
entsprechende Eingang RESTART_FBK dem logischen Ubergang 0-->1-->0 folgt.

Tabelle 19: Konfiguration 0SSD-Ausgang

Manuell Uberwacht
2
-+ *
= !
RESTART_FBK ! y RESTART_FBK ! N 5
1t R |
] -+
QuUT QuUT
t=250ms 250ms <t1 <5s
t2 = 250ms

Bild 12: Manueller/ Uberwachter Restart

) HINWEIS

Der Anschluss externer Gerate an die Ausgange ist nicht zulassig, auBer wenn dies in der Konfiguration
vorgesehen ist, die mit der Software EUCHNER Safety Designer durchgefiihrt wurde.
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7.3.3.1. Einkanalige OSSD (MSC-CB-S, FI8FO4S, AH-FO4S08)

Die Module MSC-CB-S, FISFO4S und AH-FO4S08 besitzen einkanalige 0SSD-Ausgange statt zweikanalige. Fiir die Ausgange
stehen drei Einstellmoglichkeiten zur Verfligung (Konfiguration Uber die Software EUCHNER Safety Designer):

» 4 einkanalige Ausgange (1 Sicherheitsausgang pro Kanal mit entsprechenden Eingang RESTART_FBK)

» 2 zweikanalige Ausgange (2 Sicherheitsausgange pro Kanal mit entsprechenden Eingang RESTART_FBK)

» 1 zweikanaliger Ausgang und 2 einkanalige Ausgange
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Bild 13: AH-FO4S08/ MSC-CB-S/ FISFO4S

) HINWEIS

Um die Anforderungen des Safety Integrity Level (SIL) 3 bei der Verwendung der einkanaligen OSSD-
Ausgange zu erreichen, mussen die OSSD-Ausgange unabhangig voneinander sein.
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) HINWEIS

Die haufigsten Fehlerursachen zwischen den OSSD-Ausgangen miissen ausgeschlossen werden durch
Einhalten von geeigneter Kabelverlegung (z.B. durch getrennte Kabelpfade).

7.3.3.2. Hochstrom OSSD (AH-FO4S08)
Das Modul AH-FO4S08 verflgt iiber 4 Hochstrom-Sicherheitsausgange (max. 2 A pro Kanal).

=» Bei Verwendung des Moduls AH-FO4S0O8 mit dem Ausgangsstrom von >5 A muss es durch Zwischenschaltung eines
MSC-Steckverbinders von benachbarten Modulen getrennt werden.

) HINWEIS

Zwei als Einzelausgang konfigurierte OSSD konnen nicht zu einem zweikanaligen Sicherheitsausgang
miteinander verbunden werden. Zweikanalige Sicherheitsausgange missen immer lber die Software
EUCHNER Safety Designer ausgefiihrt werden.
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7.3.4. Sicherheitsrelais (AZ-FO4, AZ-FO408)

Die Module AZF04/ AZ-FO408 verfiigen tber Sicherheitsrelais mit zwangsgeflihrten Kontakten, mit jeweils 1 SchlieBer-
Kontakt und 1 Offner-Rickfiihrkreis-Kontakt. Die Module AZ-FO4/AZ-FO408 beinhalten 4 Sicherheitsrelais.

) Wichtig!

Die moglichen Betriebsarten der mit der Software EUCHNER SAFETY DESIGNER konfigurierbaren
Module AZ-FO4/AZ-FO408 konnen dem Abschnitt ,Relais [RELAY]“ entnommen werden.

Erregerspannung 17-31VDC
Schaltspannung min. 10vVDC
Schaltstrom min. 20 mA
Schaltspannung max. (DC) 250V DC
Schaltspannung max. (AC) 400 VAC
Schaltstrom max. 6A
Ansprechzeit 12 ms
Mechanische Lebensdauer Kontakte >20x 106

Tabelle 20: Technische Daten AZ-F04 / AZ-F0O408

) HINWEIS

Um eine ordnungsgemaBe Isolation zu gewahrleisten und das Risiko einer vorzeitigen Alterung oder
Beschadigung der Relais zu vermeiden, ist jede Ausgangsleitung mit einer flinken 4-A-Sicherung zu
schitzen. Ferner miissen die Belastungseigenschaften den Angaben in Tabelle 20 entsprechen.

Ch1

Ch2 : ZI ?

NODE

I |

Ch1 X Z
[ e

Logic | Ch3
g : i =
’—‘ F . F i:r‘ 5
I ! ! - |
5 & S 5 5 | 5 10 _____ olio_ ___ Q!
% g S > St i % K3 K4

Konfiguration mit 2 unanhangigen zweikanaligen Ausgangen
(Sicherheitskategorie 4)

Bild 14: AZF04, AZFO408

Konfiguration mit 4 unanhangigen Ausgangen
| (Sicherheitskategorie 1-2)
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8. Technische Daten

8.1. Aligemeine Systemeinstellungen
8.1.1. Sicherheitstechnische Parameter

Parameter Wert Norm
PFH Siehe Tabellen mit den technischen Daten des jeweili-
gen Moduls
SIL 3 (sichere Ausgéange und Relaisausgange)
SFF Siehe Tabellen mit den technischen Daten des jeweili- ENIEC 61508:2010
gen Moduls
HFT 1
Sicherheitsstandard Type B
Maximum SIL 3 ENIEC 62061:2021
Type 4 ENIEC 61496-1:2021
PL e (sichere Ausgange und Relaisausgénge)
DCavg High
MTTFp (Jahre) 30-100 o :gg éggg?%ozl
Kategorie 4
Geratelebensdauer 20 Jahre
Verschmutzungsgrad 2
8.1.2. Aligemeine Daten
MSC-CB MSC-CB-S
Anzahl Eingange max. 128
Anzahl sicherer zweikanaliger Ausgange max. 16 30
Anzahl sicherer einkanaliger Ausgange max. 12 32
Anzahl digitaler Ausgange max. 32 48
Anzahl Relaisausgange max. 12 28
0SSD (MSC-CB, MSC-CB-S, FIBF02, FIBFO4S, ACF02, AC-FO4) PNP Active High — 400 mA bei 24 V DC max. (je OSSD)
0SSD (AHF04S08) PNP Active High — 2 A bei 24 V DC max. (je OSSD)
Relaisausgéange (AZ-FO4, AZ-FO408) 6 A bei 24 V DC max. (je Relais)
Digitaler Ausgang PNP Active High — 100 mA bei 24 V DC max. (je Ausgang)

Basismodul 10,6-12,6  + Tinput fiter
11,8-26,5  + Tinput fitter
12,8-28,7  + Tinput fitter
13,9-30,8  + Tinput fitter
15,0-33,0  + Tinput fiter
16,0-35,0  + Tinput fiter
17,0-37,3  + Tinput fitter
18,2-39,5  + Tinput fitter
19,3-41,7  + Tinput_fiter
20,4-43,8  + Tinput fiter
21,5-46,0  + Tinput fiter
22,5-48,1  + Tinput fiter
23,6-50,3  + Tinput fiter
24,7-52,5  + Tinput fiter
25,8-54,6  + Tinput_fiter

MSC-CB + 1 Erweiterungsmodul

MSC-CB + 2 Erweiterungsmodule

Ansprechzeit MSC-CB (ms) MSC-CB + 3 Erweiterungsmodule

Diese Ansprechzeit ist von folgenden Parametern abhéngig: MSC-CB + 4 Erweiterungsmodule

1) Anzahl der installierten Erweiterungsmodule MSC-CB + 5 Erweiterungsmodule

2) Anzahl der Operatoren
3) Anzahl der OSSD-Ausgange

MSC-CB + 6 Erweiterungsmodule

MSC-CB + 7 Erweiterungsmodule

Als korrekte Ansprechzeit ist der von der Software EUCHNER Safety Designer

berechnete Wert heranzuziehen (siehe Projektbericht). MSC-CB + 8 Erweiterungsmodule

MSC-CB + 9 Erweiterungsmodule

MSC-CB + 10 Erweiterungsmodule
MSC-CB + 11 Erweiterungsmodule
MSC-CB + 12 Erweiterungsmodule
MSC-CB + 13 Erweiterungsmodule
MSC-CB + 14 Erweiterungsmodule

Fehler-Reaktionszeit MSC-CB (ms)

Die Fehler-Reaktionszeit entspricht der Reaktionszeit, auBer bei SPM-Modulen mit
einem Encoder/Naherungsschalter-Interface.
Dort betréagt die Fehler-Reaktionszeit 2 s.
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Ansprechzeit MSC-CB-S (ms)

Diese Ansprechzeit ist von folgenden Parametern abhangig:
1) Anzahl der installierten Erweiterungsmodule

2) Anzahl der Operatoren

3) Anzahl der OSSD-Ausgénge

Als korrekte Ansprechzeit ist der von der Software EUCHNER Safety Designer
berechnete Wert heranzuziehen (siehe Projektbericht).

Fehler-Reaktionszeit MSC-CB-S (ms)
Die Fehler-Reaktionszeit entspricht der Reaktionszeit, auBer bei SPM-Modulen mit

einem Encoder/Naherungsschalter-nterface.
Dort betragt die Fehler-Reaktionszeit 2 s.

Basismodul 12,75-14,75  + Tinput fitter

MSC-CB-S + 1 Erweiterungsmodul 13,83-37,84  + Tinput filter

MSC-CB-S + 2 Erweiterungsmodule 14,91-40,00  + Tinput fiiter

MSC-CB-S + 3 Erweiterungsmodule 15,99-42,16  + Tinput fiiter

MSC-CB-S + 4 Erweiterungsmodule 17,07-44,32  + Tinput fitter

MSC-CB-S + 5 Erweiterungsmodule 18,15-46,48  + Tinput fitter

MSC-CB-S + 6 Erweiterungsmodule 19,23-48,64  + Tinput filter

MSC-CB-S + 7 Erweiterungsmodule 20,31-50,80  + Tinput fiter

MSC-CB-S + 8 Erweiterungsmodule 21,39-52,96  + Tinput fiter

MSC-CB-S + 9 Erweiterungsmodule 22,47-55,12  + Tinput fiter

MSC-CB-S + 10 Erweiterungsmodule 23,55-57,28  + Tinput fiter

MSC-CB-S + 11 Erweiterungsmodule 24,63-59,44  + Tinput fiter

MSC-CB-S + 12 Erweiterungsmodule 25,71-61,60  + Tinput fiter

MSC-CB-S + 13 Erweiterungsmodule 26,79-63,76  + Tinput fiter

MSC-CB-S + 14 Erweiterungsmodule 27,87-65,92  + Tiput fiter

MSC-CB/ MS-CB-S Modulanschluss

Proprietarer 5-Wege-Bus (MSCB) von EUCHNER

Anschlussleitung Querschnitt

0,5-2,5 mm2 / AWG 12-20 (eindrahtig/ mehrdrahtig)

Anschlusslange max. 100 m
Betriebstemperatur -10-55°C
Umgebungstemperatur max. 55 °C (UL)
Lagertemperatur -20-85 °C
Relative Feuchtigkeit 10 %-95 %
Max. Hohe (liber Meeresspiegel) 2000 m

Vibrationsfestigkeit (EN IEC 61496-1/ class 5M1)

+1.5 mm (9-200 Hz)

Schockfestigkeit (EN IEC 61496-1/ class 3M4)

15 g (6 ms Halbsinus)

24V DC =20 % / PELV, Schutzklasse Class Il

Nennspannung UL: Stromversorgung aus der Klasse 2 (LVLE)
Uberspannung I
Digitaler Eingang PNP Active High EN IEC 61131-2); Max. zulassiger Widerstand 1,2 kQ

® Tinput fiter = Max. Filterzeit bezogen auf die Einstellungen an den Projekt-Eingangen (siehe Abschnitt ,EINGANGE").

8.1.3. Gehause

Beschreibung

Elektronikgehause, 24-polig max.

Material Gehause Polyamid
Schutzart Gehause IP 20
Schutzart Klemmleisten P 2X

Befestigung

Schnellanschluss an Schiene gemaB EN IEC 60715

Abmessungen (H x B x T) in mm

108x22,5x 114,5

8.1.4. Modul MSC-CB

PFH (EN IEC 61508:2010) 6,85 E-9

SFF 99,8%
Betriebsspannung 24V DC 20 %
Verlustleistung 3 W max.

Modulfreigabe (Anz./Beschreibung)

2/ PNP Active High ,Typ B“ gemaB EN IEC 61131-2

Digitale EINGANGE (Anz./Beschreibung)

8/ PNP Active High gemaB EN IEC 61131-2

INPUT_FBK/RESTART (Anz./Beschreibung)

2/ EDM-Steuerung/ Automatischer oder manueller Betrieb mittels NEUSTART-Taste
maoglich

Test AUSGANGE (Anz./Beschreibung)

4/ zum Priifen auf Kurzschliisse, Uberlastzustande

Digitale AUSGANGE (Anz./Beschreibung)

2/ programmierbar — PNP Active High

0SSD (Anz./Beschreibung)

2 Paare/ Halbleitersicherheitsausgange — PNP Active High 400 mA bei 24 V DC max.

Steckplatz fiir die M-A1

Verfiigbar

Anschluss an PC

USB 2.0 (Hi Speed) — Kabellange max.: 3 m

Anschluss an Erweiterungsmodul

Uber proprietéren 5-Wege-MSCB von EUCHNER
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8.1.5. Modul MSC-CB-S

PFH (EN IEC 61508:2010) 1,35E-8

SFF 99,7%
Betriebsspannung 24V DC +20 %
Verlustleistung 3 W max.

Digitale EINGANGE (Anz./Beschreibung)

8/ PNP Active High gemaB EN IEC 61131-2

INPUT_FBK/RESTART (Anz./Beschreibung)

< 4/ EDM-Steuerung/ Automatischer oder manueller Betrieb mittels NEUSTART-

Taste moglich

Test AUSGANGE (Anz./Beschreibung)

4/ zum Priifen auf Kurzschliisse, Uberlastzustande

Digitale AUSGANGE (Anz./Beschreibung)

< 4/ programmierbar — PNP Active High

0SSD (Anz./Beschreibung)

4 Einzel/ Halbleitersicherheitsausgénge — PNP Active High 400 mA bei 24 V DC max.

Steckplatz fiir die M-A1

Verfiigbar

Anschluss an PC

USB 2.0 (Hi Speed) — Kabellange max.: 3 m

Anschluss an Erweiterungsmodul

Uber proprietéren 5-Wege-MSCB von EUCHNER

8.1.6. Modul FISFO2

PFH (EN IEC 61508:2010) 5,67 E9

SFF 99,8%
Betriebsspannung 24V DC 20 %
Verlustleistung 3 W max.

Digitale EINGANGE (Anz./Beschreibung)

8/ PNP Active High gemaB EN IEC 61131-2

INPUT_FBK/RESTART (Anz./Beschreibung)

2/ EDM-Steuerung/ Automatischer oder manueller Betrieb mittels NEUSTART-Taste

moglich

Test AUSGANGE (Anz./Beschreibung)

4/ zum Priifen auf Kurzschliisse, Uberlastzustande

Digitale AUSGANGE (Anz./Beschreibung)

2/ programmierbar — PNP Active High

0SSD (Anz./Beschreibung)

2 Paare/Halbleitersicherheitsausgange — PNP Active High 400 mA bei 24 V DC max.

Anschluss an MSC-CB und MSC-CB-S

Uber proprietéren 5-Wege-MSCB von EUCHNER

8.1.7. Modul FISFO4S

PFH (EN IEC 61508:2010) 1,32E8

SFF 99,7%
Betriebsspannung 24V DC +20 %
Verlustleistung 3 W max.

Digitale EINGANGE (Anz./Beschreibung)

8/ PNP Active High gemaB EN IEC 61131-2

INPUT_FBK/RESTART (Anz./Beschreibung)

< 4/ EDM-Steuerung/ Automatischer oder manueller Betrieb mittels NEUSTART-

Taste moglich

Test AUSGANGE (Anz./Beschreibung)

4/ zum Priifen auf Kurzschliisse, Uberlastzustande

Digitale AUSGANGE (Anz./Beschreibung)

< 4/ programmierbar — PNP Active High

0SSD (Anz./Beschreibung)

4 Einzel/Halbleitersicherheitsausgénge — PNP Active High 400 mA bei 24 V DC max.

Anschluss an MSC-CB-S

Uber proprietéren 5-Wege-MSCB von EUCHNER

8.1.8. Module FI8 - FI16

Modul FI8 FI16
PFH (EN IEC 61508:2010) 4,46 E-9 4,93 E9
SFF 99,7% 99,8%
Betriebsspannung 24V DC +20 %
Verlustleistung 3 W max.

8 16

Digitale EINGANGE (Anz./Beschreibung)

PNP Active High gemaB EN [EC 61131-2

Test AUSGANGE (Anz./Beschreibung)

4/ zum Priifen auf Kurzschliisse, Uberlastzustande

Anschluss an MSC-CB und MSC-CB-S

Uber proprietaren 5-Wege-MSCB von EUCHNER
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8.1.9. Modul FM4

PFH (EN IEC 61508:2010) 5,60 E-9

SFF 99,7%
Betriebsspannung 24V DC +20 %
Verlustleistung 3 W max.

Digitale EINGANGE (Anz./Beschreibung)

12/ PNP Active High gemaB EN IEC 61131-2

Test AUSGANGE (Anz./Beschreibung)

8/ zum Priifen auf Kurzschliisse, Uberlastzustande

Anschluss an MSC-CB und MSC-CB-S

Uber proprietaren 5-Wege-MSCB von EUCHNER

8.1.10. Module AC-FO2 - AC-FO4

Modul AC-FO2 AC-FO4

PFH (EN IEC 61508:2010) 4,08 E-9 5,83 E9

SFF 99,8% 99,8%

Betriebsspannung 24V DC +20 %

Verlustleistung 3 W max.

INPUT_FBK/RESTART (Anz./Beschreibung) 2/4/ EDM-Steuerung/ Automatischer oder manueller Betrieb mittels NEUSTART-Taste moglich
2 | 4

Digitale AUSGANGE (Anz./Beschreibung)

programmierbar — PNP Active High

0SSD (Anz./Beschreibung)

2 Paare ‘ 4 Paare

Halbleitersicherheitsausgange: PNP Active High — 400 mA bei 24 V DC max.

Anschluss an MSC-CB und MSC-CB-S

Uber proprietaren 5-Wege-Bus MSCB von EUCHNER

8.1.11. Modul AH-FO4S08

PFH (IEC 61508:2010) 8,56 E-09

SFF 99,7%
Betriebsspannung 24VDC +20%
Verlustleistung 4 W max.

INPUT_FBK/RESTART (Anz./Beschreibung)

4/ EDM-Steuerung / Automatischer oder manueller Betrieb mittels NEUSTART-Taste méglich

Digitale AUSGANGE (Anz./Beschreibung)

8/ programmierbare Ausgéange — PNP Active High

0SSD (Anz./Beschreibung)

2 Paare (oder 4 einzelne) / Halbleitersicherheitsausgange —
PNP Active High 2 A bei 24 V DC max.

Ansprechzeit

12 ms

Anschluss an MSC-CB und MSC-CB-S

Uber proprietaren 5-Wege-Bus MSCB von EUCHNER
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8.1.12. Module SPMO - SPM1 - SPM2

Modul SPMO SPM1 SPM2

PFH 7,48E-09 - -

PFH (TTL/B) - 9,32E-09 (SPM1TB) 1,12E-08 (SPM2TB)
PFH (sin/cos) - 9,43E-09 (SPM1S) 1,14E-08 (SPM2S)
PFH (HTL24)) - 8,20E-09 (SPM1H) 8,92E-09 (SPM2H)
SFF 99,7%

Betriebsspannung 24V DC +20 %

Verlustleistung 3 W max.

Encoder-Schnittstelle

TTL (Modelle SPM1TB/ SPM2TB)
HTL (Modelle SPM1H/ SPM2H)
sin/cos (Modelle SPM1S/ SPM2S)

Anschliisse Encoder

RJ45

Encoder-Eingangssignale elektrisch isoliert
gemaB EN 61800 5

Bemessungsisolationsspannung 250 V
Uberspannungskategorie Il

BemessungsstoBspannungsfestigkeit 4,00 kV
Anzahl Encoder max. - 1 2
Encoder-Frequenz max. - 500 kHz (HTL: 300 kHz)
Parametrierbarer Encoder-Grenzwertbereich - 1 Hz-450 kHz

Typ Naherungsschalter

PNP/NPN — 3/4-Draht

Anschlisse Naherungsschalter

Steckbare Klemmen

Parametrierbare Naherungsschalter-Grenzwertbereiche 1 Hz-4 kHz
Anzahl der Naherungsschalter max. 2
Frequenz max. Naherungsschalter 5 kHz
Max. Anzahl von Achsen 2
Frequenzabstand Stillstand/

Geschwindigkeitsiiberschreitung >10Hz
Abstand Schwellwerte >5%

Anschluss an MSC-CB und MSC-CB-S

Uber proprietaren 5-Wege-Bus MSCB von EUCHNER

8.1.13. Module AZ-FO4 - AZ-FO408

Modul AZ-FO4 AZ-FO408
PFH (EC IEC 61508:2010) 2,72 E-9 1,30 E8
SFF 99,8% 99,7%
Betriebsspannung 24V DC +20 %

Verlustleistung 3 W max.

Schaltspannung 240 VAC

Schaltstrom 6 A max.

SchlieBer-Kontakte 4

INPUT FBK/RESTART (Anz./Beschreibung)

4/ EDM-Steuerung / Automatischer oder manueller Betrieb mittels NEUSTART-Taste moglich

Digitale AUSGANGE (Anz./Beschreibung)

8/ programmierbare Ausgange —
PNP Active High

Ansprechzeit

12 ms

Mechanische Lebensdauer Kontakte

>40 x 106

Anschlussart

Klemmenleisten

Anschluss an MSC-CB und MSC-CB-S

Uber proprietaren 5-Wege-Bus MSCB von EUCHNER

8.1.14. Module 08 - 016

Modul 08 016
PFH (EC IEC 61508:2010) 4,44 E9 6,61 E-9
SFF 99,6% 99,6%
Betriebsspannung 24V DC +20 %
Verlustleistung 3 W max.

8 16

Digitale AUSGANGE (Anz./Beschreibung)

programmierbare Ausgénge — PNP Active High

Anschluss an MSC-CB und MSC-CB-S

Uber proprietaren 5-Wege-Bus MSCB von EUCHNER
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8.1.15. Schnittstellenmodule CI1 - CI2

Schnittstellenmodul Cl1 Cl2

Anzahl der Anschlusskanéle 1 2

Anschliisse MSCB 5-poliger Kommunikations-Steckverbinder (Riickseite),
Steckbare Anschlussklemmen (CI1, 2 x 4-polig/Cl2, 4 x 4-polig)

» Max. Anzahl anschlieBbarer Cl-Module = 6

AnschlieBbare Module » Das eventuell im System vorhandene Busmodul kann nur nahe am ersten weiteren CHViodul
oder direkt am MSC-CB angeschlossen werden.

<50 m (pro Abschnitt)

Max. Anschlusslange

8.2. Mechanische Abmessungen
99 mm 22,5 mm

HH00
HH00

OO0

HHH0

= —
O )
S :

114,5 mm

Iﬂﬂﬂﬂl
IUUUU]

108 mm

Bild 15: Modulabmessungen
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Basismodul MSC-CB (Bild 16)
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8.3.3. Modul FI8FO2 (Bild 18)
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8.3.5. Modul FI8 (Bild 20)
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8.3.7. Modul FI16 (Bild 22)
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8.3.9. Modul AC-FO4 (Bild 24)
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8.3.11. Modul AZ-FO4FO08 (Bild 26)
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8.3.12. Modul 08 (Bild 27)

pAim JiapJojesue uoneIn3yuoy aip
4oInp HNYHSNY 48P0 HNYHNIF uLem
E!
ONYOSAY A%M_%M_M__wmz )0 geeg )0 gaLieg Jispioje3ue :o_yﬂ_p\,m_u&ov_ alp younp 9139 YT TYWHON
puelsnz op 18197 snv sny DNVOSNY 2P0 DNYONIT Uiey uuam
m DINNg
JoHeM npowsiSeg WOA Sunjioiy
91SJ9 9Ip Jne [NpOJ\| Sep uusm
snv
4139 JDNVHO 1oy 1oy NQYO
8/TSNLYLS 1/013s Tv4 1X3 V4 NI NNy oNNLNIa3g
an
adlazueliels gy 9|egel
NI3 NI3 \E] \E| NI DNN4NYISIT - usieyosul3
g139 JDNVH0 10y 1oy NQOYO
8/1SNLVLS 1/0713s Tv4 1X3 Y4 NI NNy ONNLNIa3g
aan

(Originalbetriebsanleitung) 2121331-09-07/25

60



Betriebsanleitung
itssteuerung MSC

Modulare Sicherhe

EUCHNER

8.3.13. Modul 016 (Bild 28)
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8.3.15. Modul AH-FO4S08 (Bild 30)
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8.4.12. Modul 016 (Bild 42)
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Modulare Sicherheitssteuerung MSC
8.4.13. Module SPMO, SPM1, SPM2 (Bild 43)
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8.4.15. CI1/CI2 Bus-Kommunikation Erweiterungsmodul (Bild 45)

Modulare Sicherheitssteuerung MSC

Betriebsanleitung

NI3 SNy SNy NI3 1SSEJD UBWIWaY jne
wa|qods3unpuigsp
gwcﬂ_w_:mwwm_w_w._uﬂm ayais) (‘UBLE)S NBU WaISAS
SNy SNy NI3 ‘Jeqgayaq yoIN)
3unJalpoaJajyaq yoeu Joya4 JaUIB|
ANIINITE
NI
MO ww_mmﬂ“o_t_::h_ MO wm_wwhﬂo_t_::h_ < puaxuig NE (1199 JS[RULION
<snv

3unynidisi3
NI3 NI3 NI3 NI3 :uayeyosuI3

1oy 1oy NQYO NQYO

V4 1X3 TIv4 NI NNy NO 9NNLN3a3g
an

JSIN
cl332
H W
na
E B
N NO
43NHIN3

2Io/T10
Gy pid
JSIN
L1333
W
1x3 W]
NOH  NO
43INHIN3

(Originalbetriebsanleitung) 2121331-09-07/25

78



E U c H N E R Modulare Sicherhegfst:;it;st'ﬂﬁlgeilt\ltllgg

9. Software EUCHNER Safety Designer

Mit der Anwendungssoftware ,EUCHNER Safety Designer” (SWSD) kann eine Logik fir die an die Steuerung und an die
Erweiterungen des MSC-Systems angeschlossenen Sicherheitsbauteile entworfen werden.

Das MSC Basismodul und die zugehorigen Erweiterungsmodule iberwachen und steuern somit die angeschlossenen Si-
cherheitskomponenten.

EUCHNER Safety Designer basiert auf einer grafischen Benutzeroberflache, mit der die Anschliisse zwischen den verschie-
denen Komponenten festgelegt werden konnen.

9.1. Installieren der Software

9.1.1. Systemvoraussetzungen PC-Hardware
» RAM: >2 GB

» Festplatte: >500 MB freie Speicherkapazitat

» USB-Anschluss: 2.0 oder hoher

9.1.2. Systemvoraussetzungen PC-Software
Windows 7 mit Service Pack 1 installiert (oder hoher).

) HINWEIS

» Microsoft Framework 4.8 (oder hoher) muss auf dem PC installiert sein.

9.1.3. So wird EUCHNER Safety Designer installiert
» Installationsdatei verflighar auf www.euchner.de
» Auf die Datei SetupDesigner.exe doppelklicken.

Nach Abschluss der Installation erscheint ein Fenster, in dem der Benutzer zum SchlieBen des Installationsprogramms
aufgefordert wird.
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9.1.4. Aligemeines

Wenn EUCHNER Safety Designer korrekt installiert wurde, wird ein Symbol auf dem Desktop erstellt.

Zum Starten des Programms auf dieses Symbol doppelklicken. »

Der nachfolgende Startbildschirm wird angezeigt:

@ EUCHNER Safety Designer: Projekt (=)[=]]
Datei Projekt Bearbeiten Kommunikation Simulation Optionen 7
EUCHNER o L] =] 5 m G W ﬂi JNeasn /9 E80 -\ % r:;“ D - x ﬁ @ 5 0 Unternehmen - Name MSC
~ | Objekte | ~ | Eigenschaft
- | Eingdnge =

o Bws !
4 Halbletterau sgang |
%y Zweihand

FU Verriegeiung
FYEinkanalige Verriegelung

. Zuhaltungsiberwachung
W Metwork_In

B wehl -

| Operator

~ | Logik =
~ | Speicher ‘

~ | Zuhaltung |
~ | Zahler ‘

~ | Timer

~ | Muting

| Konfiguration

MSC-CB Master 8 Eingangs..

» | Visuelle Konfiguration

g per] |

Reset Zoom _| 84 % MSC-Module: Nicht vorhanden  Status: Nicht angeschlossen  Ver: 1.5.3
—

Bild 46: EUCHNER Safety Designer
Nun kann mit der Erstellung von Projekten begonnen werden.

9.1.5. Standard-Symbolleiste
Die Standard-Symbolleiste wird in Bild 47 gezeigt. Die Bedeutung der Symbole ist nachfolgend aufgefiihrt:

EUCHNER s HEmmAEE 7/ rave@@€i BANTIXH® % O
Bild 47: EUCHNER Safety Designer, Standard-Symbolleiste
1> | NEUES PROJEKT ERSTELLEN
KONFIGURATION ANDERN (composition of different modules)
BENUTZERPARAMETER ANDERN (name, company, etc)
AKTUELLES PROJEKT SPEICHERN

VORHANDENES PROJEKT (von Festplatte) LADEN

PROJEKTSCHEMA DRUCKEN

TN V- W C
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7> DRUCKVORSCHAU

o,
A DRUCKBEREICH
95> ﬁf RASTER VERBINDEN

10> | RESSOURCEN ANZEIGEN

11> 1 ! PROJEKTBERICHT DRUCKEN

12> RUCKGANGIG (letzten Befehl riickgangig machen)

13> WIEDERHOLEN (letzte riickgangig gemachte Aktion wiederherstellen)

14> PROJEKT VALIDIEREN
15> VERBINDUNG ZU MSCB HERSTELLEN
16 > VERBINDUNG ZU MSC TRENNEN

17 > PROJEKT AN MSC SENDEN

18> VORHANDENES PROJEKT HERUNTERLADEN (von MSC)

19> UBERWACHEN E/A — ECHTZEITSTATUS - GRAFIK

20 > UBERWACHEN E/A — ECHTZEITSTATUS - TEXT

22> SYSTEMKONFIGURATION ANZEIGEN
23>

FEHLERSPEICHER HERUNTERLADEN

24 > FEHLERSPEICHER LOSCHEN

25> SCHEMATISCHE SIMULATION

26 > GRAFISCHE SIMULATION

-~
.

rd

W
e

-
=)

=y

21> D PROTOKOLLDATEI HERUNTERLADEN

A 4

275 Y% PASSWORT ANDERN

28 > QJ ONLINE-HILFE

29 > & :,‘l PASSWORT WIEDERHERSTELLEN

Bild 48: EUCHNER Safety Designer, Standard-Symbole
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9.1.6. Textmeniileiste

Die Mentileiste ist de-/ aktivierbar.

Datei Projekt Bearbeiten Kommunikation Simulation Optionen 7

EUCHNER s HEm@aRi[|/ o/ 9@\ BAO™ § X B ® % O EUcHNR-MSC-Module _
Bild 49: EUCHNER Safety Designer, Textmeniileiste

9.1.7. Neues Projekt erstellen (MSCB System konfigurieren)

Zum Starten eines neuen Projekts das Symbol : aus der Standard-Symbolleiste auswahlen. Das Fenster zu den Projekt-
informationen wird angezeigt (Bild 50).

)y EUCHNER Safety Designer: Projekt

Datei Projekt Bearbeiten Kommunikation Simulation Optionen ?
EUCHNER B e ldS=wm* i |/ ons /S0&@\BAODT ¥ X
(«) Objekte W Projektinformationen

@ Eingdange

Firma Firma
@ Drehzahliiberwachung

Benutzer Name
@ Pl Projektname Projekt
@ Kommentare Auswahl Mehrfach

Arbeitsblatt

Bild 50: EUCHNER Safety Designer, Projektinformationen

Nach dem Offnen wird das Modul MSC-CB-S angezeigt. Mit dem Dropdown-Menu kann das Basismodul MSC-CB und die
Firmware Versionen beider Basismodule ausgewahlt werden. Auswahl Mehrfach Arbeitsblatt: Mit diesem Hakchen kann die
Aufteilung der Konfiguration auf mehrere Seiten aktiviert werden. In diesem Fall stehen dem Benutzer mehrere Seiten mit
fester GroBe zur Verfligung, um die Komponenten und Verbindungen zu platzieren.

Uber die Dropdown-Meniis im oberen Bereich des Bildschirms (Erweiterungsmodul auswahlen) lassen sich die fiir das System
benotigten Module hinzufiigen. Mit dem Dropdown-Menii unten am Bildschirm kann der Knoten ausgewahlt werden.

Die Reihenfolge, in der die Module eingefiigt werden, ist nicht wichtig. Auch die physische Position der Module muss nicht
mit der des MSC-Konfigurationsmeniis iibereinstimmen. Zum Beispiel konnen Sie die Slave-Module physisch links vom
Master-Modul platzieren.

Bei einigen Slavemodulen ist es auBerdem erforderlich, den Typ (MSC-CE-SPM) Uber ein zweites Dropdown-Menii unterhalb
des Knotenauswahlmenis auszuwahlen.
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Modulare Sicherheitssteuerung MSC

7y Konfiguration

MSC-CB-S v | FIBFO4S v | CE v | SPM1 v |-
ACFO2
EUCHNER EUCHNER EUCHNER EUCHNER ACFO4
o o ¥ " B | AHFO4808
F i - 5w
o o i o R | |
MSC-CB-S FIBFOAS AZ-FO408
wl £ wl £ CE
R A Fl18
ff If; f: f: ———y FI8
- - -
' s . e | | FigFo2
osaft A i @ . FIBFO4S
ama® 2 sansr F [ﬂ ot Fi4
suns® & [ CEUS mr £ 016
MSC MSC MSsC SPMA 08
SPMO
SPMY
FW = 80290 ¥  KnotenO ~ | — Knoten0 ~ | SPM2
0.2 S ¥ | SPM1S v
21 3.0 v

Zugewiesene Eing3nge: 24
Verfligbare Eingdnge: 18
Zugewiesene Ausginge: 8
Zugewiesene Status: &

Bild 51: EUCHNER Safety Designer, Erweiterungsmodul auswahlen

9.1.7.1. Seitenkonfiguration/-verwaltung

0 (2] Anzahl der CI1

0 (=] Anzahl der CI2

[ ] Feldbus: dynamische Reihenfolge Einginge
[ ] Deaktiviert Laden von M-A1
Firmwareversionen der Module konfigurieren

Im Menii Optionen konnen die GroBe des Rastergitters, die GroBe der Seite und ihre Ausrichtung konfiguriert werden.

t Bearbeiten Kommunikation Simulation | Optionen

¥

L ]

Klemmen ausblenden

Raster Abstand |10

HH 1

SeitengréBe | A3 (420mm x 297mm) v

Seitenausrichtung = Horizontal -

Zwischenseiteninformationen anzeigen

@

Sprache | Deutsch (Deutschland) ~

Bild 52: EUCHNER Safety Designer, Menii Optionen

Die Seiten werden iiber ein Navigationsmen( oder (ber die oben befindlichen Registerkarten Seitel / Seite2 / Seite3 ver-

waltet, welche die Namen der aktuell geoffneten Seiten anzeigen.
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Seitel X | Seitez X | Seite3 ><|+|

Seitennavigation X

Projekt

D Seite?
D Seite?
[ seite3

Bild 53: EUCHNER Safety Designer, Seitennavigation

Dem Benutzer steht ein Kontextmenii zur Verfligung, iber das Seiten hinzugefiigt oder entfernt, umbenannt oder geschlos-
sen werden konnen.

Seitennavigation X Seitel X | Seite2 X | Seite3 X | +‘

Meue Seite unten hinzufiigen
Seite 6ffnen
Seite schliefien

Die anderen Seiten schlieRen

[ 7
X X

Seite l6schen

Seite umbenennen

= Seitenausdruck
I'1

Bild 54 EUCHNER Safety Designer, Seitennavigation Kontextmenii

9.1.7.2. Verwaltung von Slave-Modulen

Es ist die Funktion ,Konfiguriere Firmware-Versionen der Module” verflighar. Wenn ausgewahlt, kann der Benutzer die Firmware-
Version der einzelnen Slave-Module verwalten, indem er den bekannten Firmware-Wert jedes verfiigbaren Moduls eingibt.

= |n diesem Fall zeigt der Projektbericht nicht die minimalen erforderlichen Versionen jedes Slave-Moduls an, sondern die
vom Benutzer wahrend der Konfiguration eingegebenen Versionen.
9.1.7.3. Feldbus mit dynamischer Eingangsreihenfolge

Wenn aktiviert, dann listet die Feldbus-Eingangzuordnung (Process Data Mapping) die Eingangsmodule nach ihrer Reihen-
folge in der Benutzerkonfiguration (Bild 51) und nicht nach ihrer hierarchischen Reihenfolge; die folgende Tabelle zeigt die
Unterschiede.

Hierarchische Reihenfolge der E/A-Module (Standard) Dynamische Reihenfolge der E/A-Module
Feldbus mit deaktivierter dynamischer Eingangsreihenfolge Feldbus mit aktivierter dynamischer Eingangsreihenfolge
FIBFO2 FI16

FI16 FIBFO4S
FIBFO4S FIBFO2

Tabelle 66: Zuordnung der Prozessdaten
®» Das neue Hakchen ist nur sichtbar, wenn in der Konfiguration ein Feldbusmodul (mit Firmware >3.0.0) vorhanden ist.
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9.1.7.4. Konfiguration andern (Aufbau der verschiedenen Module)

Durch Auswahl des Symbols ,_\ﬂh. kann die Systemkonfiguration geandert werden. Das Konfigurationsfenster wird erneut
angezeigt (Bild 51).

9.1.7.5. Benutzerparameter dndern

Durch Auswahl des Symbols X konnen die Projektinformationen geandert werden. Das Fenster zu den Projektinforma-
tionen erscheint (Bild 50). Fir diese Aktion ist keine Abmeldung aus ESWD erforderlich. In der Regel wird dies verwendet,
wenn ein neuer Benutzer ein neues Projekt erstellen muss (auch bei Verwendung eines zuvor erstellten Projekts).

9.1.8. Werkzeugleisten fiir OBJEKTE, OPERATOREN, KONFIGURATION
Auf der linken und rechten Seite des Hauptfensters werden vier groBe Werkzeugfenster angezeigt (Bild 55):

W EUCHNER Safety Designer: Projekt (=ll=])(=]
Datei  Projekt Bearbeiten Kommunikation Simulation Optionen 7
EUCHNER 6 HEma THE /e SEO\NEBEAOW X B® 7% @ unternehmen - Name MSC

~ Objekte + | Eigenschaft

~ | Eingange

| Drehzahliiberwachung

+ | Ausginge

v | Kommentare

# | Operator

~ Logik =
+ | Speicher ‘

+ | Zuhaltung |5
~ | Zahler ‘

2l |~ Visuelle Konfiguration|

L
I]Reset Zoom | 84 % MSC-Module: Nicht vorhanden Status: Nicht angeschlossen  Ver: 1.5.3

Bild 55: EUCHNER Safety Designer, Werkzeugleisten

1. Werkzeugfenster ,Objekte”

Dieses Fenster enthalt die verschiedenen Funktionsblocke, aus denen sich das Projekt zusammensetzt. Diese Blocke sind

in vier verschiedene Kategorien unterteilt:

» Eingang

» Drehzahliberwachung

» Ausgang E
» Kommentare

2. Werkzeugfenster ,Operator”

Dieses Fenster enthalt die verschiedenen Funktionsbldcke zum Verknlpfen der Objekte unter Punkt 1. Diese Blocke sind in
sieben verschiedene Kategorien unterteilt:

» Logik

» Speicher

» Zuhaltung
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» Zahler

» Timer

» Muting

» Verschiedenes

3. Werkzeugfenster ,Konfiguration”
Dieses Fenster enthalt die Beschreibung des Projektaufbaus.

4. Werkzeugfenster ,Visuelle Konfiguration®
Dieses Fenster enthalt die grafische Darstellung des Projektaufbaus.

In diesem Fenster kann zwischen den |/0 jedes Moduls navigiert werden, indem die rechte Maustaste auf dem zu analysie-
renden Modul betatigt wird. Wenn der Master mit dem Netzwerk verbunden ist, werden auBerdem alle Netzwerkparameter
im oberen Fenster angezeigt.

9.1.9. Erstellen des Diagramms
Nach Auswahl des Systemaufbaus kann das Projekt konfiguriert werden.

Das Logikdiagramm wird mithilfe der DRAG & DROP-Funktion erstellt:

» Das gewiinschte Objekt aus den oben beschriebenen Fenstern auswahlen (die einzelnen Objekte werden nachfolgend
naher beschrieben) und in den Konstruktionsbereich ziehen.

» Nach Auswahl eines Objekts wird das Fenster EIGENSCHAFTEN aktiviert, in dem die Felder wie erforderlich ausgefiillt
werden miissen.

» Mithilfe der Links- und Rechts-Pfeiltasten der Tastatur oder durch Klicken auf die Seiten des Schiebereglers kann ein be-
stimmter numerischer Wert in einem Schieberegler (z. B. Filter) eingestellt werden.

» Objekte konnen miteinander verbunden werden, indem der gewiinschte Stift mit der Maus ausgewahlt und dann per
Drag & Drop auf dem zu verbindenden Stift abgelegt wird.

» Verbindungen zwischen weit entfernten Elementen konnen mit der Komponente ,Verbindungspunkt Ein-/Ausgang” unter
»Operator/Verschiedenes" hergestellt werden. Dem Element ,Verbindungspunkt Ausgang” muss ein Name zugewiesen wer-
den, der dem zugeharigen Element ,Verbindungspunkt Eingang” entspricht, um die gewiinschte Verbindung zu erstellen.

~ | Eigenschaft ~ | Eigenschaft
Verbindungspunkt Ausgang \Verbindungspunkt Eingang
Linker Bereich =) Verbindungsname =) r’erb‘”d“”gs”a”‘e | Rechter Bereich
des Diagramms | | des Diagramm
Verbindungspunkt Eingang assigned names Verbindungspunkt Ausgang assigned names

Bild 56: Verbindungspunkt Ein-/Ausgang

» Wenn ein Objekt dupliziert werden muss, muss es zunachst markiert werden und kann dann durch Driicken von
STRG+C/STRG+V an der Tastatur kopiert bzw. eingefligt werden.

» Ein Objekt oder eine Verkniipfung wird geldscht, indem das Objekt oder die Verkniipfung markiert und dann ENTF auf der
Tastatur gedriickt wird.

» Funktion ,Suchen®: (CRTL+F) ermdglicht die Suche innerhalb eines Plans nach einem Suchparameter. Bei der Suche wird
nicht zwischen GroB- und Kleinschreibung unterschieden.
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9.1.9.1. Verwendung der rechten Maustaste
» Bei Eingangs-/ Ausgangsblocken
- Kopieren/Einfligen
- Loschen
- Alle zugewiesenen Anschlisse I6schen
- Ausrichtung mit anderen Funktionsblocken (bei Mehrfachauswahl)
- Hilfe
- Monitor-Modus: Anzeigen/Ausblenden des Eigenschaftsfensters
- Status-Block: Aktivieren/Deaktivieren der logischen Negation am Eingangs-Pin

» An Operatoren-Blocken
- Kopieren/Einfligen
- Loschen
- Ausrichtung mit anderen Funktionsblocken (bei Mehrfachauswahl)
- Hilfe
- Aktivieren/Deaktivieren der logischen Negation
- Monitor-Modus: Anzeigen/Ausblenden des Eigenschaftsfensters

» An Klemmen
- Ausrichtung mit anderen Funktionsblocken (bei Mehrfachauswahl)

» An Verbindungen (Leitungen)
- Loschen
- Anzeige des gesamten Pfades einer Verbindung (Netzwerk)

W EUCHNER Safety Designer: Projekt [=l2]]
Datei Projekt Bearbeiten Kommunikation Samulation  Optionen 7

EUCHNER R dmaWE/ an v 9E0\ BAOW I X E®|% @ cuomes - name |

[Foteme |
FENSTER
MIT
| OBJEKT -
\FT EIGENSCHAFEN
%“:;‘“ [M»MIJ =
© sons Startpunkt E
© 2 der :
() Timer Verbindung
(%) Muting
(%) Verschiedenes | R
e DESIGN -
BEREICH

L
Beset Joom 100% MSC-Module: Nicht vorhanden  Status: Nacht angeschlossen  Ver: 1.5.3

Bild 57: EUCHNER Safety Designer, Designbereich
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9.1.9.2. Mehrere Verbindungen

Der Benutzer kann mit dem Befehl ,Verbindungen® im Kontextmenu automatisch mehrere Verbindungslinien hinfligen.

» Bei Auswahl einer Gruppe von Eingangen und eines Operators: Werden alle ausgewahlten Eingange mit den freien Pins
des Operators verbunden.

W HINERLOCK
Input 1 (MSC-CB-5)/K17 Il
In

Input 2 (M5C-CB-5)/K18

Input 3 (MSC-CB-S)/K19 Il
Input 4 (MSC-CB-5)/K20

|

Kopieren

Léschen

Anschlusse: EINGANGE->Or

Hilfe

Zugewiesene Anschlusse loschen

Eigenschaften Anzeigen/Ausblenden

Ausrichtung

Bild 58: Eingangsgruppe mit Operator

]ﬁ m]INTERLOCK
Input 1 (MSC-CB-5)/K17

Input 2 (MSC-CB-S)/K18
a0y
Zm ESPE
Input 3 (MSC-CB-5)/K19 _I_ 4 =
fu .. R .. S o
Pinzg® Input 4 (MSC-CB-5)/K20 In2 g
B
~
E{ﬂ ESPE
Input 5 (MSC-CB-5)/K21 —I_ 2
In1 Out
eI E— =
—

Bild 59: Verbindung mit Operator hergestellt

» Wenn ein Eingang und eine Gruppe von Operatoren/Ausgangen ausgewahlt werden: Wird der ausgewahlte Eingang mit
allen Operatoren/Ausgangen verbunden.

Input 1 (MSC-CB-5)/K17

Input 2 (MSC-CB-5)/K18

I@ H[mrﬂuncx

Input 3 (M5C-CB-5)/K19

Input 4 (M5C-CB-5)/K20

53 Kopieren
X Loschen

|

Strg+C
Entf

| Anschlisse: Verriegelung->Bediener/Ausgange

=1

[ 7 TS

=

Ausrichtung

Eigenschaften Anzeigen/Ausblenden

Ein-/Zweikanalige OSSD

m Ot
5

Bild 60: Eingang mit einer Gruppe von Operatoren und Ausgangen
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» Wenn eine Gruppe von Operatoren/Ausgangen ausgewahlt wird: Wird der am weitesten links stehende Operator mit allen
verbleibenden Operatoren/Ausgangen verbunden.

Out 1

Ein-/Zweikanalige OSSD

G

B2 g
r a3
mfﬂl ESPE out
’ ;
Bild 61: Eingang: automatische Verbindung mit den Operatoren hergestellt

9.1.9.3. Automatische Nummerierung
Fieldbus und Probe

Es besteht die Moglichkeit, automatisch die Bits einer ausgewahlten Gruppe von Fieldbus oder Probe durch den Befehl
»2Automatische Nummerierung FieldBus (Probe)“ im Kontextmeni zu nummerieren.

Sollte ein numerischer Wert bereits von einem anderen Element desselben Typs im Schema belegt sein, wird dieser bei der
Nummerierung Ubersprungen.

In . Ot 1
FIELDBUS INFUT E
1 L FIELDBUS INPUT

Status

- 53 Kopieren Ctrl+C
X Léschen Cel FIELDBUS INPUT Single-Double 055D
Anschliisse

Automatische nummerierung FieldBus Input

© Hilfe

FIELDBUS INPUT

m
Ot

H Anzeigen/Ausblenden Eigenschaften

) FIELDBUS INPUT m Out
Ausrichtung » I "
s
| | | | -

_‘i
Bild 62: Automatische Nummerierung Fieldbus Bild 63: Nummerierung OK (Bit 1 bereits zugewiesen)
_—] I
\ 43 Kopieren Strg+C \
bit X Loschen Entf .
‘ Automatische Nummerierung Feldbus Ausgang e
© Hilfe
Eigenschaften Anzeigen/Ausblenden
Ausrichtung 4
Bild 64: Automatische Nummerierung Fieldbus Probe  Bild 65: Automatische Nummerierung OK
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Eingange/Ausginge

Es besteht die Moglichkeit, automatisch die Anschliisse einer ausgewahlten Gruppe von Eingangen oder Ausgangen durch
den Befehl ,Automatische Nummerierung Eingange (Ausgange)” im Kontextmeni zu nummerieren.

Dieser Befehl bietet eine Liste von Modulen, auf denen die Zuweisung vorgenommen werden kann. Wenn ein Modul nicht
uber ausreichend freie Pins verfiigt oder den ausgewahlten Eingangstyp nicht unterstiitzt, wird es in der Zuweisungsliste

grau angezeigt (nicht auswahlbar).

ﬁ E]INTERLOCK
n1
o0
In2

(- o
o= | -
— I Ausrichtung i
| Automatische Nummerierung Eingange > Pin auf MSC-CB-S setzen
mf{ﬂ ESPE | Pin auf F116-0 setzen
7
In2
%TWO—HAND
s
s e
mém ESPE
_,— n2

Bild 66: Automatische Nummerierung der Eingange

Our 1

Ein-/Zweikanalige OSSD

out 1

Out 2

[F.—T

Ein-/Zweikanalige 0SSD |4 I=  Ausrichtung

“ | Pin auf MSC-CB-S setzen ” Automatische Nummerierung Ausgange

out 1

Ein-/Zweikanalige OSSD

Bild 68: Automatische Nummerierung der Ausgange

ﬁ @Ilmmw«:x
Input 1 (FI16) [0)/K5 in1
in2
Input 2 (FI6) [0]/K6 -

Input 3 (FI16) [01/K7
Input 4 (FI16) [0]/K8 -—I

Input 5 (FI16) [01/K13
Input 6 (FI16) [01/K14 V-

Input 1 (MSC-CB-S)/K17
I
Input 2 (MSC-CB-S)/K18

Bild 67: Automatische Nummerierung abge-
schlossen
(Pin zugewiesen zu FI16)

Qut1

Ein-/Zweikanalige 0S5D

Ein-/Zweikanalige OSSD

Out 1

Ein-/Zweikanalige 0SSD

Bild 69: Automatische Nummerierung abge-
schlossen
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9.1.10. Beispiel fiir ein Projekt

Bild 70 zeigt ein Beispiel fiir ein Projekt, bei dem das Modul MSC-CB nur mit zwei Sicherheitskomponenten (Verriegelung
und Not-Halt) verbunden ist.

Die Eingange (1, 2, 3) des Moduls MSC-CB zum AnschlieBen der Kontakte der Sicherheitskomponenten werden auf der
linken Seite gelb hervorgehoben angezeigt. Die MSC-Ausgange (von 1 bis 4) werden gemaB den Bedingungen aktiviert, die
in Verriegelung (INTERLOCK) und Not-Halt (E-STOP) definiert werden (siehe Seite 115 Not-Halt (E-STOP) und Seite 116
Verriegelung (INTERLOCK)).

Durch Klicken auf einen Block wird dieser markiert und das Fenster EIGENSCHAFTEN auf der rechten Seite aktiviert, in dem
die Aktivierungs- und Priifparameter fiir den Block konfiguriert werden kénnen.

W/ EUCHNER Safety Designer: Projekt - Dateiname: C j p\Beispiel s ==EY
Dates  Projeit  Bearbesten Kommuniabion Smulstios  Opbionen T

EUCHNER (o Wimm®iE |/ e v @€ % BAODS X BE % 0 vunemm tame | MSC
() objeite () Eigenschait

() tinginge

(=) Drehaabbiberwachung

%) Mersginge

=] operator
(2) Speicher

(=) Zuhatung

(%) Muting

© Vecicens

BesesZoom 100% MEC L Stanus: N

Bild 70: EUCHNER Safety Designer, Projektbeispiel

Am Ende der Projekterstellungsphase (oder bei Zwischenschritten) kann die aktuelle Konfiguration tiber das Symbol Ld
in der Standard-Symbolleiste gespeichert werden.
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9.1.10.1. Projektiiberpriifung

) HINWEIS

Das fertig gestellte Projekt muss nun tberpriift werden.

Dies erfolgt durch Ausfiihren des Befehls UBERPRUFEN (Symbol - in der Standard-Symbolleiste).

|.055D 24 sc-ce) /rs|
|_oss 26 Msc.ce) /e1o]
Validation result: QK st

Project Report (Schematic CRC: 5303H)

INPUT: 9% [3/32)

Function Blocks: 2

Total number blocks: 0% [0/64)

055D 50% [2/4)

STATUS: 0% (0/4)
|_ss0 18 (Msc-ce) /e

FEK_RST1/PT

Bild 71: EUCHNER Safety Designer, Projektiiberpriifung

Ist die Uberpriifung erfolgreich, wird dem EINGANG und dem AUSGANG des Diagramms eine laufende Nummer zugeord-
net. AnschlieBend erscheint diese Nummer auch im BERICHT sowie im Monitor von EUCHNER Safety Designer. Erst nach
erfolgreicher Validierung kann die Konfiguration Gibermittelt werden.

FAN WARNUNG

Mit der Validierungsfunktion wird lediglich tberpriift, ob die Programmierung mit den Eigenschaften
des MSC-Systems vereinbar ist. Damit ist jedoch nicht garantiert, dass das Gerat so programmiert
wurde, dass alle Sicherheitsanforderungen fiir die Anwendung erfiillt werden.
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9.1.10.2. Ressourcenzuordnung

Die Zuordnung der Ressourcen kann durch Auswahl des Symbols dargestellt werden. In der Ressourcenzuordnung
sind alle verwendeten Elemente wie Eingange, Ausgange, Status, Feldbuseingange und -ausgange dargestellt.
Projekt: Ressourcenzuardnung *
Module erforderlich Eingange Ausgange
6151413121110 9 8 7 &6 5 4 3 2 1 4 3 2 1
MSC-CB Z W@  MSCCR vl ¥l MSC-CE
FIBFO2 Knoten 0 FIBFO2 Knoten 0 FIEFO2 Knoten 0
FI16 Knaten 2 FI16 Knoten 2 00O
OoOO00OO0DOODOoOOoOoo oooo
OOoO0O00O0O0DOoOOoooOoooo oooo
0000000000 DOoOOooOOo oooo
0000000000 DOOoOoOo oooo
OOOO00OO0DOODOoOOOOo oooo
OOOO00OO0DOODOoOOOOo oooo
OOOO00OO0DOODOoOOOOo oooo
OoOOo00oOO0DOODOoOOoOoo oooo
OoOOo00oOO0DOODOoOOoOoo oooo
OoO0O0o0O0O0DOoOooDooooo oooo
OoO0O0o0O0O0DOoOooDooooo oooo
OOoO0O00oO0O0DOoOOooOoOoooo oooo
Report Status Feldbus Eingang
Brreriers B 18 151413121110 9 8 7 6 65 4 3 2 1 765 43210
Zugewiesene Ausgange: 4 NELEE o
Zugewiesene Status: 4 FIEFO2 Knoten 0 1Oooooonood
e o 00000000 O0O0OoOoOoooo 00000000
Feldbus Ausgang: 0 O000o0ooOoooobooOoOoOon I I o (|
00000000 Ooooooooo
00000000 OoOooooooo Feldbus Ausgang
00000000 O0O0OOoOoooO 76543210
00000000 O0O0O0Oo0OoooO 0
00000000 O0O0O0O0OoooO 1
00000000 O0O0O0O0OoooO 200000000
00000000 Ooooooooo sgoooooon
00000000 O0O0DOoOoOoooO
00000000 O00OOoOoooO
00000000 O00OOoOoooO
00000000 OoOooooooo oK

Bild 72: EUCHNER Safety Designer, Ressourcenzuordnung
9.1.10.3. Bericht drucken

Der Systemaufbau kann zusammen mit den Eigenschaften der einzelnen Blocke gedruckt werden (Symbol ‘i in der
Standard-Symbolleiste).
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MSC EUCHNER

MSC

Projektbericht erzeugt durch EUCHNER Safety
Designer Ver.: 1.9.4.1

1. Projektbericht

2. Konfiguration

3. Sicherheitsinformationen
4. Verwendete Ressourcen
5. Schaltplan

MSC-Module: Projektbericht

Projektname: Projekt

Benutzer: Name
Firma: Firma
Datum: 12.06.2025 11:28:36

Gesamt CRC: AD13H
MSC-Module: Konfiguration

MSC-CB-S FISFO2 Fl16 SPM1H
EUCHNER EUCHNER EUCHNER EUCHNER
g o ¥ # A P
il W wad W el W el W
o mf @ =P B mE
MSC-CBS FlaFo2 FI16
ot E o R o A
Modul = ® = m = @
Bos 2oe Poe
Ir’ L F oA roe IZ]
8 10 £+
m r I
cmot oson & - . :
asat £ | [am? £ < wl== .
Eaar i | || [ g & st
MSC MsC msc SPM1
Knoten Master 0 0 0
Minimal benotigte Firmware Version [FW >=5.0<90 0.1 01 01

Deaktiviert Laden von M-A1: False
Taktzeit (ms) = 4,385

Modul MSC-CB-S - Kenfigurierte Firmware-Version: FW == 8.0 < 9.0

MSC-Module: Sicherheitsinformationen

PFHq (iibereinstimmend mit IEC 61508): 3,29E-008 (1/h)
MTTF4 (ibereinstimmend mit EN 150 13849-1): 71 Jahren
DC avg (Ubereinstimmend mit EN 150 13849-1): 99.00 %

Achtung!

Dieses Berechnungsergebnis des PL und der anderen Parameter in Bezug auf die Norm ISO 13849-1 bezieht sich nur auf die auf dem System
MSC-Module anhand der Konfigurationssoftware MSC implementierten Funktionen. Es setzt voraus, dass die Konfiguration korrekt erfolgt ist. Um
den effektiven PL der gesamten Anwendung zu erhalten, missen die Daten in Bezug auf alle im Rahmen der Anwendung an das System MSC-
Module angeschlossenen Geréte berticksichtigt werden. Diese Aufgabe liegt ausschlieBlich in der Verantwortung des Benutzers / Installateurs.
Die ermittelte MTTF 4 unter Einbeziehung aller angeschlossenen Komponenten muss auf 100 Jahre begrenzt werden.
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MSC-Module: Verwendete Ressourcen

EINGANGE 3134 | 9%
Anzahl Blacke gesamt |0/128 | 0 %
0SSD 216 |33 %
STATUS 0/6 | 0%

MSC-Module: Schaltplan

| Block-Funktion 001 Verriegelung v

Objekte

Filter (ms): 3

i Zweikanalig NG Anschlisse
Block-Funktion 001 I In1: MSC-CB-S EINGANGE1/Klemme17
Verriegelung Reset-Typ: Automatisch | n2- MSC-CB-S EINGANGE2/Klemme18

Test beim Start: False

Filter (ms): 3
Block-Funktion 002 Einfach Anschldsse
Not-Halt Reset-Typ: Automatisch |11 MSC-CB-S EINGANGE3/Klemme19

Test beim Start: False

Typ Ausgange = Einfach

AUSGANGE 01: Reset-Typ: Automatisch Anschlisse
Ein-wa;il:(;?Fé'lll_ige O35D| Reaktionszeit: 20,29 ms MSC-CB-S 0S5D1/Klemme5
e
Abhangigkeit von Eingangen:
1
Typ Ausgange = Einfach
AUSGANGE 02: Reset-Typ: Automatisch Anschlisse
Ein-lewgil:(;?;Il_ige O33D| Reaktionszeit 20,29 ms MSC-CB-8 0SSD2/Klemmed
e

Abh&ngigkeit von Eingangen:

Unterschrift

Bild 73: EUCHNER Safety Designer, Projektbericht

AN WARNUNG

» Diese Definition des PL und der anderen zugehdrigen Parameter gemaB EN ISO 13849-1 bezieht
sich nur auf die Funktionen, die durch EUCHNER Safety Designer im MSC System implementiert
wurden, wobei angenommen wird, dass die Konfiguration korrekt vorgenommen wurde.

» Beim tatsachlichen PL der gesamten Anwendung und den entsprechenden Parametern miissen die
Daten fiir alle Gerate beriicksichtigt werden, die innerhalb der Anwendung an MSCB angeschlos-
sen sind.

» Dies darf nur vom Konstrukteur bzw. von der installierenden Person durchgefiihrt werden.
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Modulare Sicherheitssteuerung MSC E H N ER
9.1.10.4. AnschlieBen an MSC

) HINWEIS

Ab einer Firmware Version 3.0.1 des Basismoduls ist eine Remote-Verbindung moglich. Zur Herstellung
der Verbindung zur MSC wird iiber einen Ethernet-Adapter auf den USB-Anschluss des Basismoduls
zugegriffen.

o
Nachdem das Basismodul iber das USB-Kabel an den PC angeschlossen wurde, muss iiber das Symbol * eine Verbindung
hergestellt werden. Es erscheint ein Fenster mit einer Passwortanforderung. Passwort eingeben (siehe ,Passwortschutz”).

Passwort eingeben >

Passwort:

| | ® " Stufe 1
{* Stufe 2

[ Remote-Verbindung (nur mit Pl == 3.01)

OK Abbrechen

Bild 74 EUCHNER Safety Designer, Passwortanforderung

9.1.10.5. Einblenden der Parameter des angeschlossenen Masters
Uber USB verbundenes MSC-CB/MSC-CB-S:

Ist MSC-CB/MSC-CB-S (ber LAN verbunden, werden im Textfeld ,Verbundenes Modul“ diese Parameter eingeblendet:
» MSC-CB/MSC-CB-S: Firmware-Version
» S/N: Seriennummer des Models

W EUCHNER Salety Desigestr Projeit.

EUCHNE;!' é"-.n:A..:-. Fen v a@@ A BA0T X B8RS 0 imun MSsC
7 capee s [+ “
) gt

3

VIt
M
i
-
(T

Meodul verbunden

p oA [ MSC-CB-5 Ver. 60 5/N 23402879

é" - J é @ Visuelle Konfiguration

MSC-Module: Vorhanden (Usb), Status: Angeschlossen in Stufe2  Ver.: 1.9.3

[Ty T T

Bild 75: USB-Parameter MSC-CB/MSC-CB-S

9.1.10.6. Senden der Konfiguration an das MSC System

Durch Klicken auf das Symbol = in der Standard-Symbolleiste wird die gespeicherte Konfiguration nach dem Ausfiihren
des entsprechenden Befehls vom PC an MSC-CB/MSC-CB-S ibertragen. In MSC-CB/MSC-CB-S wird das Projekt im internen
Speicher und (falls vorhanden) auf der M-A1-Speicherkarte gespeichert (erforderliches Passwort: Stufe 2).

) HINWEIS

Diese Funktion steht erst nach erfolgreicher Validierung des Projekts zur Verfiigung.
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9.1.10.7. Herunterladen einer Konfigurationsdatei (Projekts) vom Basismodul

Durch Klicken auf das Symbol i‘ in der Standard-Symbolleiste wird ein Projekt vom Basismodul MSC-CB/MSC-CB-S in

die Konfigurationssoftware EUCHNER Safety Designer heruntergeladen. EUCHNER Safety Designer zeigt das in MSC-CB/
MSC-CB-S gespeicherte Projekt an (erforderliches Passwort: Stufe 1).

) HINWEIS

» Wenn das Projekt bei anderen Modulen des Typs MSC-CB/MSC-CB-S verwendet werden muss, sind
die jeweils angeschlossenen Komponenten zu Uberpriifen (siehe ,Systemaufbau” auf Seite 98).

» AnschlieBend sind eine ,Projektiiberpriifung” (Seite 92) und ein ,Priifen des Systems” (Seite
104) durchzufiihren.

» In dieser Phase liest EUCHNER Safety Designer (Version 1.9.0 und hoher) die in MSC-CB-S enthal-
tene Original-csx-Datei mit den Blocken, Kommentaren, usw. (wie sie vom Planer erstellt wurden).

9.1.10.8. Konfigurationsprotokoll

) HINWEIS

» In der Konfigurationsdatei (Projekt) sind das Erstellungsdatum und der CRC-Wert (vierstellige hexa-
dezimale Kennung) eines in MSC-CB/MSC-CB-S gespeicherten Projekts enthalten (Bild 76).

» Wird MSC-CB-S verwendet, wird auch angegeben, ob das Laden mittels EUCHNER Safety Designer
oder mittels M-Al-Speicherkarte erfolgt ist.

» In diesem Protokoll kdnnen bis zu fiinf aufeinanderfolgende Ereignisse aufgezeichnet werden. An-
schlieBend werden die Ergebnisse beginnend mit dem altesten Ereignis iberschrieben.

Die Protokolldatei (LOG) kann Uber das Symbol D in der Standard-Symbolleiste angezeigt werden (erforderliches Pass-
wort: Stufe 1).

B Log-Datei E]

Daturn CRC

24/0815 CEC3H
24/0815 1E95H
21/08/15 ACacH

21/0815 BEEFH
2040815 4470H

Beenden

Bild 76: EUCHNER Safety Designer, Protokolldatei
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9.1.10.9. Systemaufbau

Der aktuelle Aufbau des MSC-Systems kann tiber das Symbol = gepriift werden (erforderliches Passwort: Stufe 1). Es
erscheint eine Tabelle mit folgendem Inhalt:

» Angeschlossene Module;

» Firmware-Version der einzelnen Module;

» Knotennummer (physische Adresse) der einzelnen Module.

B System X

Installierte

. - K.ommentare
Firrare-erzion

todule erkannt

Modul MSC-CB 20 b-841 picht varkanden

Maodul FIE KEnoten: ¢ 0.7

Maodul AC-FO4 Knoten: 0 | 0.4

Bild 77: Ubersicht Systemaufbau

Wenn bei einem der erkannten Module ein Fehler vorliegt, erscheint das folgende Fenster. Im Beispiel unten ist die Knoten-
nummer des Moduls FI8 nicht korrekt (angezeigt durch roten Text).

B System gl

Installierte tinimal bendtigte

Module erkanint [ . S Kommentare Module erforderlich ey i
2.0 M-&1 richt vorhanden | Modul MSC-CB

Modul FI§ Knoten: § 0.7 Modul FI§ Knoten: 1 L8]

Modul AC-FO4 Knoten: § | 0.4 Modul AC-FO4 Knoten: § | 0.0

Bild 78: Fehlerhafter Systemaufbau

9.1.10.10.Fehlerprotokoll

Das Fehlerprotokoll kann tiber das Symbol . in der Standard-Symbolleiste eingeblendet werden (erforderliches Passwort:
Stufe 1).

Das Fehlerprotokoll kann liber EUCHNER Safety Designer mit dem Symbol x in der Standard-Symbolleiste geldscht
werden (erforderliches Passwort: Stufe 1).

®» Siehe ,Fehlerlogdatei” auf Seite 224.

9.1.10.11.Trennen des Systems

Auf das Symbol @ klicken, um die Verbindung zwischen PC und Basismodul zu trennen. Nach dem Trennen wird das
System zurlickgesetzt und mit dem (bertragenen Projekt neu gestartet.

) HINWEIS

Falls das System nicht aus allen in der Konfiguration vorgesehenen Modulen zusammengesetzt ist,
wird diese Nichtlibereinstimmung am Modul MSC-CB/MSC-CB-S angezeigt und das Modul wird nicht
gestartet (siehe SIGNALE).
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9.1.10.12.Monitor (E/A-Echtzeitstatus - Textform)

Auf das Symbol @5 klicken, um den Monitor zu aktivieren (erforderliches Passwort: Stufe 1). Es erscheint ein Pop-up-
Fenster (in Echtzeit) mit folgendem Inhalt:

» Status der Eingange (wenn das Objekt Giber zwei oder mehr Eingangsanschliisse mit MSC verfligt, wird nur der erste im
Monitor als aktiv angezeigt; siehe abgebildetes Beispiel)

» Diagnose Eingang

» Zustand OSSD

» Diagnose OSSD

» Status der digitalen Ausgange

M odul Block | Kommentane EINGANGE | Status | Diagnoseeingnge | Modul assh Statyz | Diagnose 055D Modul | Status | Status | Diag Status
MSC-CB 1 Verriggelung |IH1 OFF MSC-CB 0551 FF X
N2 MSC-CB 055D2 OH X
MSC-CB |2 Hot-Halt N3 OH X X
X X X
X X X
X X X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
X
Beenden |

Bild 79: Monitor (Textform)

2121331-09-07/25 (Originalbetriebsanleitung) 99



II\BII%tgiuelgig Ig?gtr::;'ﬁeitssteuerung MSC E U c H N E R

9.1.10.13.Monitor (E/A-Echtzeitstatus — Text - Grafik)

Auf das Symbol L klicken, um den Monitor zu aktivieren/deaktivieren (erforderliches Passwort: Stufe 1). Anhand der
Farbe der Verkniipfungen (Bild 80) kann die Diagnose (in Echtzeit) wie folgt abgelesen werden:

» ROT = AUS

» GRUN = EIN

» ORANGE GESTRICHELT = Verbindungsfehler

» ROT GESTRICHELT = FREIGABE anstehend (z. B. NEUSTART)

SONDERFALLE

= OPERATOR ,NETWORK®, Signale ,NETWORK IN“ und ,NETWORK OUT*:
» DICKE DURCHGEHENDE ROTE LINIE = STOP

» DICKE DURCHGEHENDE GRUNE LINIE = RUN

» DICKE DURCHGEHENDE ORANGEFARBENE LINIE = START

=» OPERATOR ,SERIAL OUTPUT*:
» DICKE DURCHGEHENDE SCHWARZE LINIE = Datenferniibertragung

Durch Positionieren des Mauszeigers auf die Verkniipfung kann die Diagnose angezeigt werden.

%y EUCHNER Safety Designer: Projekt EEE
EUCHNER 6f AE™@mW / ne 9 & @ % an $ X % © [Firma - Name MSC
1
INTERLOCK
-------- 5 l@@[
2 1 tzut
[ = S—

Input 3 (MSC-CB) /K19 Wl -----ovvemeeeeee

3
& E-STOP 2
Input 4 (MSC-CB) /K20 -« = oo -
Tnput 5 (MSC-CB) /K21 - e eeseresesnnns aIn2 -
Q

Pt o0 8 O

100 % MSC-Module: Vorhanden  Status: Monitoranschluss  Ver.: 1.3.4.2

-

Bild 80: Monitor (Grafik)
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9.1.10.14.Monitor (E/A mit Diagnostik)

Wenn fiir den E/A eine Diagnose aktiv ist, wird der Zahlencode der Diagnose zusammen mit der beschreibenden Meldung
angezeigt.

Input 5 (MI16) [0/M13
Input & (MI16) [0/M14 Abasanannasnes iy e il S| s e L [

OFF - Gleichzeitgkeitsfehler (Diagnosecode 2)

Bild 81: Monitor - Diagnose Eingabe (Grafik)

# Block Motizen Klemme Status Diagnosecode Diagnose
1 Single E-Gate | IN1 OFF

2 X

3 X

4 X

5 |2 E-Gate IN5 OFF |2 Gleichzeitigkeitsfehler
b INGB

. X

8 X

9 X

10 X

ihl X

12 X

13 X

14 X

Bild 82: Monitor - Diagnose Eingabe (Text)

=== 7 5S04 COM)/Es|

| OFF-Wartezeit Restart (Diagnosecode 2) |

Single-Double 0550

Bild 83: Monitor - Diagnose Ausgabe (Grafik)

# Terminal State Diagnostic code diagnostic
1 |0SsD1 |OFF |2 Waiting Restart
2 |0ssD2  |ON
3
4

X
X

Bild 84: Monitor - Diagnose Ausgabe (Text)

9.1.10.15.Monitor Geschwindigkeitssteuerung
Geschwindigkeitssteuerung

Der Monitor zeigt immer das ,Dir“Feld an (bei Verwendung des Encoders), auch wenn das Direktion-Netzwerk im Schema
nicht verwendet wird.

11,833 Hz / 10 [W/min]

20000 Hz / 10000.0 [U/min]
Frequenz [Hz]: 6501000 STAMD STILL 3
SPEED CONTROL . 3250,500 [U/min]

Gwer | mamm

Zero

Dir: Gegen den Uhrzeigersinn

Dir: Im Uhrzeigersinn

Frequenz [Hz]: 1197.000
1011.549 [U/min]

Bild 85: Geschwindigkeitssteuerung
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Speed Equality Check

Das Element ,Speed Equality Check” zeigt neben den beiden ,Dir“Feldern auch den berechneten Drehzahlunterschied als
A (in Prozent) an.

SPEED EQUALITY 1
CHECK

Dirtl: Im Uhrzeigersinn

Dir2: Gegen den Uhrzeigersinn

Frequenz1 [Hz]: 6501,455
1000.22386 [U/min]
Frequenz2 [Hz]: 1197.801
159, 70680 [U/min]

A= B403%

Bild 86: Speed Equality Check

9.1.10.16.Passwortschutz
Zum Hochladen und Speichern des Projekts muss im EUCHNER Safety Designer ein Passwort eingegeben werden.

) HINWEIS

Das standardmaBig eingegebene Passwort muss geandert werden, um Manipulation zu vermeiden
(Passwort Stufe 2) bzw. damit die im MSC geladene Konfiguration nicht sichtbar ist (Passwort Stufe 1).

9.1.10.17.Passwort Stufe 1
Alle Bediener, welche das MSC-System benutzen, miissen tber ein PASSWORT der Stufe 1 verfiigen.

Mit diesem Passwort konnen nur die PROTOKOLL-Datei, der Aufbau des Systems, der Echtzeit-Monitor und die Upload-
Vorgange angezeigt werden.

Bei der erstmaligen Initialisierung des Systems muss der Bediener das Passwort ,“ (EINGABE-Taste) verwenden. Systempla-
ner, die das Passwort der Stufe 2 kennen, kdnnen ein neues Passwort fiir Stufe 1 vergeben (alphanumerisch, max. 8 Zeichen).

) HINWEIS

Bediener, welche dieses Passwort kennen, sind berechtigt, das Projekt (von MSC-CB/MSC-CB-S zum
PC) hochzuladen, zu andern oder zu speichern.

9.1.10.18.Passwort Stufe 2

Systemplaner, die befugt sind, an der Erstellung des Projekts zu arbeiten, miissen das PASSWORT der Stufe 2 kennen. Bei
der erstmaligen Initialisierung des Systems muss der Bediener das Passwort ,SAFEPASS" (nur GroBbuchstaben) verwenden.

Systemplaner, die das Passwort der Stufe 2 kennen, kdnnen ein neues Passwort fiir Ebene 2 eingeben (alphanumerisch,
max. 8 Zeichen).

) HINWEIS

» Mit diesem Passwort kann das Projekt (von PC zu MSC-CB/MSC-CB-S) hochgeladen, geandert und
gespeichert werden. Mit anderen Worten ist mit diesem Passwort die vollstandige Kontrolle des
Systems PC =>MSC moglich.

» Beim HOCHLADEN eines neuen Projekts kann das Passwort der Stufe 2 geandert werden.

» Sollte eines dieser Passworter nicht mehr vorliegen, bitte EUCHNER kontaktieren, um eine Unlock-
DATEI anzufordern (wenn die Unlock-Datei im korrekten Verzeichnis gespeichert wird, erscheint

das Symbol - = in der Symbolleiste). Nach Aktivierung des Symbols werden die Passworter der
Stufe 1 und 2 auf ihre urspringlichen Werte zuriickgesetzt. Dieses Passwort wird nur dem Sys-
templaner bergeben und kann nur einmal verwendet werden.
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9.1.10.19.Wartungspasswort MSC-CB-S
Wahrend der Verbindung (USB oder Ethernet) wird die Wartungsstufe hinzugefiigt.

» Dieses Passwort ermoglicht alle Vorrechte der Ebene 2, mit Ausnahme der Tatsache, dass die Passworter und die
Netzwerkparameter nicht geandert werden konnen.

=» Das voreingestellte Passwort lautet: ,MAINTNCE". Es kann vom Benutzer geandert werden, siehe ,Passwortschutz”.

B Passwort eingeben - USB

Passwort:
’ O Stufe 1
@ @ suwfe?
O Wartung
‘ ["] Remote-Verbindung (nur mit FW = 3.01)

‘ oK ‘ ‘ Abbrechen ‘

Bild 87: Wartungspasswort MSC-CB-S
9.1.10.20.Passwortanderung
iy .
Durch Klicken auf das Symbol 73 kann die PASSWORT-Anderung aktiviert werden, nachdem die Verbindung mit dem

Passwort der Stufe 2 hergestellt wurde.

Es erscheint ein Fenster (Bild 88), in dem das neue Passwort ausgewahlt werden kann. Altes und neues Passwort in die
entsprechenden Felder eingeben (max. 8 Zeichen). Auf OK klicken.

Am Ende des Vorgangs Verbindung trennen, um das System neu zu starten.
Falls eine M-A1-Speicherkarte vorhanden ist, wird das neue Passwort auch auf dieser Speicherkarte gespeichert.

"% Passwortin derung

Altes Passwort

" Passwort Ebenel

Neugs Passwort * Passwort Ebens2

Meues Pazzwort eingeben

Ok | Abbrechen

Bild 88: Passwortanderung
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9.1.11. Priifen des Systems

A WARNUNG

Nachdem das Projekt tiberpriift, in das Modul MSC-CB/MSC-CB-S hochgeladen und alle Sicherheitskom-
ponenten angeschlossen wurden, muss das System auf ordnungsgeméaBen Betrieb gepriift werden.

Dies erfolgt, indem eine Statusanderung fiir jede an MSC angeschlossene Sicherheitskomponente erzwungen wird, um zu
uberpriifen, ob sich der Status der Ausgange auch tatsachlich andert.

Das nachfolgende Beispiel dient der Veranschaulichung des PRUF-Verfahrens:

Wy EUCHNER Safety Designer: Projekt CEE
Datei Projekt Bearbeiten Kommunikation Optionen 2

EUCHNER i HEmEmE Y s SE@\N @AOW ¥ X A O Fm:-Name MSC
AOhjedd:E— ~ | Eigenschaft

~ | Eingdnge

~ | Drehzahliiberwachung
~ | Ausgange

+ | Kommentare

FBK_RST1/K7 Culet 2

Bild 89: Prifen des Systems

(t1)  Im normalen Betriebszustand (Verriegelung (INTERLOCK)) ist Inputl geschlossen, Input2 gedffnet und der Ausgang
von INTERLOCK auf den Logikpegel ,High* eingestellt. In diesem Modus sind die Sicherheitsausgange (0SSD1/2) aktiv und
an den entsprechenden Klemmen liegt eine Versorgungsspannung von 24 V DC an.

(t2)  Wenn die Verriegelung (INTERLOCK) physisch gedffnet wird, andert sich der Zustand der Eingange und somit auch
der Ausgange des Blocks INTERLOCK: (AUS = 0 V DC —> 24 V DC); Der Zustand der Sicherheitsausgange 0SSD1/2
andert sich von 24 V DC in 0 V DC. Wenn diese Anderung erkannt wird, ist die bewegliche Verriegelung (INTERLOCK)
ordnungsgemaB angeschlossen.

24VDC 1

Inl : 0VDC

In2 0VDC | 24VDC

ouT 24 VDC \ oVDC

0SSD1 24VDC i ovDe

OASDE e \ 0VDC
(t1) | (t2)

Bild 90: Zustandsanderung der Ein- /Ausgange des Systems

A\ WARNUNG

» Nahere Informationen zur korrekten Installation der externen Sensoren/Komponenten sind dem
Installationshandbuch zu entnehmen.

» Diese Priifung muss fiir jede Sicherheitskomponente in dem Projekt durchgeflihrt werden.
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9.2. Objektspezifische Funktionsblocke
9.2.1. Ausgangsobjekte
9.2.1.1. Sicherheitsausgange (0SSD)

Die 0SSD-Ausgange erfordern keine Wartung. Outputl und Output? liefern 24 V DC bei einem Eingang von ,1“ (TRUE) bzw.
0 V DC bei einem Eingang von ,0“ (FALSE).

» Jedes OSSD-Paar verfiigt iiber einen entsprechenden Eingang RESTART_FBK. Dieser Eingang muss immer wie im Absatz
RESTART_FBK beschrieben beschaltet sein.

@ Eigenschaft
055D

(bt

[] Manueller Reset

Reset-Typ
Automatisch

Freigabe Status
RickfGhrireisGberwachung
erzdgerungszeit Schitze (ms)
300

Aktivierung Fehlerausgang

.....

(Objektbeschreibung

Bild 91: 0SSD (Sicherheitsausgange)

Parameter

Manueller Reset: Wenn ausgewahlt, kann bei jeder Anderung des Eingangssignals ein Reset angefordert werden. Ansonsten
folgt die Aktivierung des Ausgangs direkt entsprechend den Eingangsbedingungen.

Manuell Uberwacht
t2
S
=~ 1
RESTART_FBK 1Y RESTART_FBK =
1t RS | e
DL ——p
QuUT QuUT
t=250 ms 250ms <t1 <5s
t2 = 250ms

Bild 92: 0OSSD Parameter

Es gibt zwei Arten von Reset: ,Manuell“ und ,Uberwacht*. Bei Auswahl des manuellen Resets iiberpriift das System nur den
Signaliibergang von O zu 1. Im Falle des Gberwachten Resets wird der doppelte Ubergang von O zu 1 und dann zuriick zu
0 Uberprift.

Freigabe Status: Wenn aktiviert, ist die Beschaltung des OSSD mit einem STATUS moglich.

Rickfiihrkreisiiberwachung: Wenn aktiviert, kann das Zeitfenster fiir die Uberwachung des externen Feedback-Signals (zum
Zustand des Ausgangs) eingestellt werden.

OUTPUT FBK FEHLER CLEAR-LED MSC-CB/MSC-CB-S
1 0 0 0
0 1 1 blinkt

Wenn AUSGANG auf Logikpegel ,High“ (TRUE) ist, muss das FBK-Signal innerhalb der eingestellten Zeit beim Logikpegel
,Low" (FALSE) liegen und umgekehrt.

Andernfalls wechselt der Ausgang OUTPUT zum Low-Pegel (FALSE) und der Fehler wird auf dem Basismodul MSC-CB/MSC-
CB-S durch das Blinken der CLEAR-LED fiir den OSSD im Fehler-Modus signalisiert.
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Wenn nicht ausgewahlt, werden die folgenden Kontrollen ausgefihrt:

1. Wahrend des Einschaltens priift das System, ob das FBK-Signal an 24 V DC angeschlossen ist.
2. Im Normalbetrieb priift das System, ob 24 V DC iiber den Offnerkontaktsatz von K1/K2 zur Verfiigung steht.

Das FBK-Signal muss die folgenden Bedingungen erfiillen:

1. 24V DC wahrend des Einschaltens.

2. 24V DC innerhalb von 10 s ab dem TRUE/FALSE-Ubergang der 0SSD-Ausgange.

Wenn eine dieser Bedingungen nicht erflillt ist, erfasst das System einen Fehler, der nur mit einem Einschaltzyklus zuriickgesetzt
werden kann. Der Fehler wird durch eine blinkende CLEAR-LED, die dem betroffenen OSSD-Ausgang entspricht, angezeigt.
Wenn die NC-Kontakte von K1/K2 nicht angeschlossen sind, den FBK-Eingang an 24 V DC anschlieBen.

Aktivierung Fehlerausgang: Wenn aktiviert, ermoglicht es den Ausgang ERROR_OUT. Wird ein Fehler des externen FBK-
Signals erkannt wird, wechselt der Ausgang in den Logikpegel ,High“ (TRUE).

Das Signal Error OUT wird zuriickgesetzt, wenn eines der folgenden Ereignisse eintritt:
1. Das Aus- und Wiedereinschalten des Systems.
2. Aktivierung des Operators RESET.

0SSD 3 0ssD
0ssD , | '
y FBK : : FBK l :
FBK L T
Dtk ! Dbk
: : e — \
"t fbk I |4
ERROR OUT ERROR OUT ERROR OUT
Bild 93: Beispiel fir OSSD mit korrektem Bild 94: Beispiel fur OSSD mit fehlerhaftem Feedback-
Feedback-Signal: In diesem Fall Signal (Uberschreitung der externen Schaltzeit):
ERROR OUT=FALSE In diesem Fall ERROR OUT=TRUE

OSSD-Riickfiihrkreis nicht angeschlossen: Wenn ausgewahlt, muss der Eingang RESTART_FBK nicht angeschlossen sein.
Ansonsten muss der Riickflhrkreis direkt an 24 V DC angeschlossen oder iiber die Zwangsoffner zuriickgefiihrt werden
Dieser Parameter ist nur auf folgende Module anwendbar:

» MSC-CB mit Firmware-Version >4.1

» FIBFO2 mit Firmware-Version >0.11

» AC-FO4, AC-FO2 mit Firmware-Version >0.7

» AH-FO4S08 mit Firmware-Version >0.1
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9.2.1.2. Sicherheitsausgang (Single-Double OSSD)
Der OSSD-Sicherheitsausgang erfordert keine Wartung.
Outputl liefert 24 V DC bei einem Eingang von ,1“ (TRUE) bzw. O V DC bei einem Eingang von ,0“ (FALSE).

@ Eigenschaft
Single-Double OSSD

Typ Ausgange
Einfach ~
[ Manueller Reset

Reset-Typ

Autornatisch

Freigabe Status
Rickfihrkreisiberwachung
"-ie:;;égemng szeit Schitze (ms)

Aktivierung Fehlerausgang
[ Kein Testimpuls

Okjektbeschreibung

Bild 95: Single-Double OSSD

» Jeder Ausgang SINGLE_OSSD verfiigt (iber den entsprechenden Eingang RESTART_FBK. Der Eingang RESTART_FBK
erscheint bei OSSD-Ausgangen der Module MSC-CB-S und FIBFO4S nur, wenn der manuelle Reset oder Riickfiihrkreis-
iberwachung aktiviert ist. Beim Modul AH-FO4S08 ist der Eingang RESTART_FBK obligatorisch und muss wie im Absatz
RESTART_FBK beschrieben beschaltet sein.

» Mehrere Single-Double-OSSD-Ausgéange mit aktivem Reset konnen denselben RESTART_FBK-Eingang teilen.

= Durch einen Klick mit der rechten Maustaste direkt auf den Eingabepin ist es moglich, einen NICHT-Operator des Signals
einzufligen.

Parameter

Typ Ausgange: Zwei unterschiedliche Arten von Ausgangen stehen zur Auswahl;
» Einzelausgang
» Doppelausgang

Mithilfe der Module MSC-CB-S, FISFO4S, AH-FO4S08 kann der Bediener zwischen folgenden unterschiedlichen Konfigurati-
onen wahlen:

1. Vier OSSD-Funktionsblocke (Einzelausgang)

2. Zwei OSSD-Funktionsblocke (Doppelausgang)

3. Zwei OSSD-Funktionsblocke (Einzelausgang) + ein OSSD-Funktionsblock (Doppelausgang)

) HINWEIS

Bei der Verwendung von einkanaligen OSSDs miissen die OSSD-Ausgange unabhangig sein, um die
Anforderungen der Sicherheitsintegritatsstufe (SIL 3) zu erflllen.

Ausfalle mit gemeinsamer Ursache zwischen den OSSD-Ausgangen miissen durch eine geeignete
Kabelinstallation (d. h. getrennte Kabelwege) ausgeschlossen werden.
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1
stncu
|

Input 1 (M1) /P17

FBK_RST3/P7

FBK_RST4/P8

Bild 96: Beispiel fiir ein Projekt: 2 Blocke mit Einzelausgang + 1 Block mit Doppelausgang
Nachstehend sind die moglichen Konfigurationen der Module MSC-CB-S, FIBFO4S, AH-F04S08 (2 oder 4 OSSD) abgebildet:

[Rppes I Ep———

00
-
x X
oo
[T

o 0
- N
X x
o m
[T TN

Bild 97: Konfiguration der 2-Kanal-Ausgange Bild 98: Konfiguration von 4 Ein-Kanal-Ausgangen
(Kategorie 4) (Kategorie 4)

Manueller Reset: Wenn ausgewahlt, kann bei jedem Abfall des Eingangssignals IN ein Reset angefordert werden. Ansonsten
folgt die Aktivierung des Ausgangs direkt den Eingangsbedingungen.

Manuell Uberwacht
t2
]
1
-~ !
Reset . Reset | N
1 t 1 YW/
] -
ouT ouT
t =250 ms t1 > 250 ms
t2=250ms

Bild 99: Manueller/ Uberwachter Reset

Es gibt zwei Arten von Reset: Manuell und Uberwacht. Bei Auswahl des manuellen Resets wird nur der Signallibergang von
0 zu 1 Uberprift. Im Falle des iiberwachten Resets wird der doppelte Ubergang von O zu 1 und dann zuriick zu O berpriift.

Freigabe Status: Wenn aktiviert, ist die Beschaltung des aktuellen Status von OSSD an jeder Stelle im Diagramm moglich.
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Riickfiihrkreisiiberwachung: Wenn aktiviert, kann das Zeitfenster fiir die Uberwachung des externen Feedback-Signals (zum
Zustand des Ausgangs) eingestellt werden.

OUTPUT FBK FEHLER CLEAR-LED MSC-CB/MSC-CB-S
1 0 0 0
0 1 1 blinkt

Wenn AUSGANG auf Logikpegel ,High* (TRUE) ist, muss das FBK-Signal innerhalb der eingestellten Zeit beim Logikpegel
,Low" (FALSE) liegen und umgekehrt.

Andernfalls wechselt der Ausgang OUTPUT zum Low-Pegel (FALSE) und der Fehler wird auf dem Basismodul durch das
Blinken der CLEAR-LED fiir den OSSD im Fehler-Modus signalisiert.

Aktivierung Fehlerausgang: Wenn aktiviert, ermoglicht es den Ausgang ERROR_OUT. Wird ein Fehler des externen FBK-
Signals erkannt, wechselt der Ausgang in den Logikpegel ,High“ (TRUE).

Das Signal Error OUT wird zurlickgesetzt, wenn eines der folgenden Ereignisse eintritt:
1. Das Aus- und Wiedereinschalten des Systems.
2. Aktivierung des Operators RESET MSC-CB.

OSsD 0SSD 0SsD
FBK FBK FBK |
k! bk ! ¢ fok
ERROR OUT ERROR OUT ERROR OUT
Bild 100:  Beispiel fir OSSD mit korrektem Bild 101:  Beispiel fur OSSD mit fehlerhaftem Feedback-Signal
Feedback-Signal: In diesem Fall (Uberschreitung der externen Schaltzeit): In diesem Fall
ERROR OUT=FALSE ERROR OUT=TRUE

Kein Testimpuls: Wenn aktiviert, werden keine Testimpulse tiber den Ausgang iibertragen.

) HINWEIS

Wenn dieser Parameter aktiviert wird, verringert sich der SIL.

OSSD-Riickfihrung nicht angeschlossen: Wenn ausgewahlt, darf die Riickmeldung nicht angeschlossen werden. Wenn nicht
ausgewahlt, muss die Riickmeldung direkt an 24 V oder (iber die Reihe der Offnerkontakte von K1/K2 angeschlossen werden.

) HINWEIS

Dieser Parameter gilt nur fiir das Modul AH-FO4S08, Firmware-Version >0.1.

Reset-Position: MSC-CB-S (Firmware >7.0), FISFO4S (Firmware >0.3) gestattet die Auswahl der physischen Klemme des
Moduls zur Erteilung des Reset-Befehls. Dieselbe Klemme kann auch fiir verschiedene OSSD-Ausgange verwendet werden.

= Die nicht verwendeten Feedback/Restart-Pins konnen als einzelne Eingange in der Konfiguration verwendet werden.
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9.2.1.3. Signalausgang (STATUS)

Mit dem STATUS-Ausgang kann jeder Punkt im Diagramm uberwacht werden, indem dieser mit dem Eingang In verbunden
wird. Der Ausgang liefert 24 V DC bei einem Eingang von ,1“ (TRUE) bzw. O V DC bei einem Eingang von ,,0“ (FALSE).

@ Eigenschaft
STATUS

Cbjektbeschreibung

Il

Bild 102:  Status

9.2.1.4. Feldbusausgang (FIELDBUS PROBE)
Mit diesem Element kann der Status eines beliebigen Punkt des Diagramms auf dem Feldbus angezeigt werden.

Um Anderungen am Ausgang vorzunehmen, muss das jeweilige Bit ausgewahit werden. Die folgende Tabelle zeigt die max.
Anzahl der Sensoren.

Basismodul Firmware Feldbusmodul Anz. Sensoren
MSC-CB-S >2.0 max. 32
MSC-CB-S <20 max. 16
MSC-CB unabhangig max. 16

Tabelle 67: Max. Anzahl der Sensoren am Feldbusausgang

Die Zustande werden auf dem Feldbus mit vier Bytes dargestellt. (Nahere Informationen sind der Betriebsanleitung Feldbus-
module zu entnehmen.)

@ Eigenschaft
FIELDBUS FROBE

=2 Os O

Dj DL.\I'II
@ D" [

>

it

Lo -
I‘J O= Oe
M Oe Ow

1
I:II:I
I:II:I

23 201 8T
I:I I:II:II:II:II:II:I

3028 28 27 25 25 24
IZIIZIEIIZIIZIIZIIZIEI

Bild 103: Feldbusausgang

AN\ Wichtig!

Der Feldbusausgang ist kein Sicherheitsausgang.
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9.2.1.5. Relais (RELAY)

Bei dem Ausgangsrelais handelt es sich um einen Relaisausgang mit SchlieBer-Kontakt. Die Relaisausgange sind geschlossen,
wenn der Eingang IN gleich ,1“ (TRUE) ist, ansonsten sind die Kontakte gedffnet (FALSE).

Parameter
Kategorie: Es gibt drei verschiedene Kategorien von Relaisausgangen:

Kategorie 1. Ausgange mit einem Relais der Kategorie 1. Jedes Modul AZF0O4 / AZ-FO408 kann bis zu vier Ausgange
aufweisen.

Eigenschaften:

» Interne Relais werden iberwacht.

» Externe Riickfiihrkreiskontakte (EDM, Priifung FBK 1-4) werden nicht verwendet (nicht benétigt fiir Kategorie 1)

» Jeder Ausgang ist als manueller oder automatischer Start einstellbar.

'_\ | Eigenschaft
RELAY

Kategorie

Kategorie 1 “

| e |7 Monueler Reset
e HUS. S

Manuell ~

Freigabe Status
Rickfuhrkreistberwachung
Alctivierung Fehlerausgang

Objektbeschreibung

Bild 104: Relaisausgang

Verwendungsbeispiel mit externem Relais Verwendungsbeispiel mit nur internem Relais
MSCCB  AZFO4 VDG MSCCB  AZFO4
A " VDG
KH - | | cB
| e, - Sl
‘ | CAT4 CAT1 |
: ==t
- : =
" . ACIDC
ke | _J_
Kid i

Bild 105: Verwendungsbeispiele

Kategorie 2. Ausgange mit einem Relais der Kategorie 2 mit OTE (Output Test Equipment) Ausgéangen. Jedes Modul AZ-
FO4/ AZFO408 kann bis zu vier Ausgéange aufweisen.

OTE: Der Ausgang OTE (Output Testing Equipment) ist normalerweise ,1“ (TRUE), auBer wenn ein interner Fehler oder eine E
Storung im Zusammenhang mit dem RUckfiihrkreis von externen Schiitzen vorliegt (FALSE).

Eigenschaften:

» Interne Relais werden immer Uberwacht.

» Uiberwachte externe Riickfiihrkreiskontakte (EDM).

» Der Ausgang kann als manueller oder automatischer Neustart konfiguriert werden.Die Riickfiihrkreisiiberwachung (EDM)
kann bei manuellem Start nicht aktiviert werden, nur bei automatischem Start. Wird dennoch der manuelle Start mit
Riickflhrkreisiiberwachung gewiinscht, muss eine spezielle Logik verwendet werden. (siehe nachfolgenden Hinweis)
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@ Eigenschaft
RELAY

Kategarie
Kategorie 2+
[] Manueller Reset
Reset-Typ
Automatisch
[ |- Retay 14 (a2 £0s08) (1x3]
e [ | Freigale Status
= W Ruckfuhrkreisiberwachung
;:.| \erzégerungszeit Schitze (ms)

200

[] Aktivierung Fehlerausgang

Cbjektbeschreibung

Bild 106: Relaisausgang Kat. 2

Ausgang der Testeinrichtung (OTE - Output Test Equipment)

» Aktivierung: Dies ist n6tig bei Konfigurationen der Kategorie 2 fiir die Meldung gefahrlicher Ausfalle
gemaB EN ISO 13849-1: 2006 / DAM1 (in Vorbereitung).

» OTE-Ausgang: normalerweise EIN.
Bei Fehler der internen Rickflihrung oder der Rickfuhrkreisiberwachung (EDM) -> AUS.
Dieses Signal ermoglicht gefahrbringende Bewegungen zu stoppen oder zumindest den Fehler dem Bediener anzuzei-
gen.

Benutzung des automatischen Starts (A) oder manuellen Starts (B) (Kategorie 2)

USER RESTART
MANUAL

[-In

»

SOLID STATE DEVICE

Input 1 (MSC-CE) /B17

fein
FBK_RST1/BS

[ Connect the EDM Feedhackl

Input 2 (M5C-CE) /E19

SOLID STATE DEVICE

Input 4 (M5C-CE) /B20
Input 5 (MSC-CE) /B21

FBK_RST2/BE6 '—

Connect the restart button
Not shown in this drawing

Bild 107:  Verwendung des automatischen oder manuellen Starts
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Kategorie 4. Ausgange mit zwei Relais der Kategorie 4. Jedes Modul AZ-FO4/ AZ-FO408 kann bis zu zwei Ausgange diesen
Typs aufweisen. Bei diesem Ausgang werden die Relais paarweise angesteuert.

Eigenschaften:

» 2 zweikanalige Ausgange.

» Zweifache interne Relais werden (iberwacht.

» Der Ausgang kann als manueller oder automatischer Neustart konfiguriert werden.

@ Eigenschaft

RELAY

Kategarie
Kategorie 4

[] Manueller Reset

FBE_RETI/HS r

Reset-Typ
Automatisch

Freigabe Status
Ruckfuhrkreisiberwachung

.

Werzdgerungszeit Schitze (ms)
300
[] Aktivierung Fehlerausgang

Objektbeschraibung

Bild 108: Relaisausgang Kat. 4

) HINWEIS

Um das Ergebnis der Berechnung des PL nicht zu beeinflussen, missen die Eingange (Sensoren oder
Sicherheitskomponenten) einer gleichwertigen oder hoheren Kategorie entsprechen als die anderen
Gerate in der Kette.

Beispiel fiir Einsatz nur mit dem internen Relais Beispiel fiir Einsatz mit externen
und Uberwachten Magnetventilen Schiitzen mit Rickflihrung
MSC-CB M-FOA VDC mEEEsrEEEr s EEEEEEEEEIEEEEEEE I EEESEEIEEEEEEEEEEE MSC-CB AZ-F04
- —‘
Ki1

K1

CAT4

CAT4 CAT4

FBK

Bild 109: Verwendungsbeispiele

folgt die Aktivierung des Ausgangs direkt den Eingangsbedingungen.

Es gibt zwei Arten von Reset; Manuell und Uberwacht. Bei Auswahl des manuellen Resets wird nur der Signaliibergang von
0 zu 1 Uberpruft. Im Falle des iiberwachten Resets wird der doppelte Ubergang von O zu 1 und dann zurtick zu O Gberpriift.

Freigabe Status: Wenn aktiviert, ist die Beschaltung des aktuellen Status der Relaisausgange mit einem STATUS moglich.

Lesen externer Schiitze aktivieren: Wenn aktiviert, kdnnen die Schaltzeiten externer Schitze gelesen und uberpriift werden:
» Bei Kategorie 1 kann die Uberpriifung der externen Schiitze nicht aktiviert werden.
» Bei Kategorie 4 ist die Uberpriifung externer Schiitze immer aktiviert.

Manueller Reset: Wenn ausgewahlt, kann bei jedem Abfall des Eingangssignals IN ein Reset angefordert werden. Ansonsten E
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Riickfiihrkreisiiberwachung: Wenn ausgewahlt, wird die Verzogerungszeit iberwacht. Diese Option ist bei Kategorie 1 nicht
verfiigbar und bei Kategorie 4 obligatorisch.

Verzogerungszeit externe Schiitze (ms): Maximal Verzogerung einstellen, die durch die externen Schiitze bewirkt werden
darf. Mit diesem Wert kann die maximale Verzogerung zwischen dem Schalten der internen Relais und dem Schalten der
externen Kontakte (bei Aktivierung und Deaktivierung) iiberpriift werden.

Aktivierung Fehlerausgang: Wenn aktiviert, ermoglicht es den Ausgang ERROR_OUT. Wird ein Fehler des externen FBK-
Signals erkannt wird, wechselt der Ausgang in den Logikpegel ,High" (TRUE).

Das Signal Error OUT wird zurlickgesetzt, wenn eines der folgenden Ereignisse eintritt:
1. Das Aus- und Wiedereinschalten des Systems.
2. Aktivierung des Operators RESET MSC-CB.

e RELAY 0SSD
RELAY
\ . b
FBK FBK FBK f
_fbk {_fok t_fbk
ERROR OUT ’— i
ERROR OUT ERROR OUT
Bild 110: Beispiel fur RELAY [RELAIS] mit korrektem Bild 111: Beispiel fiir RELAY [RELAIS] mit fehlerhaftem
Feedback-Signal: In diesem Fall ERROR Feedback-Signal (Uberschreitung der externen
OUT=FALSE Schaltzeit): In diesem Fall ERROR OUT=TRUE
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9.2.2. Eingangsobjekte
9.2.2.1. Not-Halt (E-STOP)

Mit dem Funktionsblock E-STOP kann der Eingangsstaus einer Not-Halt-Vorrichtung tiberpriift werden. Wenn die Not-Halt-Taste
gedriickt wurde, ist der Ausgang OUTPUT ,,0“ (FALSE), andernfalls ist der Ausgang OUTPUT ,1“ (TRUE).

~ | Eigenschaft

-5TOP

™

Typ Eingange
wtpet | Zweikanalig NC w

Manueller Rezet

] |

Reset-Typ

Tectauzgange

Eingang 1
Eingang 2

Test lbeim Start

Filter (ms)
3

Gleichzeitigkeitsprafung
Gleichzeitigkeit (mz)
10

Aktivierung Fehlerausgang
Objektbeschreibung

Bild 112:  NotHalt

Parameter

Eingangstyp:

» Einkanaliger NC — erméglicht den Anschluss von Not-Halt-Vorrichtungen mit einem Offner-Kontakt

» Zweikanaliger NC — ermdglicht den Anschluss von Not-Halt-Vorrichtungen mit zwei Offner-Kontakten.

Manueller Reset: Wenn aktiviert, kann bei jeder Aktivierung des Not-Halts ein Reset angefordert werden. Ansonsten folgt die
Aktivierung des Ausgangs direkt entsprechend den Eingangsbedingungen.

Es gibt zwei Arten von Reset: ,Manuell“ und ,Uberwacht*. Bei Auswahl des manuellen Resets iiberpriift das System nur den
Signaliibergang von O zu 1. Im Falle des Uberwachten Resets wird der doppelte Ubergang von O zu 1 und dann zuriick zu
0 uberpriift.

E-STCP — QL
e - =
& © | [t o '8
. e =
Manuell Uberwacht T Jowr st Y 8
- =
t2
-
- |
Reset 1 t ; Reset 1 ” 1 “" COMNECTION EXAMPLE (TWO CONTACTS)
! : : E=STCP
(o]0} ouT— 1| ] B o
t=250 ms t1 > 250 ms e [ [meur o =S
2 =250 ms o o |nPuT (n+1) -8
=
TN QuT TEST {n+'j u
A QUT TEST 4]
| jour T S
Bild 113: Not-Halt manueller/ liberwachter Reset Bild 114: Anschlussbeispiel Not-Halt
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FAN Wichtig!

Wenn die manuelle Riickstellung (Reset) aktiviert ist, muss ein fortlaufender Eingang verwendet wer-
den. Beispiel: Wenn Inputl und Input2 fiir den Funktionsblock verwendet werden, muss Input3 fiir den
Reset-Eingang verwendet werden.

Testausgange: Mit dieser Option kann ausgewahlt werden, welche Priifausgangssignale an den Not-Halt-Einrichtung gesendet
werden sollen. Durch diese zusatzliche Priifung konnen Kurzschliisse zwischen den Leitungen erkannt und behoben werden.
Hierzu missen die Prifausgangssignale konfiguriert werden (unter den verfligbaren Prifausgangssignalen).

Test beim Start: Wenn aktiviert, wird die Priifung beim Einschalten der externen Komponente (Not-Halt) durchgefiihrt. Diese
Prifung erfolgt durch Driicken und Loslassen des Not-Halts, um eine vollstandige Funktionspriifung durchzufiihren und den
Ausgang zu aktivieren. Diese Priifung wird nur beim Anlauf der Maschine angefordert (beim Einschalten des Moduls).

Filter (ms): Ermoglicht das Filtern der Signale, die vom Not-Halt eingehen. Dieser Filter kann auf 3 bis 250 ms eingestellt
werden und beseitigt ein etwaiges Kontaktprellen. Die Filterdauer wirkt sich auf die Berechnung der Gesamtansprechzeit
des Moduls aus.

Gleichzeitigkeitspriifung: Wenn aktiviert, wird die Priifung auf gleichzeitige Schaltung der vom Not-Halt eingehenden Signale
freigeschaltet.

Gleichzeitigkeit (ms): Dies ist nur aktiv, wenn der vorherige Parameter aktiviert wurde. Mit diesem Wert wird die maximale
Zeit (in ms) zwischen der Schaltung der beiden Signale festgelegt, die vom Not-Halt ausgehen.

Aktivierung Fehlerausgang: Wenn aktiviert, wird ein von dem Funktionsblock erkannter Fehler gemeldet.
Objektbeschreibung: Hier kann eine Funktionsbeschreibung fiir die Komponente eingegeben werden. Dieser Text wird im
oberen Teil des Symbols angezeigt.

9.2.2.2. Verriegelung (INTERLOCK)

Durch den Funktionsblock VERRIEGELUNG wird der Eingangsstatus einer beweglichen Schutzeinrichtung oder einer Schutztiir
uberpriift. Ist die bewegliche Schutzeinrichtung oder die Schutztlir gedffnet, entspricht der Ausgang OUTPUT , 0 (FALSE),
andernfalls ist der Ausgang OUTPUT ,1“ (TRUE).

@ Eigenschaft
INTERLCCK

Typ Eingénge
I@ ﬁlNTERLOCK Zweisnzlg NC ~
e Manueller Reset
o ' utput
b Tor Reset-Typ
1 = e
— Uberwacht «
Testausgénge
Mo Test ¥ | Eingang

Mo Test “ | Eingang 2

Tect peim Start

Gleichzeitigkeitsprifung

Gleichzeitigksit {ms

Bild 115: Verriegelung
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Parameter

Eingangstyp:
» Zweifacher NC — erméglicht den Anschluss von Komponenten mit zwei Offner-Kontakten.
» Zweifacher NC/NO — erméglicht den Anschluss von Komponenten mit einem Offner- und einem SchlieBer-Kontakt.

) Wichtig!

®» Bei inaktivem Eingang (Ausgang OUTPUT , 0" (FALSE)) wie folgt anzuschlieBen;
» NO-Kontakt an Klemme, die dem Eingang IN1 zugewiesen wurde.
» NC-Kontakt an Klemme, die dem Eingang IN2 zugewiesen wurde.

Manueller Reset: Wenn aktiviert, kann bei jeder Aktivierung der beweglichen Schutzeinrichtung bzw. der Schutztiir ein Reset
angefordert werden. Ansonsten folgt die Aktivierung des Ausgangs direkt entsprechend den Eingangsbedingungen.

Es gibt zwei Arten von Reset: ,Manuell“ und ,Uberwacht“. Bei Auswahl des manuellen Resets Uberprift das System nur den
Signaliibergang von 0 zu 1. Im Falle des iiberwachten Resets wird der doppelte Ubergang von O zu 1 und dann zuriick zu
0 Uberpruft.

Manuell Uberwacht
INTERLOCK
{2

>, *"_T—“ INFUT n %
=~ i f oo | |NPUT (n+1) g
Reset Y Reset N i || =
vt Vot Y/ OUT TEST (n+ Q
7 S R 2
our | outT — 1| - QUT TEST n =

t=250 ms t1 =250 ms

t2 =250 ms
Bild 116: Verriegelung manueller/ Gberwachter Reset Bild 117: Anschlussbeispiel Verriegelung

FAN Wichtig!

Wenn die manuelle Rickstellung aktiviert ist, muss ein fortlaufender Eingang verwendet werden, der
auf die durch den Funktionsblock belegten Eingange folgt. Beispiel: Wenn Inputl und Input2 fiir den
Funktionsblock verwendet werden, muss Input3 fiir Reset-Eingang verwendet werden.

Testausgange: Mit dieser Option kann ausgewahlt werden, welche Prifausgangssignale an die Komponentenkontakte ge-
sendet werden sollen. Durch diese zusatzliche Priifung konnen Kurzschliisse zwischen den Leitungen erkannt und behoben
werden. Hierzu mussen die Priifausgangssignale konfiguriert werden (unter den verfligbaren Priifausgangssignalen).

Test beim Start: Wenn aktiviert, wird die Priifung beim Einschalten der externen Komponente durchgeftihrt. Diese Prifung
erfolgt durch Offnen der beweglichen Schutzeinrichtung oder der Schutztir, um eine vollstandige Funktionspriifung durchzu-
fiihren und den Ausgangt zu aktivieren. Diese Priifung ist nur beim Anlauf der Maschine (Einschalten des Moduls) erforderlich.

Filter (ms): Dies ermoglicht das Filtern der Signale, die von den externen Schiitzen eingehen. Der Filter kann auf 3 bis
250 ms eingestellt werden und beseitigt ein etwaiges Kontaktprellen. Die Filterdauer wirkt sich auf die Berechnung der
Gesamtansprechzeit des Moduls aus.

Gleichzeitigkeitspriifung: Wenn aktiviert, wird die Prifung auf gleichzeitige Schaltung der von den externen Kontakten ein-
gehenden Signale freigeschaltet.

Gleichzeitigkeit (ms): Dies ist nur aktiv, wenn der vorherige Parameter aktiviert wurde. Mit diesem Wert wird die maximale E
Zeit (in ms) zwischen der Schaltung der beiden verschiedenen Signale, die von externen Kontakten ausgehen, festgelegt.

Aktivierung Fehlerausgang: Wenn aktiviert, wird ein von dem Funktionsblock erkannter Fehler gemeldet.

Objektbeschreibung: Hier kann eine Funktionsbeschreibung fiir die Komponente eingegeben werden. Dieser Text wird im
oberen Teil des Symbols angezeigt.
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9.2.2.3. Einkanalige Verriegelung (SINGLE INTERLOCK)

Durch den Funktionsblock EINKANALIGE VERRIEGELUNG wird der Eingangsstatus einer beweglichen Schutzeinrichtung oder
einer Sicherheitstlr Gberpriift. Ist die bewegliche Schutzeinrichtung oder die Schutztiir geoffnet, entspricht der Ausgang
OUTPUT ,,0" (FALSE), andernfalls ist der Ausgang OUTPUT ,1“ (TRUE).

@ Eigenschaft
SINGLE IMTERLOCK
hianueller Resst

SINGLE

INTERLOCK Reset-Typ

L Uberwacht ~
A In1
Reset Testausgange

Mo Test * | Eingang 1
Test beim Start

Filter {ms)

Aktivierung Fehlerausgang

Objektizeschreibung

Bild 118: Einkanalige Verriegelung

Parameter

Manueller Reset: Wenn aktiviert, kann bei jeder Aktivierung der beweglichen Schutzeinrichtung bzw. der Schutztiir ein Reset
angefordert werden. Ansonsten folgt die Aktivierung des Ausgangs entsprechend den Eingangsbedingungen.

Es gibt zwei Arten von Reset: ,Manuell“ und ,Uberwacht“. Bei Auswahl des manuellen Resets tberprift das System nur den
Signaliibergang von O zu 1. Im Falle des lberwachten Resets wird der doppelte Ubergang von O zu 1 und dann zuriick zu
0 uberpriift.

Manuell Uberwacht
t2
—>,
= \\ :
Reset 1y Reset LT :
1 t 1 YW/
[ LY
ouT ouT
t=250ms t1 =250 ms
t2 =250 ms

Bild 119: Einkanalige Verriegelung manueller/ iiberwachter Reset

AN Wichtig!

Wenn die manuelle Riickstellung aktiviert ist, muss ein fortlaufender Eingang verwendet werden, der
auf die durch den Funktionsblock belegten Eingange folgt. Beispiel: Wenn Inputl und Input2 fiir den
Funktionsblock verwendet werden, muss Input3 fiir Reset-Eingang verwendet werden.

Testausgange: Mit dieser Option kann ausgewahlt werden, welche Priifausgangssignale an die Komponentenkontakte ge-
sendet werden sollen. Durch diese zusatzliche Priifung kdnnen Kurzschliisse zwischen den Leitungen erkannt und behoben
werden. Hierzu miissen die Priifausgangssignale konfiguriert werden (unter den verfiigbaren Prifausgangssignalen).

Test beim Start: Wenn aktiviert, wird die Prifung beim Einschalten der externen Komponente durchgefihrt. Diese Priifung
erfolgt durch Offnen der beweglichen Schutzeinrichtung oder der Schutztiir, um eine vollstandige Funktionspriifung durchzu-
flihren und den Ausgangt zu aktivieren. Diese Priifung ist nur beim Anlauf der Maschine (Einschalten des Moduls) erforderlich.

Filter (ms): Dies ermoglicht das Filtern der Signale, die von den externen Schiitzen eingehen. Der Filter kann auf 3 bis
250 ms eingestellt werden und beseitigt ein etwaiges Kontaktprellen. Die Filterdauer wirkt sich auf die Berechnung der
Gesamtansprechzeit des Moduls aus.

Aktivierung Fehlerausgang: Wenn aktiviert, wird ein von dem Funktionsblock erkannter Fehler gemeldet.

Objektbeschreibung: Hier kann eine Funktionsbeschreibung fiir die Komponente eingegeben werden. Dieser Text wird im
oberen Teil des Symbols angezeigt.
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9.2.2.4. Zuhaltungsiiberwachung (LOCK FEEDBACK)

Mit dem Funktionsblock ZUHALTUNGSUBERWACHUNG wird der Zustand der Eingénge einer Zuhaltung fiir eine bewegliche
Schutzeinrichtung oder eine Schutztir tberprift. Wenn die Eingange melden, dass die Zuhaltung verriegelt ist, entspricht
der Ausgang OUTPUT , 0" (FALSE), andernfalls ist der Ausgang OUTPUT ,1“ (TRUE).

~ | Eigenschaft
LOCK FEEDBACK

LOCK FEEDBACK

Typ Eingénge

Zweikanalig NC

Testausgange

No Test » | Eingang 1
Mo Test = | Eingang 2

Filter (ms)
3

Gleichzeitigkeitsprafung
Gleichzeitigkeit (ms)
10 ||

L

Aktivierung Fehlerausgang

Chjektbeschreibung
Bild 120:  Zuhaltungsiiberwachung

Parameter

Eingangstyp:

» Einkanaliger NC — erméglicht den Anschluss von Komponenten mit einem Offner-Kontakt.

» Zweikanaliger NC — ermoglicht den Anschluss von Komponenten mit zwei Offner-Kontakten.

» Zweikanaliger NC/NO — ermdglicht den Anschluss von Komponenten mit einem Offner- und einem SchlieBer-Kontakt.

) Wichtig!

=» Beiinaktivem Eingang (Zuhaltung entriegelt, Ausgang OUTPUT ,0“ (FALSE)) wie folgt anzuschlieBen:
» NO-Kontakt an Klemme, die dem Eingang IN1 zugewiesen wurde.
» NC-Kontakt an Klemme, die dem Eingang IN2 zugewiesen wurde.

Testausgange: Mit dieser Option kann ausgewahlt werden, welche Prifausgangssignale an die Komponentenkontakte ge-
sendet werden sollen. Durch diese zusatzliche Prifung konnen Kurzschlisse zwischen den Leitungen erkannt und behoben
werden. Hierzu miissen die Priifausgangssignale konfiguriert werden (unter den verfiigbaren Prifausgangssignalen).

Filter (ms): Dies ermoglicht das Filtern der Signale, die von den externen Kontakten eingehen. Dieser Filter kann auf 3 bis
250 ms eingestellt werden und beseitigt ein etwaiges Kontaktprellen. Die Filterdauer wirkt sich auf die Berechnung der
Gesamtansprechzeit des Moduls aus.

Gleichzeitigkeit aktivieren: Wenn (nur bei zweikanaligem NC oder zweikanaligem NC/NO) aktiviert, wird die Prifung auf
gleichzeitige Schaltung der von der externen Kontakten eingehenden Signale freigeschaltet.

Gleichzeitigkeit (ms): Nur bei zweikanaligem NC oder bei zweikanaligem NC/NO. Dies ist nur aktiv, wenn der vorherige Pa-
rameter aktiviert wurde. Mit diesem Wert wird die maximale Zeit (in ms) zwischen der Schaltung der beiden verschiedenen
Signale festgelegt, die von den externen Kontakten eingehen.

Aktivierung Fehlerausgang: Wenn aktiviert, wird ein von dem Funktionsblock erkannter Fehler gemeldet.

Objektbeschreibung: Hier kann eine Funktionsbeschreibung fiir die Komponente eingegeben werden. Dieser Text wird im
oberen Teil des Symbols angezeigt.
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9.2.2.5.

Schliisselschalter (KEY LOCK SWITCH)

Mit dem Funktionsblock SCHLUSSELSCHALTER wird der Eingangsstatus eines manuellen Schliisselschalters tiberpriift. Ist
der Schliissel nicht gedreht, entspricht der Ausgang OUTPUT ,0“ (FALSE), andernfalls ist der Ausgang OUTPUT ,1“ (TRUE).

=] |

KEY LOCK

Bild 121:

~ | Eigenschaft
KEY LOCK SWITCH

Typ Eingédnge
Iweikanalig NO -
Manueller Reset
Reset-Typ
Uberwacht

Testausgénge

Mo Test = | Eingang 1

i

Ma Test = | Eingang 2

Tezt beim Ctart
Filter {mz)
3

Gleichzeitigkeitsprifung

Gleichzeitigkeit (ms)
10

Aktivierung Fehlerausgang

Objektbeschreibung

Schlisselschalter

Parameter
» Einkanaliger NO — ermoglicht den Anschluss von Komponenten mit einem SchlieBer-Kontakt
» Zweikanaliger NO — ermdglicht den Anschluss von Komponenten mit zwei SchlieBer-Kontakten.

Manueller Reset: Wenn aktiviert, kann bei jeder Aktivierung des Befehls ein Reset angefordert werden. Ansonsten folgt die
Aktivierung des Ausgangs direkt entsprechend den Eingangsbedingungen.

Es gibt zwei Arten von Reset: ,Manuell“ und ,Uberwacht*. Bei Auswahl des manuellen Resets iiberpriift das System nur den
Signaliibergang von 0 zu 1. Im Falle des iiberwachten Resets wird der doppelte Ubergang von O zu 1 und dann zuriick zu
0 uberpriift.

Manuell
Reset i \\;
AR
ouT
t=250ms
Bild 122:

— <@
1 =
o INPUT n =)
1 o
) ] =
Uberwacht T | Jour TEST n 8
- =

—,

|

Reset :

Y T S— CONNECTION EXAMPLE (TWO CONTACTS)
——
ouT ENABLE

t1 = 250 ms o ] INPUT n a
- - S
2 =250ms ° | |INPUT (04 1) 'g
|| =
QUT TEST (n+1) (@)
S Ea i ' v
OUT TEST n >

Schliisselschalter manueller/ iiberwachter Reset

Bild 123: Anschlussbeispiele Schliisselschalter
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A\ Wichtig!

Wenn die manuelle Rickstellung aktiviert ist, muss ein fortlaufender Eingang verwendet werden, der
auf die durch den Funktionsblock belegten Eingange folgt. Beispiel: Wenn Inputl und Input2 fiir den
Funktionsblock verwendet werden, muss Input3 fiir den Reset-Eingang verwendet werden.

Testausgange: Mit dieser Option kann ausgewahlt werden, welche Priifausgangssignale an die Komponentenkontakte ge-
sendet werden sollen. Durch diese zusatzliche Priifung kdnnen Kurzschliisse zwischen den Leitungen erkannt und behoben
werden. Hierzu mussen die Prifausgangssignale konfiguriert werden (unter den verfiigharen Prifausgangssignalen).

Test beim Start: Wenn aktiviert, wird die Priifung beim Einschalten der externen Komponente durchgeftihrt. Diese Prifung
erfolgt durch Offnen und Aktivieren des Schliisselschalters, um eine vollstandige Funktionspriifung durchzufiihren und den
Ausgang Output zu aktivieren. Diese Priifung ist nur beim Anlauf der Maschine (beim Einschalten des Moduls) erforderlich.

Filter (ms): Dies ermoglicht das Filtern der Signale, die von den externen Schiitzen eingehen. Dieser Filter kann auf 3 bis
250 ms eingestellt werden und beseitigt ein etwaiges Kontaktprellen. Die Filterdauer wirkt sich auf die Berechnung der
Gesamtansprechzeit des Moduls aus.

Gleichzeitigkeitspriifung: Wenn nur bei zweikanaligem NO aktiviert, wird die Priifung auf gleichzeitige Schaltung der von den
externen Kontakten eingehenden Signale freigeschaltet.

Gleichzeitigkeit (ms): Dies (nur bei zweikanaligem NO) ist nur aktiv, wenn der vorherige Parameter aktiviert wurde. Mit diesem
Wert wird die maximale Zeit (in ms) zwischen der Schaltung der beiden verschiedenen Signale, die von externen Kontakten
eingehen, festgelegt.

Aktivierung Fehlerausgang: Wenn aktiviert, wird ein von dem Funktionsblock erkannter Fehler gemeldet.

Objektbeschreibung: Hier kann eine Funktionsbeschreibung fiir die Komponente eingegeben werden. Dieser Text wird im
oberen Teil des Symbols angezeigt.
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9.2.2.6. BWS (ESPE: optoelektronisches Sicherheits-Lichtgitter bzw. Sicherheits-Laserscanner)

Mit dem Funktionsblock BWS wird der Eingangsstatus eines optoelektronischen Sicherheits-Lichtgitters (oder Sicherheits-
Laserscanners) iberprift. Wenn der durch das Lichtgitter geschiitzte Bereich unterbrochen wird (Ausgange des Lichtgitters
FALSE), entspricht der Ausgang OUTPUT ,0“ (FALSE). Ist der Bereich hingegen frei und die Ausgange ,1“ (TRUE), ist der
Ausgang OUTPUT ,1“ (TRUE).

~ | Eigenschaft
ESFE

IManueller Rezet

it |Reset-Ty

ros Uberwacht -

] |

Tect beim Start
Filt=r (ms)
Gleichzeitigkeit (mz)

m!

Aktivierung Fehlerausgang

Ohjektbeschreibung

Bild 124:  BWS

Parameter

Manueller Reset: Wenn aktiviert, kann bei jeder Unterbrechung des durch das Sicherheits-Lichtgitter geschiitzten Bereichs
ein Reset angefordert werden. Ansonsten folgt die Aktivierung des Ausgangs direkt entsprechend den Eingangsbedingungen.

Es gibt zwei Arten von Reset: ,Manuell“ und ,Uberwacht“. Bei Auswahl des manuellen Resets uberprft das System nur den
Signaliibergang von 0 zu 1. Im Falle des iiberwachten Resets wird der doppelte Ubergang von O zu 1 und dann zuriick zu
O uberpriift.

Manuell Uberwacht
t2 wl |

— al [T}

' wn | =

- 1 L || 0

~ M [e]

Reset i Y Reset \ ; ‘\*.' S

LI L 0SSO [ [weur n Q

ouT ol ——— | 0sSD2 | | INPUT (n+1) =
t=250 ms t1 > 250 ms
2 =250 ms

Bild 125: BWS manueller/ Uberwachter Reset Bild 126: Anschlussbeispiel BWS

FAN Wichtig!

Wenn die manuelle Rickstellung aktiviert ist, muss ein fortlaufender Eingang verwendet werden, der
auf die durch den Funktionsblock belegten Eingange folgt. Beispiel: Wenn Inputl und Input2 fiir den
Funktionsblock verwendet werden, muss Input3 fiir Reset-Eingang verwendet werden.

Die OUT-TEST-Signale konnen im Falle des statischen Sicherheitsausgangs ESPE nicht verwendet werden, da die Test-Signale
von der BWS generiert werden.

Test beim Start: Falls aktiviert, wird die Priifung beim Einschalten des Sicherheits-Lichtgitters durchgefiihrt werden. Diese
Prifung erfolgt durch Belegen und Raumen des durch das Sicherheits-Lichtgitter geschiitzten Bereichs, um eine vollstandi-
ge Funktionspriifung durchzufiihren und den Ausgang zu aktivieren. Diese Priifung ist nur beim Anlauf der Maschine (beim
Einschalten des Moduls) erforderlich.

Filter (ms): Ermoglicht das Filtern der Signale, welche vom Sicherheits-Lichtgitter eingehen. Dieser Filter kann zwischen 3 bis
250 ms eingestellt werden und beseitigt ein etwaiges Kontaktprellen. Die Dauer dieses Filters wirkt sich auf die Berechnung
der Gesamtansprechzeit des Moduls aus.
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Gleichzeitigkeit (ms): Stets aktiv. Mit diesem Wert wird die maximal zulassige Zeit (in ms) zwischen der Schaltung der beiden
verschiedenen Signale festgelegt, die vom Sicherheits-Lichtgitter eingehen.

Aktivierung Fehlerausgang: Wenn aktiviert, wird ein von dem Funktionsblock erkannter Fehler angezeigt.

Objektbeschreibung: Hier kann eine Funktionsbeschreibung fiir die Komponente eingegeben werden. Dieser Text wird im
oberen Teil des Symbols angezeigt.

9.2.2.7. Sicherheits-FuBschalter (FOOTSWITCH)

Mit dem Funktionsblock FUSSSCHALTER wird der Eingangsstatus eines Sicherheits-FuBschalters iberpriift. Ist der FuBschalter
nicht gedriickt, entspricht der Ausgang OUTPUT ,0“ (FALSE), andernfalls ist der Ausgang OUTPUT ,1“ (TRUE).

~ | Eigenschaft
FOOTSWITCH
Typ Eingénge
Zweikanalig NC
Manueller Rezet
Reset-Typ
Uberwacht

s ] |

H

Testausgangs

e Test = | Eingang 1

Mo Test = | Eingang 2

Test beim Start

Filter (mz)
3

Gleichzeitigkeitsprafung
Gleichzeitigkeit (ms)

10

Aktivierung Fehlerausgang

Chjektbeschreibung

Bild 127: Sicherheits-FuBschalter

Parameter

Eingangstyp:

» Einkanaliger NC — erméglicht den Anschluss von Komponenten mit einem Offner-Kontakt.

» Einkanaliger NO — erméglicht den Anschluss von FuBschaltern mit einem SchlieBer-Kontakt.

» Zweikanaliger NC — ermoglicht den Anschluss von FuBschaltern mit zwei Offner-Kontakten.

» Zweikanaliger NC/NO — ermoglicht den Anschluss von FuBschaltern mit einem Offner- und einem SchlieBer-Kontakt.

) Wichtig!

®» Bei inaktivem Eingang (Ausgang OUTPUT , 0" (FALSE)) wie folgt anzuschlieBen;
» NO-Kontakt an Klemme, die dem Eingang IN1 zugewiesen wurde.
» NC-Kontakt an Klemme, die dem Eingang IN2 zugewiesen wurde.

Manueller Reset: Wenn aktiviert, kann bei jeder Aktivierung des Sicherheits-FuBschalters ein Reset angefordert werden.
Ansonsten folgt die Aktivierung des Ausgangs direkt entsprechend den Eingangsbedingungen.
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Es gibt zwei Arten von Reset: ,Manuell“ und ,Uberwacht“. Bei Auswahl des manuellen Resets tberprft das System nur den
Signaliibergang von 0 zu 1. Im Falle des iiberwachten Resets wird der doppelte Ubergang von O zu 1 und dann zuriick zu
0 uberpriift.

FOOTSWICH )
1 ] =
o © INPUT n -
1 (o]
) N =
Manuell Uberwacht ===, Jour st =
|| =
t2
-
1
-\\ !
Reset Y Reset |
R A— : R — CONNECTION EXAMPLE (TWO CONTACTS)
- R I
ouT L0 i — FOOTSWICH
t=250 ms t > 250 ms oTs oo g,
= 1 | =)
2=250ms o © | |meut (i) '8
| =
OUT TEST (n+1) @)
-r'l:r:_ _— ("]
OUT TEST n >
Bild 128: Sicherheits-FuBschalter manueller/ (iberwachter Reset Bild 129: Anschlussbeispiele
Sicherheits-FuBschalter

AN\ Wichtig!

Wenn die manuelle Riickstellung aktiviert ist, muss ein fortlaufender Eingang verwendet werden, der
auf die durch den Funktionsblock belegten Eingange folgt. Beispiel: Wenn Inputl und Input2 fiir den
Funktionsblock verwendet werden, muss Input3 fiir Reset-Eingang verwendet werden.

Testausgange: Mit dieser Option kann ausgewahlt werden, welche Priifausgangssignale an die Komponentenkontakte ge-
sendet werden sollen. Durch diese zusatzliche Prifung konnen Kurzschliisse zwischen den Leitungen erkannt und behoben
werden. Hierzu miissen die Priifausgangssignale konfiguriert werden (unter den verfiigbaren Prifausgangssignalen).

Test beim Start: Wenn aktiviert, wird die Priifung beim Einschalten der externen Komponente durchgefiihrt. Diese Priifung
erfolgt durch Driicken und Loslassen des FuBschalters, um eine vollstandige Funktionspriifung durchzufiihren und den Aus-
gang zu aktivieren. Diese Priifung ist nur beim Anlauf der Maschine (beim Einschalten des Moduls) erforderlich.

Filter (ms): Dies ermdglicht das Filtern der Signale, die von den externen Schiitzen eingehen. Dieser Filter kann zwischen 3
bis 250 ms eingestellt werden und beseitigt ein etwaiges Kontaktprellen. Die Filterdauer wirkt sich auf die Berechnung der
Gesamtansprechzeit des Moduls aus.

Gleichzeitigkeitspriifung: Wenn (nur bei zweikanaligem NC oder zweikanaligem NC/NO) aktiviert, wird die Priifung auf gleich-
zeitige Schaltung der von den externen Kontakten eingehenden Signale freigeschaltet.

Gleichzeitigkeit (ms): Nur bei zweikanaligem NC oder zweikanaligem NC/NO. Dies ist nur aktiv, wenn der vorherige Para-
meter aktiviert wurde. Mit diesem Wert wird die maximale Zeit (in ms) zwischen der Schaltung der beiden unterschiedlichen
Signale, die von externen Kontakten ausgehen, festgelegt.

Aktivierung Fehlerausgang: Wenn aktiviert, wird ein von dem Funktionsblock erkannter Fehler angezeigt.

Objektbeschreibung: Hier kann eine Funktionsbeschreibung fiir die Komponente eingegeben werden. Dieser Text wird im
oberen Teil des Symbols angezeigt.
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9.2.2.8. BA-WAHL (Betriebsartenwahl (MOD-SEL))

Mit dem Funktionsblock BA-WAHL wird der Status der Eingange eines Betriebsartenwahlschalters (bis zu 4 Eingange) iber-
prift. Wenn nur einer der Eingange IN ,1“ (TRUE) ist, ist der entsprechende Ausgang OUTPUT ebenfalls ,1“ (TRUE). In allen
anderen Fallen, d. h. wenn alle Eingange IN ,,0“ (FALSE) sind oder mehr als ein Eingang IN ,1“ (TRUE) ist, sind alle Ausgange
OUTPUT , 0" (FALSE).

@ Eigenschaft
MOD-SEL
Typ Eingénge
Lrissit bt 4 Vierfachschalter ™
= in 1 ::j Filter (m]
Binz /" o er (ms)
>|I’I3 o— frat 4 2
[ in 4 E = -
Gleichzeitigkeit (ms)

1000
Aktivierung Fehlerausgang

Chbjektbeschreibung

Bild 130: ~ BAWahl

Parameter

Eingangstyp:

» Doppelschalter — ermoglicht den Anschluss von Betriebsartenwahlschaltern mit zwei Schalterstellungen.
» Dreifachschalter — ermdglicht den Anschluss von Betriebsartenwahlschaltern mit drei Schalterstellungen.
» Vierfachschalter — erméglicht den Anschluss von Betriebsartenwahlschaltern mit vier Schalterstellungen.

Filter (ms): Ermoglicht das Filtern der Signale, die vom Betriebsartenwahlschalter eingehen. Dieser Filter kann auf 3 bis
250 ms eingestellt werden und beseitigt ein etwaiges Kontaktprellen. Die Filterdauer wirkt sich auf die Berechnung der
Gesamtansprechzeit des Moduls aus.

Gleichzeitigkeit (ms): Ist immer aktiviert. Bestimmt die maximal zulassige Zeit (in ms) zwischen der Schaltung der verschie-
denen Signale, die von den externen Kontakten des Gerats eingehen.

Aktivierung Fehlerausgang: Wenn aktiviert, wird ein von dem Funktionsblock erkannter Fehler angezeigt.

Objektbeschreibung: Hier kann eine Funktionsbeschreibung fiir die Komponente eingegeben werden. Dieser Text wird im
oberen Teil des Symbols angezeigt.
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9.2.2.9. Lichtschranke (PHOTOCELL)

Mit dem Funktionsblock LICHTSCHRANKE wird der Status der Eingange einer optoelektronischen Sicherheits-Lichtschranke
uberpriift.

Wenn der Strahl der Lichtschranke abgedeckt ist (Ausgang der Lichtschranke FALSE), ist der Ausgang OUTPUT , 0" (FALSE).
Wenn der Strahl hingegen nicht abgedeckt ist (Ausgang der Lichtschranke TRUE), ist der Ausgang OUTPUT ,,1“ (TRUE).

~ | Eigenschaft

n PHOTOCELL
- PHOTOCELL
Manueller Reset

Reset-Ty

Uberwacht

=]

Testausgénge

i
Test beim Start

Filter (ms)
3

Aktivierung Fehlerauzgang

Chjektbeschreibung
Bild 131:  Lichtschranke

Parameter

Manueller Reset: Wenn aktiviert, kann bei jeder Aktivierung der Sicherheits-Lichtschranke ein Reset angefordert werden.
Ansonsten folgt die Aktivierung des Ausgangs direkt entsprechend den Eingangsbedingungen.

Es gibt zwei Arten von Reset: ,Manuell“ und Uberwacht“. Bei Auswahl des manuellen Resets tberpruft das System nur den
Signaliibergang von 0 zu 1. Im Falle des iiberwachten Resets wird der doppelte Ubergang von O zu 1 und dann zuriick zu
0 Uberpriift.

Manuell Uberwacht
2 0
< =: (_O) %
! 2 | L
Reset S Reset ' =~ o — =
vt —— Pt Y 2
- f— QuT INPUT n =
OUT ] OUT g TEST : QUT TEST n
t=250 ms 11> 250 ms ()
2 =250 ms
Bild 132: Lichtschranke manueller/ (iberwachter Reset Bild 133:  Anschlussbeispiel Lichtschranke

) Wichtig!

» Ein Testausgang ist obligatorisch und kann durch einen der 4 méglichen OUT_TEST-Ausgange aus-
gewahlt werden.

» Achtung: Im Fall der Aktivierung des RESET muss daflir der direkt nachfolgende Eingang verwen-
det werden. Bsp.: Wird INPUT1 flir den Funktionsblock verwendet, muss INPUT2 fiir den RESET
verwendet werden.

» Die Reaktionszeit der Lichtschranke muss >2 ms und <20 ms betragen.

Testausgange: Mit dieser Option kann ausgewahlt werden, welche Priifausgangssignale an den Priifeingang der Lichtschranke
gesendet werden sollen.

Durch diese zusatzliche Priifung kdnnen Kurzschliisse zwischen den Leitungen erkannt und behoben werden. Hierzu miissen
die Priifausgangssignale konfiguriert werden (unter den verfligbaren Priifausgangssignalen).
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Test beim Start: Wenn aktiviert, wird die Priifung beim Einschalten der externen Komponente durchgefiihrt. Diese Priifung
erfolgt durch Abdecken und Freigeben der Sicherheitslichtschranke, um eine vollstandige Funktionsprifung durchzufiihren
und den Ausgang zu aktivieren. Diese Priifung ist nur beim Anlauf der Maschine (beim Einschalten des Moduls) erforderlich.

Filter (ms): Dies erméglicht das Filtern der Signale, die von den externen Schiitzen eingehen. Dieser Filter kann auf 3 bis
250 ms eingestellt werden und beseitigt ein etwaiges Kontaktprellen. Die Filterdauer wirkt sich auf die Berechnung der
Gesamtansprechzeit des Moduls aus.

Aktivierung Fehlerausgang: Wenn aktiviert, wird ein von dem Funktionsblock erkannter Fehler angezeigt.

Objektbeschreibung: Hier kann eine Funktionsbeschreibung fiir die Komponente eingegeben werden. Dieser Text wird im
oberen Teil des Symbols angezeigt.
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9.2.2.10. Zweihandsteuerung (TWO-HAND)
Mit dem Funktionsblock ZWEIHAND wird der Status der Eingange eines Zweihand-Steuerschalters Uberpriift.

Wenn beide Drucktaster gleichzeitig (innerhalb von max. 500 ms) gedriickt werden, ist der Ausgang OUTPUT ,1“ (TRUE),
wobei dieser Status bis zum Loslassen der Drucktaster anhalt. Andernfalls ist der Ausgang OUTPUT ,,0“ (FALSE).

~ | Eigenschaft
TWO-HAND

Typ Eingdnge
Zweikanalig NO -
Testausgéngs
@ Eingang 1
@ Eingang 2

Test beim Start

Filter {ms)
3

Aktivierung Fehlerauzgang

Ohbjektbeschreibung
Bild 134: /weihandsteuerung

Parameter

Eingangstyp:

» Zweikanaliger NO — ermoglicht den Anschluss eines Zweihandschalters mit einem SchlieBer-Kontakt fiir jeden Taster
(EN 574111 A).

» Vierfacher NC/NO - ermdglicht den Anschluss eines Zweihandschalters mit einem zweikanaligen Offner/SchlieBer-Kon-
takt fiir jeden Taster (EN 574 1l C).

) Wichtig!

®» Bei inaktivem Eingang (Ausgang OUTPUT , 0" (FALSE)) wie folgt anzuschlieBen:
» NO-Kontakt an Klemme, die dem Eingang IN1 zugewiesen wurde.
» NC-Kontakt an Klemme, die dem Eingang IN2 zugewiesen wurde.

Testausgange: Mit dieser Option kann ausgewahlt werden, welche Priifausgangssignale an die Komponentenkontakte ge-
sendet werden sollen. Durch diese zusatzliche Priifung konnen Kurzschliisse zwischen den Leitungen erkannt und behoben
werden. Hierzu miissen die Priifausgangssignale ausgewahlt werden.

Test beim Start: Wenn aktiviert, wird die Prifung beim Einschalten der externen Komponente (Zweihandsteuerung) durch-
gefihrt werden. Diese Prifung erfolgt durch das gleichzeitiges Driicken (innerhalb von max. 500 ms) und Loslassen der
beiden Taster, um eine vollstandige Funktionsprifung durchzufiihren und den Ausgang zu aktivieren. Diese Prifung ist nur
beim Anlauf der Maschine (beim Einschalten des Moduls) erforderlich.

Filter (ms): Ermoglicht das Filtern der Eingangssignale. Dieser Filter kann auf 3 bis 250 ms eingestellt werden und beseitigt
ein etwaiges Kontaktprellen. Die Dauer dieses Filters wirkt sich auf die Berechnung der Gesamtansprechzeit des Moduls aus.

Aktivierung Fehlerausgang: Wenn aktiviert, wird ein von dem Funktionsblock erkannter Fehler angezeigt.

Objektbeschreibung: Hier kann eine Funktionsbeschreibung fiir die Komponente eingegeben werden. Dieser Text wird im
oberen Teil des Symbols angezeigt.
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9.2.2.11. NETWORK_IN

Dieser Funktionsblock stellt die Schnittstelle des Eingangs eines Netzwerkanschlusses her, indem im Ausgang OUTPUT ein
,1“ (TRUE) erzeugt wird, wenn der Logikpegel ,High“ ist, andernfalls wird ,0“ (FALSE) eingestellt.

@ Eigenschaft
MNETWORK_IN

Tyvp Eingénge
Einfach ~

NETWORK_IN Fittar (ms} [3=250]ms
_:u) |

Input 1 (MSC-CB-5)/K17 I

Objektbeschreibung

Bild 135:  NETWORK_IN

Parameter

Eingangstyp:
» Einkanalig — ermdglicht den Anschluss der Signalausgéange eines weiteren MSC-Basismoduls.
» Zweikanalig — ermoglicht den Anschluss der OSSD-Ausgange eines weiteren MSC-Basismoduls.

Filter (ms): Erméglicht das Filtern der Signale, die von einem weiteren Modul eingehen.

Dieser Filter kann auf 3 bis 250 ms eingestellt werden. Die Dauer dieses Filters wirkt sich auf die Berechnung der Gesamtan-
sprechzeit des Moduls aus.

) Wichtig!

=» Dieser Eingang kann nur dem MSC-Basismodul zugeordnet werden.

®» Er muss verwendet werden, wenn die OSSD -Ausgange eines MSC-Systems mit den Eingangen eines
nachgeschalteten MSC-Systems oder zusammen mit dem Operator NETWORK verbunden werden.
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9.2.2.12. SENSOR

Mit dem Funktionsblock SENSOR wird der Eingangsstatus eines Sensors (kein Sicherheitssensor) liberpriift. Wenn der Strahl
des Sensors abgedeckt ist (Ausgang des Sensors FALSE), ist der Ausgang OUTPUT ,0“ (FALSE). Wenn der Strahl hingegen
nicht belegt ist und der Ausgang des Sensors ,1“ (TRUE), ist der Ausgang OUTPUT , 1“ (TRUE).

~ | Eigenschaft
SEMCOR
SENSOR
IManueller Reset

utput

Reset-Ty,
Uberwacht

|4 ]

B O ror

Testausgénge

Tect beim Start

Filter {ms)

"

Aktivierung Fehlerauzgang

Chjektbeschreibung

Bild 136: Sensor

Parameter

Manueller Reset: Wenn aktiviert, kann bei jeder Belegung des durch den Sensor geschiitzten Bereichs ein Reset angefordert
werden. Ansonsten folgt die Aktivierung des Ausgangs direkt entsprechend den Eingangsbedingungen.

Es gibt zwei Arten von Reset: ,Manuell“ und ,Uberwacht“. Bei Auswahl des manuellen Resets tberprift das System nur den
Signaliibergang von O zu 1. Im Falle des lberwachten Resets wird der doppelte Ubergang von O zu 1 und dann zuriick zu
0 uberpriift.

FAN Wichtig!

Wenn die manuelle Rickstellung aktiviert ist, muss ein fortlaufender Eingang verwendet werden, der
auf die durch den Funktionsblock belegten Eingange folgt. Beispiel: Wenn Input1 flir den Funktionsblock
verwendet wird, muss Input2 fiir den Reset-Eingang verwendet werden.

Manuell Uberwacht
t2
]
1
-~ !
Reset . Reset | N
1 t S IR ]
R —p
ouT ouT
t=250ms t1 > 250 ms
t2=250ms

Bild 137: Sensor manueller/ liberwachter Reset
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Testausgange: Mit dieser Option kann ausgewahlt werden, welche Priifausgangssignale an den Sensor gesendet werden
sollen. Durch diese zuséatzliche Priifung konnen Kurzschliisse zwischen den Leitungen erkannt und behoben werden. Hierzu
miissen die Priifausgangssignale konfiguriert werden (unter den verfligbaren Prifausgangssignalen).

Test beim Start: Wenn aktiviert, wird die Prifung beim Einschalten des Sensors durchgeflihrt. Diese Prifung erfolgt durch
Belegen und Freigeben des durch den Sensor geschiitzten Bereichs, um eine vollstandige Funktionspriifung durchzufiihren und
den Ausgang Output zu aktivieren. Diese Priifung ist nur beim Anlauf der Maschine (beim Einschalten des Moduls) erforderlich.

Filter (ms): Dies ermoglicht das Filtern der Signale, die vom Sensor eingehen. Dieser Filter kann auf 3 bis 250 ms eingestellt
werden und beseitigt ein etwaiges Kontaktprellen. Die Dauer dieses Filters wirkt sich auf die Berechnung der Gesamtan-
sprechzeit des Moduls aus.

Aktivierung Fehlerausgang: Wenn aktiviert, wird ein von dem Funktionsblock erkannter Fehler angezeigt.

Objektbeschreibung: Hier kann eine Funktionsbeschreibung fir die Komponente eingegeben werden. Dieser Text wird im
oberen Teil des Symbols angezeigt.
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9.2.2.13. Schaltmatte (S-MAT)

Mit dem Funktionsblock Schaltmatte wird der Eingangsstatus einer Schaltmatte iberpriift. Wenn eine Person auf der FuBmat-
te steht, ist der Ausgang OUTPUT ,0“ (FALSE), andernfalls, d. h. bei freier FuBmatte, ist der Ausgang OUTPUT , 1“ (TRUE).

~ | Eigenschaft

S-MAT

Manusller Reset

B Raset-Ty)
Testausgénge
@l Eingang 1
@ Eingang 2

Test beim Start

Filter (msz)

Aktivierung Fehlerausgang
Chbjektbeschreibung

|a] |

Bild 138: Schaltmatte

Parameter

Manueller Reset: Wenn aktiviert, kann bei jeder Aktivierung der Schaltmatte ein Reset angefordert werden. Ansonsten folgt
die Aktivierung des Ausgangs direkt den Eingangsbedingungen.

Es gibt zwei Arten von Reset: ,Manuell“ und ,Uberwacht“. Bei Auswahl des manuellen Resets Uberprift das System nur den
Signaliibergang von 0 zu 1. Im Falle des iiberwachten Resets wird der doppelte Ubergang von O zu 1 und dann zuriick zu
0 uberpriift.

) Wichtig!

» Wenn die manuelle Riickstellung aktiviert ist, muss ein fortlaufender Eingang verwendet werden,
der auf die durch den Funktionsblock belegten Eingange folgt. Beispiel: Wenn Input1 und Input?2 fiir
den Funktionsblock verwendet werden, muss Input3 fiir Reset-Eingang verwendet werden.

=» Die Verwendung von zwei Testausgangen ist obligatorisch. Jeder OUT-TEST-Ausgang kann nur mit
einem Schaltmatteneingang verbunden werden (die Parallelschaltung von zwei Eingangen ist nicht
zulassig).

®» Der Funktionsblock Schaltmatte kann nicht fiir zweidrahtige Komponenten und Abschlusswider-
stande verwendet werden.

Manuell Uberwacht
o ||
— — - i:-'
' INPUT n
= ! S—MAT l\ [ | -8
Reset Y Reset \ 1 ¢ - =
it R e— ¢ NPUT (n+1) Q
ouT ol ——— 1| —_}}_L | [our TesT (n+1)
t=250ms t1 =250 ms OUT TEST n
2 =250 ms
Bild 139:  Schaltmatte manueller/ (iberwachter Reset Bild 140:  Anschlussbeispiel Schaltmatte
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Testausgange: Mit dieser Option kann ausgewahlt werden, welche Priifausgangssignale an die Kontakte der Schaltmatte
gesendet werden sollen. Durch diese Priifung konnen Kurzschliisse zwischen den Leitungen erkannt und behoben werden.
Hierzu miissen die Priifausgangssignale konfiguriert werden (unter den verfiigharen Priifausgangssignalen). Die Priifsignale
sind obligatorisch.

Test beim Start: Wenn aktiviert, wird die Prifung beim Einschalten der externen Komponente durchgeflihrt. Diese Prifung
erfolgt durch Betreten und Freigeben der Schaltmatte, um eine vollstandige Funktionspriifung durchzufiihren und den Ausgang
zu aktivieren. Dies ist nur beim Anlauf der Maschine (beim Einschalten des Moduls) erforderlich.

Filter (ms): Dies ermoglicht das Filtern der Signale, die von den externen Schiitzen eingehen. Dieser Filter kann auf 3 bis
250 ms eingestellt werden und beseitigt ein etwaiges Kontaktprellen. Die Filterdauer wirkt sich auf die Berechnung der
Gesamtansprechzeit des Moduls aus.

Aktivierung Fehlerausgang: Wenn aktiviert, wird ein von dem Funktionsblock erkannter Fehler angezeigt.

Objektbeschreibung: Hier kann eine Funktionsbeschreibung fir die Komponente eingegeben werden. Dieser Text wird im
oberen Teil des Symbols angezeigt.
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9.2.2.14. Schalter (SWITCH)

Mit dem Funktionsblock SWITCH wird der Eingangsstatus eines Drucktasters oder Schalters (KEIN SICHERHEITSSCHALTER)
uberprift. Ist der Drucktaster gedriickt, entspricht der Ausgang OUTPUT ,1“ (TRUE), andernfalls ist der Ausgang OUTPUT
,0" (FALSE).

~ | Eigenschaft
SWITCH

lanusler Reset

Reset-Ty

|ia |

Uberwacht

Testausgénge

Mo Test = | Eingang 1
Test beim Start

Filter (ms)
-1

[¥] Aktivierung Fehlerausgang

Objektbeschreibung

Bild 141: Schalter

Parameter

Manueller Reset: Wenn aktiviert, kann bei jeder Aktivierung des Gerats ein Reset angefordert werden. Ansonsten folgt die
Aktivierung des Ausgangs direkt entsprechend den Eingangsbedingungen.

Es gibt zwei Arten von Reset: ,Manuell* und ,Uberwacht“. Bei Auswahl des manuellen Resets Uberprift das System nur den
Signaliibergang von 0 zu 1. Im Falle des iiberwachten Resets wird der doppelte Ubergang von O zu 1 und dann zuriick zu
0 uberpriift.

Manuell Uberwacht
t2
"
1
-~ !
Reset | Y Reset . Y
1 t 1 YW/
] -
our__ | ouT
t=250ms t1 > 250 ms
t2=250ms

Bild 142: Schalter manueller/ iiberwachter Reset

FAN Wichtig!

Wenn die manuelle Rickstellung aktiviert ist, muss ein fortlaufender Eingang verwendet werden, der
auf die durch den Funktionsblock belegten Eingange folgt. Beispiel: Wenn Input1 flr den Funktionsblock
verwendet wird, muss Input2 fiir den Reset-Eingang verwendet werden.

Testausgange: Mit dieser Option kann ausgewahlt werden, welche Prifausgangssignale an den Schalter gesendet werden
sollen. Durch diese zusatzliche Priifung konnen Kurzschliisse zwischen den Leitungen erkannt und behoben werden. Hierzu
mussen die Priifausgangssignale konfiguriert werden (unter den verfligbaren Prifausgangssignalen).

Test beim Start: Wenn aktiviert, wird die Priifung beim Anlauf des Schalters durchgefhrt. Diese Priifung erfolgt durch Schlie-
Ben und Offnen des Schalterkontakts, um eine vollstandige Funktionspriifung durchzufiihren und den Ausgang zu aktivieren.
Diese Priifung ist nur beim Anlauf der Maschine (beim Einschalten des Moduls) erforderlich.

Filter (ms): Ermoglicht das Filtern der Signale, die vom Schalter eingehen. Dieser Filter kann auf 3 bis 250 ms eingestellt
werden und beseitigt ein etwaiges Kontaktprellen. Die Dauer dieses Filters wirkt sich auf die Berechnung der Gesamtan-
sprechzeit des Moduls aus.

Aktivierung Fehlerausgang: Wenn aktiviert, wird ein von dem Funktionsblock erkannter Fehler angezeigt.

Objektbeschreibung: Hier kann eine Funktionsbeschreibung fiir die Komponente eingegeben werden. Dieser Text wird im
oberen Teil des Symbols angezeigt.

134 (Originalbetriebsanleitung) 2121331-09-07/25




E U c H N E R Modulare Sicherhegfst:;it;st'zﬁlgeilt\ltllgg

9.2.2.15. Zustimmtaster (ENABLING SWITCH)

Mit dem Funktionsblock ZUSTIMMTASTER wird der Status der Eingange eines 3-stufigen Zustimmtasters uberpriift. Wenn
dieser nicht gedrickt (Stellung 1) oder vollstandig gedriickt (Stellung 3) wird, ist der Ausgang OUTPUT , 0" (FALSE). In der
mittleren Stellung (Stellung 2) entspricht der Ausgang OUTPUT ,1“ (TRUE), siehe Wahrheitstabellen Seite 136.

®» Fiir den Funktionsblock ENABLING SWITCH muss das zugewiesene Modul mindestens die Firmware-Version wie in der
nachstehenden Tabelle angegeben aufweisen:

MSC-CB FISFO2 FI8 FI16 FM4
1.0 | 0.4 0.4 | 0.4 | 0.0

Tabelle 68: Bendtigte Firmware-Versionen

~ | Eigenschaft
EMABLIMNG SWITCH

Typ Eingange

Zweikanalig NO «

Manueller Reset

E-Typ
’
Testausgange

Eingang 1
Eingang 2

[#] Test beim Start
Filter [r_ns)

By
Gleichzeip'gkeit {ms)
200 [

Aktivierung Fehlerausgang

o ||

Auswahl Modus

1 2 3

L

(Objektbeschreibung

Bild 143: Zustimmtaster

Parameter
Eingangstyp:
» Zweikanaliger NO — ermoglicht den Anschluss eines Zustimmtasters mit zwei SchlieBer-Kontakten.

» Zweikanaliger NO + 1INC — ermoglicht den Anschluss eines Zustimmtasters mit zwei SchlieBer-Kontakten und einem
Offner-Kontakt.

Testausgange: Ermoglicht die Auswahl der Priifausgangssignale, die an den Zustimmtaster gesendet werden sollen. Durch
diese zusatzliche Prifung kdnnen Kurzschliisse zwischen den Leitungen erkannt und behoben werden. Hierzu miissen die
Priifausgangssignale konfiguriert werden (unter den verfiigharen Prifausgangssignalen).

Test beim Start: Wenn aktiviert, wird die Priifung beim Einschalten der externen Komponente (Zustimmtasters) durchgefihrt. E
Diese Priifung erfolgt durch Driicken und Loslassen des Schalters, um eine vollstandige Funktionspriifung durchzufiihren
und den Ausgang zu aktivieren. Diese Priifung ist nur beim Anlauf der Maschine (dem Einschalten des Moduls) erforderlich.

Gleichzeitigkeit (ms): Ist immer aktiviert. Bestimmt die maximal zulassige Zeit (in ms) zwischen der Schaltung der verschie-
denen Signale, die von den externen Kontakten des Gerats eingehen.

Filter (ms): Ermdglicht das Filtern der Signale von der Geratesteuerung. Dieser Filter kann auf 3 bis 250 ms eingestellt werden
und beseitigt ein etwaiges Kontaktprellen. Die Dauer dieses Filters wirkt sich auf die Berechnung der Gesamtansprechzeit
des Moduls aus.

Auswahl Modus: Wenn Zweikanaliger NO + 1 NC ausgewahlt wurden, kann zwischen zwei Modi ausgewahlt werden
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Modus 1 (Gerat mit 2 NO + 1 NC)

Mode Select STELLUNG 1: Zustimmtaster vollstandig gelost

STELLUNG 2: Zustimmtaster bis Mittelstellung gedriickt
1 2 3 . . .
§ STELLUNG 3: Zustimmtaster vollstandig gedrickt

Stellung
Eingang 2

1
IN1 0
0
1

IN2
IN3
ouTt 0

Tabelle 69:  Nur mit 2 SchlieBer + 10ffner

O oo |O|w

1
1
1
1

Modus 2 (Gerat mit 2 NO + 1 NC)

Mode Select STELLUNG 1: Zustimmtaster vollstandig gelost

m STELLUNG 2: Zustimmtaster bis Mittelstellung gedriickt
! f 3 STELLUNG 3: Zustimmtaster vollstandig gedriickt

Stellung
Eingang 2
IN1
IN2
IN3

ouT 0
Tabelle 70:  Nur mit 2NO + 1NC

— |l o|lo|m
- O ||~
O|lo|lo|O|Ww

Aktivierung Fehlerausgang: Wenn aktiviert, wird ein von dem Funktionsblock erkannter Fehler angezeigt.

Objektbeschreibung: Hier kann eine Funktionsbeschreibung fiir die Komponente eingegeben werden. Dieser Text wird im
oberen Teil des Symbols angezeigt.
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9.2.2.16. Testbares Sicherheitsgerat (TESTABLE SAFETY DEVICE)

Mit dem Funktionsblock TESTBARES SICHERHEITSGERAT wird der Status der Eingénge eines einkanaligen oder zweika-
naligen Sicherheitssensors (sowohl Offner, als auch SchlieBer) Giberpriift. Sensortyp und Verhalten sind den nachfolgenden
Tabellen zu entnehmen:

~ | Eigenschaft
TESTABLE SAFETY DEVICE

TESTABLE SAFETY
Typ Eingénge

uwtput | Tweikanalig NC -

=8

IManusllsr Rezet

Reset-Typ

Tectausgénge

Mo Test » | Fingang 1
gang

Mo Test = | Eingang 2

g g

Test beim Start

Filter {mz)

3

Gleichzeitigkeitsprafung
Gleichzeitigkeit (ms)

w [}

Aktivierung Fehlerausgang

Objektbeschreibung

Bild 144:  Testbares Sicherheitsgerat

einfacher Offner einfacher SchlieBer

TESTABLE SAFETY TESTAELE SAFETY

Bild 146:  NO
IN out IN out
0 0 0 0
1 1 1 1
Tabelle 71: Zustandstabelle NC Tabelle 72:  Zustandstabelle NO
zweikanalig NC zweikanalig NC-NO
TESTABLE SAFETY TESTABLE SAFETY
DEVICE
Bild 147:  Zweikanaliger NC Bild 148:  Zweikanaliger NC-NO E
IN1 IN2 ouT Gleichzeitigkeitsfehler * IN1 IN2 ouT Gleichzeitigkeitsfehler *
0 0 0 0 0 0 X
0 1 0 0 1 0
1 0 0 1 0 1
1 1 1 1 1 0 X
Tabelle 73: Zustandstabelle zweikanaliger NC Tabelle 74: Zustandstabelle zweikanaliger NC-NO

* Gleichzeitigkeitsfehler = max. Zeit zwischen dem Schalten der einzelnen Kontakte wurde lberschritten.
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Parameter

Manueller Reset: Wenn aktiviert, kann bei jeder Aktivierung des Gerats ein Reset angefordert werden. Ansonsten folgt die
Aktivierung des Ausgangs direkt entsprechend den Eingangsbedingungen. Es gibt zwei Arten von Reset: ,Manuell“ und
,Uberwacht”. Bei Auswahl des manuellen Resets tberprift das System nur den Signallibergang von O zu 1. Im Falle des
uberwachten Resets wird der doppelte Ubergang von O zu 1 und dann zuriick zu O Uberpriift.

AN Wichtig!

Wenn die manuelle Rickstellung aktiviert ist, muss ein fortlaufender Eingang verwendet werden, der
auf die durch den Funktionsblock belegten Eingange folgt. Beispiel: Wenn Inputl und Input2 fiir den
Funktionsblock verwendet werden, muss Input3 fiir den Reset-Eingang verwendet werden.

Testausgange: Mit dieser Option kann ausgewahlt werden, welche Prifausgangssignale an die Komponentenkontakte ge-
sendet werden sollen. Durch diese zusatzliche Prifung konnen Kurzschliisse zwischen den Leitungen erkannt und behoben
werden. Hierzu miissen die Priifausgangssignale konfiguriert werden (unter den verfiigbaren Prifausgangssignalen).

Test beim Start: Wenn aktiviert, wird die Priifung beim Einschalten des Gerats durchgefiihrt. Diese Priifung erfordert die
Aktivierung und Deaktivierung des Gerats, um eine vollstandige Funktionspriifung durchzufithren und den Ausgang zu akti-
vieren. Diese Priifung ist nur beim Anlauf der Maschine (beim Einschalten des Moduls) erforderlich.

Filter (ms): Ermoglicht das Filtern der Signale, die vom Gerat eingehen. Dieser Filter kann auf 3 bis 250 ms eingestellt
werden und beseitigt ein etwaiges Kontaktprellen. Die Filterdauer wirkt sich auf die Berechnung der Gesamtansprechzeit
des Moduls aus.

Gleichzeitigkeitspriifung: Falls aktiviert, wird die Prifung auf gleichzeitige Schaltung der von dem Gerat eingehenden Signale
freigeschaltet.

Gleichzeitigkeit (ms): Dies ist nur aktiv, wenn der vorherige Parameter aktiviert wurde. Bestimmt die maximal zulassige Zeit
(in ms) zwischen der Schaltung der beiden verschiedenen Signale, die vom Sensor eingehen.

Aktivierung Fehlerausgang: Wenn aktiviert, wird ein von dem Funktionsblock erkannter Fehler angezeigt.

Objektbeschreibung: Hier kann eine Funktionsbeschreibung fiir die Komponente eingegeben werden. Dieser Text wird im
oberen Teil des Symbols angezeigt.
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9.2.2.17. Halbleiterausgang (SOLID STATE DEVICE)

Mit dem Funktionsblock Halbleiterausgang wird der Status der Eingange iberpriift. Liegt an den Eingangen 24 V DC an,
schaltet der Ausgang OUTPUT auf ,1“ (TRUE), andernfalls ist der Ausgang OUTPUT ,,0“ (FALSE).

~ | Eigenschaft
SOLD STATE DEVICE
IManueller Reset

SOLID STATE

utput |Recet-Ty
| Uberwacht -

=] |

Test beim Start

Filter (msz)
3

Gleichzeitigkeit (ms)
10 ||

Aktivierung Fehlerauzgang

Chjektbeschreibung
Bild 149:  Halbleiterausgang

Parameter

Manueller Reset: Wenn aktiviert, kann bei jeder Aktivierung der Sicherheitsfunktion ein Reset angefordert werden. Ansonsten
folgt die Aktivierung des Ausgangs direkt den Eingangsbedingungen.

Es gibt zwei Arten von Reset: ,Manuell“ und ,Uberwacht*. Bei Auswahl des manuellen Resets iiberpriift das System nur den
Signaliibergang von 0 zu 1. Im Falle des iiberwachten Resets wird der doppelte Ubergang von O zu 1 und dann zuriick zu
0 uberpriift.

Manuell Uberwacht
t2
]
1
-~ !
Reset . Reset | N
1 t 1 YW/
] -
ouT ouT
t=250ms t1 > 250 ms
t2=250ms

Bild 150: Halbleiterausgang manueller/ Giberwachter Reset

FAN Wichtig!

Wenn die manuelle Rickstellung aktiviert ist, muss ein fortlaufender Eingang verwendet werden, der
auf die durch den Funktionsblock belegten Eingange folgt. Beispiel: Wenn Inputl und Input2 fiir den
Funktionsblock verwendet werden, muss Input3 fiir den Reset-Eingang verwendet werden.

Test beim Start: Wenn aktiviert, wird die Priifung beim Einschalten der Sicherheitseinrichtung durchgefihrt. Diese Priifung
erfordert die Aktivierung und Deaktivierung des Gerats, um eine vollstandige Funktionsprifung durchzufiihren und den Aus-
gang zu aktivieren. Diese Prifung ist nur beim Anlauf der Maschine (beim Einschalten des Moduls) erforderlich. E

Filter (ms): Ermoglicht das Filtern der Signale von der Sicherheitseinrichtung. Dieser Filter kann auf 3 bis 250 ms eingestellt
werden und beseitigt ein etwaiges Kontaktprellen. Die Filterdauer wirkt sich auf die Berechnung der Gesamtansprechzeit
des Moduls aus.

Gleichzeitigkeit (ms): Ist immer aktiviert. Bestimmt die maximal zulassige Zeit (in ms) zwischen der Schaltung der beiden
verschiedenen Signale, die von dem Gerats eingehen.

Aktivierung Fehlerausgang: Wenn aktiviert, wird ein von dem Funktionsblock erkannter Fehler angezeigt.

Objektbeschreibung: Hier kann eine Funktionsbeschreibung fiir die Komponente eingegeben werden. Dieser Text wird im
oberen Teil des Symbols angezeigt.
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9.2.2.18. RESTART INPUT

Das Element kann als digitaler Eingang (neben den 8 auf MSC-CB-S (Firmware >7.0), FISFO4S (Firmware >0.3) verfligbaren)
verwendet und an ein beliebiges externes Gerat angeschlossen werden. Die verwendbaren Eingange beziehen sich auf die

RESTART_FBK-Signale von MSC-CB-S (Firmware >7.0), FIBFO4S (Firmware >0.3).

@ Eigenschaft
Restart Input

Fi I 3
ter (ms)

ims ¥

MSC-CB-5
Restart Input1

In Objektbeschreibung
FBK_RST1 (MSC-CB-S)/K7 1—|_

Bild 151:  RESTART INPUT

Parameter

Filter (ms): Gestattet das Filtern der von dem externen Gerat kommenden Signale. Dieser Filter kann zwischen 3 und 250 ms
eingegeben werden und beseitigt jegliche Spriinge auf den Kontakten. Die Dauer des Filters beeinflusst die Gesamtreakti-
onszeit des Moduls.

9.2.2.19. Feldbuseingang (FIELDBUS INPUT)

Mit diesem Element kann ein konventioneller Eingang bereitgestellt werden, dessen Status iiber den Feldbus geandert wird.

Um Anderungen am Eingang vorzunehmen, muss das jeweilige Bit ausgewahit werden. Die folgende Tabelle zeigt die max.
Anzahl der virtuellen Eingange.

Basismodul Firmware Feldbusmodul Anz. virtueller Eingange
MSC-CB-S >2.0 max. 32
MSC-CB-S <2.0 max. 8
MSC-CB unabhangig max. 8

Tabelle 75: Max. Anzahl der Sensoren am Feldbuseingang

Die Zustande werden auf dem Feldbus mit vier Byte dargestellt. (Nahere Informationen sind der Betriebsanleitung Feldbus-
module zu entnehmen.)

@ Eigenschaft
FIELDBUS INFUT

76543210

I O O O

1514 1312 110 5 8

I O O O

2322212018 18 177 16
O

Slalalalals

Objektbeschreibung

Bild 152: Feldbuseingang

AN GEFAHR

Der Feldbuseingang ist kein Sicherheitseingang.
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9.2.2.20. LLO-LL1

Mit diesen Elementen kann ein Logikpegel am Eingang
einer Komponente eingespeist werden.

LLO > Logikpegel O (Lo )m
LL1 & Logikpegel 1

[ m

Bild 153: Logikpegel

) Wichtig!

LLO und LL1 kénnen nicht fiir die Deaktivierung der Logikanschlisse im Programm verwendet werden.

9.2.2.21. Hinweise

Gestartet die Eingabe eines beschreibenden Textes, (®) Eigenschaften
der an einer beliebigen Stelle positioniert werden kann. Hinweis

Roter Text 20

Roter Text 20]| [rree

Rot ¥

Hahe

20

Bild 154: Hinweise
Parameter

Hinweise: Feld zur Eingabe des gewlnschten Kommentars.
Farbe: Erlaubt die Auswahl der Farbe des Textes.
Héhe: Erlaubt die Auswahl der Hohe des Textes (in pt).

9.2.2.22. Titel

Fiigt automatisch den Namen des Herstellers, den Sys-

templaner, die Projektbezeichnung und die Priifsumme N
(CRC) hinzu. enutzer: Name

Projektname: Project

Unternehmen: Unternehmen

CRC Plar:

Bild 155:  Titel
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9.3. Funktionsblocke zur Drehzahliiberwachung

FAN Wichtig!

» Ein externer Fehler oder eine Funktionsstorung am Encoder/Naherungsschalter oder an dessen
Anschlissen flhrt nicht unbedingt zum Wechsel des Sicherheitsstatus am normalen Ausgang des
Funktionsblocks (z.B. ,Zero"). Fehler oder Funktionsstérungen am Encoder/Naherungsschalter
oder der Verkabelung werden aber vom Modul erkannt und (iber das aktivierbare Diagnose-Bit
(Fehlerausgang (Error)) an jedem Funktionsblock verwaltet und spezifiziert.

» Um die Sicherheit zu gewahrleisten, muss das Diagnose-Bit im Konfigurationsprogramm verwendet
werden, um eine eventuelle Deaktivierung der Ausgange herbeizufiihren, wenn die Achse in Betrieb
ist. Liegen keine externen Probleme am Encoder/Naherungsschalter vor, ist der Ausgang ,Error”

gleich O (null).
» Liegen folgende externe Probleme am Encoder/Naherungschalter vor, ist der Ausgang ,Error”
gleich 1 (eins):
- Fehlen des Encoders oder Naherungsschalters.
- Fehlen eines oder mehrerer Anschliisse vom Encoder oder Naherungsschalters.
- Fehlen der Encoderversorgung (nur Modell TTL mit externer Versorgung).
- Frequenzdiskrepanz zwischen den Signalen der Encoder/Naherungsschalter.
- Phasenfehler der Encoder-Signale oder Zyklus-Fehler einer einzelnen Phase

12000 [mmy/s]

@ Eigenschaft

STAMD STILL

Achstyp Sensortyp
STAMD STILL Drehend > Drehend

Aero

Messvorrichtung
Brror I

Achse 1 (SPM1) [0] q

Hysterese (%)

Grenzwert Stillstand (< 00)
[Murnmer Format: soy]

10 [U/min]

Aktivierung Fehlerausgang 0 [mmy/s]

- . Carmhaimd areir
CObjektbeschreibung SEELInG R
= mschwindiakeit 2

Gesshvwindigieit 3

Bild 156: Beispiel fiir den Funktionsblock Drehzahlregelung mit ,Fehlerausgang” aktiviert und rechts ein grafisches
3-Schwellenwert-Diagramm (Die durchgehende Linie stellt den Schwellenwert dar, wahrend die gestrichelte

Linie die angewandte Hysterese darstellt.)

) HINWEIS

Ab der Softwareversion EUCHNER Safety Designer 1.8.0 bieten die Funktionsblocke zur Drehzahlre-
gelung eine grafische Darstellung der konfigurierten Schwellenwerte.
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9.3.1. Geschwindigkeitsiiberwachung (SPEED CONTROL)

Der Funktionsblock Geschwindigkeitsiiberwachung iiberpriift die Geschwindigkeit eines Gerats. Wenn die gemessene
Geschwindigkeit einen voreingestellten Grenzwert (iberschreitet, schaltet der Ausgang OVER auf ,0“ (FALSE). Liegt die
Geschwindigkeit unter dem voreingestellten Grenzwert, ist der Ausgang OVER ,1“ (TRUE).

@ Eigenschaften

SPEED CONTROL

Achsentyp Sensortyp

drehend v drenend

Messvorrichtung

Encoderl “
SPEED CONTROL [ Sin/Cos: Analoge Kontrolle deaktivieren

1200 [V/min)]

r  |[¥] Richtung aktivieren

>

ir

Axis Richtung auswahlen
@ of Bidirektional
ed
E Schwellenanzah

Eine Schwelle v

OE—

Geberaufidsung (< 40000)
(impuls/Umdrehung]

Hysterese (%)

=

Geschwindigkeit 1 (< 60000)
[Nummer Format: xxy]

1000 B [U/min)

Frequenz 1

[Hz] | Messung

0 [U/min]
Tu=|16,667 Geschwindi

frm=115834
[V] Aktivierung Error Ausgang
[V] Geschwindigkeitsausgang
'Sensoranomalie

O Gessttigt 0Hz

| ®) Gesattigt 630xHz

Objektoeschreioung

Bild 157: Geschwindigkeitsiiberwachung

Parameter

Achstyp: Definiert den Typ der Achse, der vom Geréat liberwacht wird. ,Linear”, wenn es sich um eine lineare Bewegung
handelt, oder ,Drehend”, wenn es sich um eine rotatorische Bewegung handelt.

Sensortyp: Sollte die Wahl des vorangegangenen Parameters ,Linear” sein, wird hier der an den Eingangen des Moduls E
angeschlossene Sensortyp definiert. ,Drehend” (z. B. Encoder auf einer Zahnstange) oder ,Linear” (z. B. optisches, linearer

Sensor). Diese Auswahl legt die weiteren Parameter fest.

Messvorrichtung: Legt den Typ des/der eingesetzten Messgerats/Sensoren fest. Folgende Auswahl ist moglich:

» Encoder

» Naherungsschalter

» Encoder + Naherungsschalter

» Naherungsschalter 1 + Naherungsschalter 2

» Encoder 1 + Encoder 2
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Sin/Cos: deaktiviert die analoge Steuerung: (Nur verfiighar, wenn
mindestens ein Sin/Cos-Encoder-Eingang vorhanden ist.) Es ist mog-
lich, die analoge Steuerung sin20 + cos20 zu deaktivieren, wodurch
eine vereinfachte Uberpriifung der Zuverlassigkeit der Encodersignale
moglich ist.

» Wenn die analoge Steuerung deaktiviert wird, nimmt die Diagnose-
abdeckung ab.

» Das Sicherheitsniveau des Projekts sinkt von:
SIL 3-> SIL 2, PLe -> PLd.
Bitte beachten Sie das Kapitel ,Wichtige Sicherheitshinweise”.

Drehrichtung aktivieren: Durch Aktivieren dieses Parameters wird der
Ausgang DIR des Funktionsblocks aktiviert. Dieser Ausgang ist ,1“
(TRUE), wenn die Achse im Gegenuhrzeigersinn dreht, und ,0“ (FALSE),
wenn die Achse im Uhrzeigersinn dreht (siehe Abbildung seitlich).

Drehrichtung: Legt die Drehrichtung fest, fir die die eingestellten
Grenzwerte aktiviert werden. Folgende Auswahl ist moglich:

» Bidirektional
» Uhrzeigersinn
» Gegenuhrzeigersinn

Wird ,Bidirektional“ ausgewahlt, erfolgt die Messung beim Uberschrei-
ten des eingegebenen Grenzwerts sowohl im Uhrzeigersinn als auch
im Gegenuhrzeigersinn. Wird ,Uhrzeigersinn“ oder ,Gegenuhrzeiger-
sinn“ ausgewahlt, erfolgt die Messung nur, wenn die Achse in der
angewahlten Richtung dreht.

Anzahl Grenzwerte: Gestattet das Eingeben der Anzahl der Grenzwerte
in Bezug auf den Hochstwert der Geschwindigkeit.

Durch Andern dieses Werts wird die Anzahl der einflighbaren Schwellen
von mindestens 1auf hochstens 8 bei MSC-CB (Firmware >4.0) und
MSC-CE-SPM (Firmware >2.0) und auf hochstens 4 bei MSC-CB/
MSC-CB-S (Firmware < 4.0) oder MSC-CE-SPM (Firmware < 2.0) erhoht
bzw. verringert.

Im Falle von Schwellenwerten groBer als 1, erscheinen im unteren Teil
des funktionellen Blocks die Zugangspins zur Auswahl des spezifischen
Schwellenwerts. Mit diesen Pins kann der Anwender wahlen, welcher
Schwellenwert aktiviert werden soll.

@ Eigenschaften

SPEED CONTROL SPEED COMTROL
Achzentyp Sencortyp
- drehend * drehend
Messverrichiung
Encoderl *

Sin/Cog: Analoge Kontrolle deaktivieren

Bild 158:  Sin/Cos

Bild 159: Beispiel fiir die Drehung der Achse
im Uhrzeigersinn
Inl Anzahl Grenzwerte
0 Geschwindigkeit 1
1 Geschwindigkeit 2

Tabelle 76: Einstellungen bis zu 2 Grenzwerte

In2 Inl Anzahl Grenzwerte
0 0 Geschwindigkeit 1
0 1 Geschwindigkeit 2
1 0 Geschwindigkeit 3
1 1 Geschwindigkeit 4

Tabelle 77: Einstellungen bis zu 4 Grenzwerte

Inl Anzahl Grenzwerte

=
@
=
()

Geschwindigkeit 1

Geschwindigkeit 2

0

1

0 Geschwindigkeit 3
1 Geschwindigkeit 4
0 Geschwindigkeit 5
1

0

1

Geschwindigkeit 6

Geschwindigkeit 7

== | = | = | O|lO0|O|O

— | = | O|lO0O|—|—|O|O

Geschwindigkeit 8

Tabelle 78: Einstellungen bis zu 8 Grenzwerte
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Pitch: Sollte die Wahl des Achstyps ,Linear” und des Sensortyps ,Dre- Speed 1 (< 60000)
hend“ sein, gestattet dieses Feld das Eingeben des Pitch (Steigung), 1000 [rpm
um eine Konvertierung der Sensorumdrehung in die zuriickgelegte Tpesd 2 (< 50000
Strecke zu ermoglichen. 80 o]
peed 60000
peed 4 (< 60000

Bild 160:  Pitch

Auswahl Naherungsschalter: Gestattet die Auswahl des Naherungs-
sensors zwischen PNP, NPN, SchlieBer-Kontakt (NO), Offner-Kontakt
(NC), 3- oder 4- Draht.

(Um ein Performance Level = Pl e zu garantieren, muss ein PNP
NO verwendet werden, siehe 7.2.3. Naherungsschaltereingang an
Drehzahliiberwachungsmodule SPM auf Seite 36).

Auswahl Naherungsschalter
Kein Naherungsschalter (&)

PNP 3-Draht NC

PNP 3-Draht NO
NPN 3-Draht NO
NPN 3-Draht NC
PNP 4-Draht NC/NO

NPN 4-Draht NC/NO
PNP/NPM 4-Draht NC/NC
PMNP/NPN 4-Draht NO/NO

Bild 161:

Auflésung: Eingabe der Anzahl der Impulse/Umdrehung (im Fall eines Drehsensors) bzw. pm/Impuls (im Fall eines linearen
Sensors) in Bezug zu der 1. Messvorrichtung.

Auswahl Naherungsschalter

Verifizierung: In dieses Feld kann die Anzahl der Impulse/Umdrehung (im Falle eines Drehsensors) oder um/Impuls (im Falle
eines linearen Sensors) in Bezug zu der 2. Messvorrichtung.

Ubersetzungsverhaltnis: Dieser Parameter ist aktiv, wenn auf der ausgewahlten Achse zwei Sensoren vorhanden sind. Dieser
Parameter gestattet das Eingeben des Ubersetzungsverhaltnisses (gear ratio) zwischen den beiden Sensoren. Sollten sich
die beiden Sensoren auf demselben beweglichen Objekt befinden ist das Verhaltnis 1. Andernfalls muss die Zahl in Bezug
auf das Verhaltnis eingegeben werden. Beispiel: Es liegen ein Encoder und ein Naherungsschalter vor und Letzterer befindet
sich auf dem beweglichen Objekt, das (aufgrund eines Ubersetzungsverhaltnisses) im Vergleich zum Encoder bei doppelter
Geschwindigkeit dreht. Daher muss dieser Wert auf 2 eingestellt werden.

Hysterese (%): Entspricht dem Hysteresewert (in Prozent), unter dem
eine Geschwindigkeitsanderung herausgefiltert wird. Hier ist ein an-
derer Wert als 1 einzugeben, um ein standiges Schalten beim Andern
des Eingangs zu vermeiden.

Geschwindigkeit 1 — 8: In dieses Feld den Hochstwert der Geschwin-
digkeit eingegeben, iber dem der Ausgang des funktionellen Blocks
OVER,0"ist (FALSE). Sollte die gemessene Geschwindigkeit dagegen
unter dem eingegebenen Wert liegen, ist der Ausgang OVER des
funktionellen Blocks ,1“ (TRUE). Bei MSC-CB (Firmware >4.0), MSC-
CB-S (Firmware >5.1) und MSC-CE-SPM (Firmware >2.0) kann der
Wert mit einer Dezimalstelle eingegeben werden.

Hysterese (%)
E

Bild 162: Hysterese
Geschwindigkeit 1 (< 2000)
1000 fmm/s]
Gaschwindigkeit 2 (< 2000)
800 |immys]
Geschwindigkeit 3 (< 2000)
500 [mm/s]
Geschwindigkeit 4 (< 2000)
300 [mm/s]

Bild 163:  Geschwindigkeit 1 - 8
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Frequenz: Gibt die maximalen errechneten Frequenzwerte fM und fm (verringert um die eingegebene Hysterese) an.
» Wenn der angezeigte Wert GRUN ist, ist die berechnete Frequenz im richtigen Bereich.
» Ist der angezeigte Wert ROT, missen die in den folgenden Formeln angegebenen Parameter geandert werden.

1. Drehachse, Drehsensor. Die berechnete Frequenz ist:

2. Lineare Achse, Drehsensor. Die berechnete Frequenz ist:

3. Lineare Achse, linearer Sensor. Die berechnete Frequenz ist:

4, Hysterese. Nur zu andern, wenn: fM = griin; fm = rot

rpm[rev/min]

f[Hz] = )

* Resolution[pulses/rev]
speed[m,/min]*1000

flHe] = 60 * pitch[mm/rev]

* Resolution[pulses /rev]

_ speed[mm/s]*1000
~ Resolution[pm/pulse]

f[Hz]

LEGENDE:

f = Frequenz

rpom = Drehgeschwindigkeit
Resolution = Messung

speed = lineare Geschwindigkeit
pitch = Steigung

Aktivierung Fehlerausgang: Wenn aktiviert, wird ein von dem Funktionsblock erkannter Fehler gemeldet.

Drehzahlausgang: Wenn diese Option aktiviert ist, stellt sie die gemessene Frequenz iiber den Ausgang Speed zur Verfligung,
der an einen Drehzahl-, Schwellenwert- oder Fenster-Komparator angeschlossen werden kann. Diese Funktion ermdglicht
es, unabhangig von der gemessenen Frequenz einen oder mehrere Schwellenwerte einzustellen.

Sensoranomalie: Mit diesem Parameter kann die Sattigung der ge- 4 Aktivierung
messenen Frequenz konfiguriert werden, wenn das Messgerat nicht

verfligbar ist (z. B. Sensor nicht angeschlossen).

Bei der Sattigung kann zwischen dem Maximalwert (Default=650 kHz,

OVERSPEED) und dem Minimalwert (0 Hz) gewahlt werden.

g Error Ausgang
[V] Geschwindigkeitsausgangl
[V] Geschwindigkeitsausgang?2
' Sensoranomalie

D Gesattigt OHz

®) Gesittigt 650cHz

Objektbeschreibung

Bild 164: Sensoranomalie
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9.3.2. Geschwindigkeitsbereichsiiberwachung (WINDOW SPEED CONTROL)

Der Funktionsblock Geschwindigkeitsbereichsiiberwachung liberpriift die Geschwindigkeit eines Gerats, indem der Ausgang
WINDOW ,1“ (TRUE) ist, wenn sich die gemessene Geschwindigkeit innerhalb eines zuvor festgelegten Geschwindigkeits-
bereichs befindet.

® Eigenschaften
WINDOW SPEED CONTROL

Achsentyp Sensortyp
drehend * drehend

Messvarrichtung

\iindows | Encoderl *

ir [ Sin‘Cos: Anzloge Kontrolle deaktivieran
fror Richtung aktivieren
jpeed
Geberaufidsung (< 40000)
1000 [Impuls/Umdrehung]
. 2400 [U/min]
Hysterase (%)

=1
Schnelle Geschwindigkeit (< 60000)
[MNummer Farmat: )y

2000 [ 1/min]
Langsame Geschwindigkeit (< 650000)
[Mummer Farmat: )eqy]

750 B w/ming
Frequenz 1

Hz] | Mes
[Hz] | Messung 0 [U/min]

fu=33333.333 Schnelle Geschwindigkeit

fm = | 31666,666 Langsame Geschwindigkeit

Frequenz 2
[Hz] | Messung

fm=|13125

fu=12500
Altivierung Errer Ausgang
Geschwindigkeitsausgang

Sensoranomalie
O Gessttigt OHz
®) Gesattigt 650kHz

Cljektbeschreibung

Toleranz Encoderintegritat
1000 Hz

Bild 165: Geschwindigkeitsbereichsiiberwachung

Parameter

Achstyp: Definiert den Typ der Achse, der vom Geréat liberwacht wird. ,Linear”, wenn es sich um eine lineare Bewegung
handelt oder ,Drehend”, wenn es sich um eine rotatorische Bewegung handelt.

Sensortyp: Sollte die Wahl des vorangegangenen Parameters ,Linear” sein, wird hier der an den Eingangen des Moduls an-
geschlossene Sensortyp definiert. Dieser kann ,Drehend” (z. B. Encoder auf einer Zahnstange) oder ,Linear” (z. B. optischer
linearer Sensor) sein. Diese Auswahl legt die weiteren Parameter fest.

Messvorrichtung: Mit dieser Option wird der Typ des/der verwendeten Messgerate/Sensoren festgelegt. Folgende Auswahl
ist moglich:

» Encoder

» Naherungsschalter

» Encoder + Naherungsschalter

» Naherungsschalter 1 + Naherungsschalter 2

» Encoder 1 + Encoder 2
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Pitch: Sollte die Wahl des Achstyps ,Linear” und des Sensortyps ,Drehend” sein, wird dieses Feld aktiv. Hier wird eingetragen,

welche Strecke bei einer Sensorumdrehung zurlickgelegt wird.

Sin/Cos: deaktiviert die analoge Steuerung: (Nur verfiighar, wenn
mindestens ein Sin/Cos-Encoder-Eingang vorhanden ist.) Es ist mog-
lich, die analoge Steuerung sin20 + cos20 zu deaktivieren, wodurch
eine vereinfachte Uberpriifung der Zuverlassigkeit der Encodersignale
moglich ist.

» Wenn die analoge Steuerung deaktiviert wird, nimmt die Diagnose-
abdeckung ab.

» Das Sicherheitsniveau des Projekts sinkt von:
SIL 3-> SIL 2, PLe -> PLd.
Bitte beachten Sie das Kapitel ,Wichtige Sicherheitshinweise”.

Drehrichtung aktivieren: (Nur verfiigbar, wenn mindestens ein Encoder-
Eingang vorhanden ist.) Durch Aktivieren dieses Parameters wird der
Ausgang DIR des Funktionsblocks aktiviert. Dieser Ausgang ist ,1“
(TRUE), wenn die Achse im Gegenuhrzeigersinn dreht, und ,,0“ (FALSE),
wenn die Achse im Uhrzeigersinn dreht (siehe Abbildung seitlich).

Auswahl Naherungsschalter: Gestattet die Auswahl des Naherungs-
sensors zwischen PNP, NPN, SchlieBer-Kontakt (NO), Offner-Kontakt
(NC), 3- oder 4-Draht.

Um ein Performance Level = Pl e zu garantieren, muss ein PNP NO
verwendet werden (siehe ,,Naherungsschaltereingang an Drehzahl-
liberwachungsmodule SPM“ auf Seite 36).

Auflosung: Eingabe der Anzahl der Impulse/Umdrehung (im Fall eines
Drehsensors) bzw. pm/Impuls (im Fall eines linearen Sensors) in Bezug
zu der 1. Messvorrichtung.

Verifizierung: In dieses Feld kann die Anzahl der Impulse/Umdrehung
(Im Falle eines Drehsensors) oder um/Impuls (im Falle eines linearen
Sensors) in Bezug zu der 2. Messvorrichtung.

@ Eigenschaften
WINDOW SPEED CONTROL
WINDOW : =
<PEED Achsentyp Sensortyp
CONTROL Windows | drehend + drehend
=T Asis :
@ i Messvorrichtung
Encoder1 ¥
[V Sin/Cos: Analoge Kontrolle deaktivieren
[¥] Richtung aktivieren
Bild 166: Sin/Cos

Bild 167: Beispiel fiir die Drehung der Achse

im Uhrzeigersinn

Auswahl Naherungsschalter

Kein Naherungsschalter (&)

Kein Naherungsschalter
PNP 3-Draht NC
PNP 3-Draht NO

NPN 3-Draht NO

NPM 3-Draht NC

PNP 4-Draht NC/ND

NPMN 4-Draht NC/NO
PMNP/NPN 4-Draht NC/MC
PNP/NPM 4-Draht MO/NO

Bild 168:

Auswahl Naherungsschalter

Ubersetzungsverhéltnis: Dieser Parameter ist aktiv, wenn auf der ausgewahlten Achse zwei Sensoren vorhanden sind. Dieser
Parameter gestattet das Eingeben des Ubersetzungsverhaltnisses (gear ratio) zwischen den beiden Sensoren. Sollten sich
die beiden Sensoren auf demselben beweglichen Objekt befinden, ist das Verhéltnis 1, andernfalls muss die Zahl in Bezug
auf das Verhaltnis eingegeben werden. Beispiel: Es liegen ein Encoder und ein Naherungsschalter vor und Letzterer befindet
sich auf dem beweglichen Objekt, das (aufgrund eines Ubersetzungsverhaltnisses) im Vergleich zum Encoder bei doppelter
Geschwindigkeit dreht. Daher muss dieser Wert auf 2 eingestellt werden.

Hysterese (%): Entspricht dem Hysteresewert (in Prozent), unter dem Hysterese (%)
eine Geschwindigkeitsanderung herausgefiltert wird. Hier ist ein an- 5
derer Wert als 1 einzugeben, um ein standiges Schalten beim Andern

des Eingangs zu vermeiden.

Bild 169:  Hysterese
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Hohe Geschwindigkeit: In dieses Feld den hochsten Geschwindigkeitswert eingeben, iiber dem der Ausgang des Funkti-
onsblocks WINDOW ,0“ (FALSE) ist. Sollte die gemessene Geschwindigkeit dagegen unter dem eingegebenen Wert liegen,
ist der Ausgang WINDOW des Funktionsblocks ,1“ (TRUE). Bei MSC-CB (Firmware >4.0), MSC-CB-S (Firmware >5.1) und
MSC-CE-SPM (Firmware >2.0) kann der Wert mit einer Dezimalstelle eingegeben werden.

Niedrige Geschwindigkeit: In dieses Feld den niedrigsten Geschwindigkeitswert eingeben, unter dem der Ausgang des
Funktionsblocks WINDOW ,,0“ (FALSE) ist. Sollte die gemessene Geschwindigkeit dagegen lber dem eingegebenen Wert
liegen, ist der Ausgang WINDOW des Funktionsblocks ,1“ (TRUE). Bei MSC-CB (Firmware >4.0), MSC-CB-S (Firmware >5.1)
und MSC-CE-SPM (Firmware >2.0) kann der Wert mit einer Dezimalstelle eingegeben werden.

Frequenz: Gibt die berechneten Werte der maximalen Frequenz fM und fm (verringert um die eingegebene Hysterese) an.
» Sollte der angezeigte Wert GRUN erscheinen, ist die berechnete Frequenz im richtigen Bereich.

» Sollte der angezeigte Wert ROT erscheinen, missen die in den folgenden Formeln angegebenen Parameter geandert
werden.

rpm|[rev/min]

1. Drehachse, Drehsensor. Die berechnete Frequenz ist: f[Hz] = ) * Resolution[pulses /rev]
2. Lineare Achse, Drehsensor. Die berechnete Frequenz ist: f[Hz] = speed[m/mln] *1000 * Resolution[pulses /rev]
60 * pitch[mm/rev]
3. Lineare Achse, linearer Sensor. Die berechnete Frequenz ist: ~ f[Hz] = speed[mm/s]*lOOO
Resolution[um/pulse]
4. Hysterese. Nur zu andern, wenn: fM = griin; fm = rot LEGENDE:
f = Frequenz

rpom = Drehgeschwindigkeit
Resolution = Messung

speed = lineare Geschwindigkeit
pitch = Steigung

Aktivierung Fehlerausgang: Wenn aktiviert, wird ein von dem Funktionsblock erkannter Fehler gemeldet.

Drehzahlausgang: Wenn diese Option aktiviert ist, stellt sie die gemessene Frequenz iiber den Ausgang Speed zur Verfligung,
der an einen Drehzahl-, Schwellenwert- oder Fenster-Komparator angeschlossen werden kann. Diese Funktion ermdglicht
es, unabhangig von der gemessenen Frequenz einen oder mehrere Schwellenwerte einzustellen.

Sensoranomalie: Mit diesem Parameter kann die Sattigung der ge- e
messenen Frequenz konfiguriert werden, wenn das Messgerat nicht
verfiigbar ist (z. B. Sensor nicht angeschlossen).

[V] Geschwindigkeitsausgang!
[V] Gescrwindigeeitsausgang2
Bei der Sattigung kann zwischen dem Maximalwert (Default=650 kHz,
OVERSPEED) und dem Minimalwert (0 Hz) gewahlt werden.

Sensoranomalie
D Gesattigt OHz

®) Gesattigt 650kHz

Bild 170: Sensoranomalie
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9.3.3. Stillstandsiiberwachung (STAND STILL)

Der Funktionsblock Stillstandsiiberwachung tiberpriift die Geschwindigkeit eines Gerats, indem der Ausgang ZERO ,, 1“ (TRUE)
wird, wenn die Geschwindigkeit O ist. Ist die Geschwindigkeit nicht O, wird der Ausgang ZERO , 0" (FALSE).

@ Eigenschaften

STAND STILL
Achsentyp Sensortyp
drehend * drehend

STAND STILL

Messvarrichtung

Encoderl ¥

[] sin/Cos: Analoge Kontrolle deaktivieren
72 [U/rnin]

Geberauflsung (< 40000)
E

701
Wi

[Impuls/Imdrehung]
Hyst=rese (%)

[

Geschwindigkeitsgrenze Mull (< &60)
[Mummer Format: ooyl

[Umind

Frequenz Stillstand (>= 0,7Hz)

[Hz] | Messung

fu=| 2000

0 [W/rnin]

fm=| 1900 Geschwindigkeitsgrenze Nu

Aktivierung Error Ausgang
Geschwindigkeitsausgang
Sensoranomalie

() Gessttigt 0Hz

(@ Gesattigt 650kHz

Objektbeschreibung

Teleranz Encederintegritat
2000 Hz

Bild 171:  Stillstandiiberwachung

Parameter

Achstyp: Definiert den Typ der Achse, der vom Gerat iiberwacht wird. ,Linear”, wenn es sich um eine lineare Bewegung
handelt oder ,Drehend”, wenn es sich um eine rotatorische Bewegung handelt.

Sensortyp: Sollte die Wahl des vorangegangenen Parameters ,Linear” sein, wird hier der an den Eingangen des Moduls an-
geschlossene Sensortyp definiert. Dieser kann ,Drehend” (z. B. Encoder auf einer Zahnstange) oder ,Linear” (z. B. optischer
linearer Sensor) sein. Diese Auswahl legt die weiteren Parameter fest.

Messvorrichtung: Mit dieser Option wird der Typ des/der verwendeten Messgerate/Sensoren festgelegt. Folgende Auswahl
ist moglich:

» Encoder

» Naherungsschalter

» Encoder + Naherungsschalter

» Naherungsschalter 1 + Naherungsschalter 2

» Encoder 1 + Encoder 2

Pitch: Sollte die Wahl des Achstyps ,Linear” und des Sensortyps ,Drehend” sein, wird dieses Feld aktiv. Hier wird eingetragen,
welche Strecke bei einer Sensorumdrehung zurlickgelegt wird.
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Sin/Cos: deaktiviert die analoge Steuerung: (Nur verfiighar, wenn
mindestens ein Sin/Cos-Encoder-Eingang vorhanden ist.) Es ist mog-
lich, die analoge Steuerung sin20 + cos20 zu deaktivieren, wodurch
eine vereinfachte Uberpriifung der Zuverlassigkeit der Encodersignale
moglich ist.

» Wenn die analoge Steuerung deaktiviert wird, nimmt die Diagnose-
abdeckung ab.

» Das Sicherheitsniveau des Projekts sinkt von:
SIL 3-> SIL 2, PLe -> PLd.
Bitte beachten Sie das Kapitel ,Wichtige Sicherheitshinweise”.

Drehrichtung aktivieren: (Nur verflighar, wenn mindestens ein Encoder-
Eingang vorhanden ist.) Durch Aktivieren dieses Parameters wird der
Ausgang DIR des Funktionsblocks aktiviert. Dieser Ausgang ist ,1“
(TRUE), wenn die Achse im Gegenuhrzeigersinn dreht, und ,,0“ (FALSE),
wenn die Achse im Uhrzeigersinn dreht (siehe Abbildung seitlich).

Auswahl Naherungsschalter: Gestattet die Auswahl des Naherungs-
sensors zwischen PNP, NPN, SchlieBer-Kontakt (NO), Offner-Kontakt
(NC), 3- oder 4-Draht.

(Um ein Performance Level = Pl e zu garantieren, muss ein PNP NO
verwendet werden (siehe ,,Ndherungsschaltereingang an Drehzahl-
liberwachungsmodule SPM* auf Seite 36).

@ Eigenschaften
STAND STILL

Achsentyp Sensortyp

fera drehend v drehend

e |Messwvarrichtung

Encoderl ™

5in/Cos: Analoge Kontrolle deaktivieren

Bild 172: Sin/Cos

Bild 173: Beispiel fiir die Drehung der Achse

im Uhrzeigersinn

Auswahl Naherungsschalter

Kein Néjhemngsschalterg

Kein Naherungsschalter
PNP 3-Draht NC
PNP 3-Draht NO
NPM 3-Draht MO
NPN 3-Draht NC
PNP 4-Draht NC/NO

NPM 4-Draht NC/MNO
Auflosung: Eingabe der Anzahl der Impulse/Umdrehung (im Fall eines mmgm 1322{ mga}f:‘%
Drehsensors) bzw. pm/Impuls (im Fall eines linearen Sensors) in Bezug
zu der 1. Messvorrichtung. Bild 174:  Auswahl Naherungsschalter

Verifizierung: In dieses Feld kann die Anzahl der Impulse/Umdrehung (Im Falle eines Drehsensors) oder um/Impuls (im Falle
eines linearen Sensors) in Bezug zu der 2. Messvorrichtung.

Ubersetzungsverhéltnis: Dieser Parameter ist aktiv, wenn auf der ausgewahlten Achse zwei Sensoren vorhanden sind. Dieser
Parameter gestattet das Eingeben des Ubersetzungsverhaltnisses (gear ratio) zwischen den beiden Sensoren. Sollten sich
die beiden Sensoren auf demselben beweglichen Objekt befinden, ist das Verhéltnis 1, andernfalls muss die Zahl in Bezug
auf das Verhaltnis eingegeben werden. Beispiel: Es liegen ein Encoder und ein Naherungsschalter vor und Letzterer befindet
sich auf dem beweglichen Objekt, das (aufgrund eines Ubersetzungsverhaltnisses) im Vergleich zum Encoder bei doppelter
Geschwindigkeit dreht. Daher muss dieser Wert auf 2 eingestellt werden.

Hysterese (%): Entspricht dem Hysteresewert (in Prozent), unter dem
eine Geschwindigkeitsanderung herausgefiltert wird. Hier ist ein an-
derer Wert als 1 einzugeben, um ein standiges Schalten beim Andern
des Eingangs zu vermeiden.

Hysterese (%)

Bild 175: Hysterese

Grenzwert Stillstand: In dieses Feld wird die Hochstgeschwindigkeit eingegeben, welche noch einem Stillstand entspricht. E
Oberhalb dieses Grenzwerts ist der Ausgang ZERO des Funktionsblocks ,0“ (FALSE) . Wenn die gemessene Geschwindigkeit
unter dem eingegebenen Wert liegt, ist der Ausgang ZERO des Funktionsblocks ,1“ (TRUE).
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Frequenz Stillstand: Gibt die berechneten Werte der maximalen Frequenz fM und fm (verringert um die eingegebene Hys-
terese) an.

» Sollte der angezeigte Wert GRUN erscheinen, ist die berechnete Frequenz im richtigen Bereich.

» Sollte der angezeigte Wert ROT erscheinen, miissen die in den folgenden Formeln angegebenen Parameter geandert
werden.

rpm[rev/min]

1. Drehachse, Drehsensor. Die berechnete Frequenz ist: f[Hz] = ) * Resolution[pulses/rev]
2. Lineare Achse, Drehsensor. Die berechnete Frequenz ist: f[Hz] = speed[m/mm]*lOOO * Resolution[pulses /rev]
60 * pitch[mm/rev]
3. Lineare Achse, linearer Sensor. Die berechnete Frequenz ist: f[Hz] = speed[mm/s]*lOOO
Resolution[um/pulse]
4. Hysterese. Nur zu andern, wenn: fM = griin; fm = rot LEGENDE:
f = Frequenz

rom = Drehgeschwindigkeit
Resolution = Messung

speed = lineare Geschwindigkeit
pitch = Steigung

Aktivierung Fehlerausgang: Wenn aktiviert, wird ein von dem Funktionsblock erkannter Fehler gemeldet.

Drehzahlausgang: Wenn diese Option aktiviert ist, stellt sie die gemessene Frequenz (iber den Ausgang Speed zur Verfligung,
der an einen Drehzahl-, Schwellenwert- oder Fenster-Komparator angeschlossen werden kann. Diese Funktion ermdglicht
es, unabhangig von der gemessenen Frequenz einen oder mehrere Schwellenwerte einzustellen.

Sensoranomalie: Mit diesem Parameter kann die Sattigung der ge- [ Ativierung €
messenen Frequenz konfiguriert werden, wenn das Messgerat nicht
verfligbar ist (z. B. Sensor nicht angeschlossen).

rror Ausgang
[V] Geschwindigkeitsausgang]
[V] Geschwindigkeitsausgang?2
Bei der Sattigung kann zwischen dem Maximalwert (Default=650 kHz, pre———
OVERSPEED) und dem Minimalwert (0 Hz) gewahlt werden. -

D Gesattigt OHz

®) (Gesttigt 6550kHz

Objektoeschreibung

Bild 176: Sensoranomalie
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9.3.4. Geschwindigkeits- / Stillstandsiiberwachung (STAND STILL AND SPEED CONTROL)

Der Funktionsblock Geschwindigkeits- / Stillstandsiiberwachung (iberpriift die Geschwindigkeit eines Gerats, indem der Aus-
gang ZERO ,1“ wird, wenn die Geschwindigkeit O ist. AuBerdem wird der Ausgang Over ,0“ (FALSE), wenn die gemessene
Geschwindigkeit einen zuvor festgelegten Grenzwert (iberschreitet.

® Eigenschaften
STAND STILL AND SPEED CONTRCL

Achsentyp Sensortyp
drehend “ drenend
Messvarrichtung

STAND STILL AND :
SPEED CONTROL Encoderl ¥

[ sin/Cos: Analoge Kontrolle deaktivieren
Richtung aktivieren

Richtung auswshlen
Bidirektional * 240 [U/min]

Schwellenanzazhi

Eine Schwelle ~

Geberaufidsung (< 40000)

[Impuls/Umdrehung]

Geschwindigkeitsgrenze Mull (< 60)
[MNurnmer Format: xcy]
50 [Ufrmin]

Frequenz Stillstand

(»=0,7Hz)

[Hz] | Messung

fu=|833,333

fm=|791.666 0 [U/min]

Geschwindigkeitsgrenze MNu
Geschwindigkeit 1

Geschwindigkeit 1(< 60000)
[MNurnmer Format: xocy]
200 wiming

Frequenz 1

[Hz] | Messung
fu=3333.333
fm = | 3166,666
Aktivierung Error Ausgang
Geschwindigkeitsausgang
Sensoranomalie

O Gesittigt OHz

@ Gessttigt 650kHz

Chbjektbeschreioung

Toleranz Encoderintegritat
2000 Hz

Bild 177: Geschwindigkeits- / Stillstandsiiberwachung

Parameter

Achstyp: Definiert den Typ der Achse, der vom Gerét liberwacht wird. ,Linear”, wenn es sich um eine lineare Bewegung
handelt oder ,Drehend”, wenn es sich um eine rotatorische Bewegung handelt.

Sensortyp: Sollte die Wahl des vorangegangenen Parameters ,Linear” sein, wird hier der an den Eingangen des Moduls an- E
geschlossene Sensortyp definiert. Dieser kann ,Drehend” (z. B. Encoder auf einer Zahnstange) oder ,Linear” (z. B. optischer

linearer Sensor) sein. Diese Auswahl legt die weiteren Parameter fest.

Messvorrichtung: Legt den Typ des/der eingesetzten Messgerats/Sensoren fest. Folgende Auswahl ist moglich:

» Encoder

» Naherungsschalter

» Encoder + Naherungsschalter

» Naherungsschalter 1 + Naherungsschalter 2

» Encoder 1 + Encoder 2
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Sin/Cos: deaktiviert die analoge Steuerung: (Nur verfiighar, wenn
mindestens ein Sin/Cos-Encoder-Eingang vorhanden ist.) Es ist mog-
lich, die analoge Steuerung sin20 + cos20 zu deaktivieren, wodurch
eine vereinfachte Uberpriifung der Zuverlassigkeit der Encodersignale
moglich ist.

» Wenn die analoge Steuerung deaktiviert wird, nimmt die Diagnose-
abdeckung ab.

» Das Sicherheitsniveau des Projekts sinkt von:
SIL 3-> SIL 2, PLe -> PLd.
Bitte beachten Sie das Kapitel ,Wichtige Sicherheitshinweise”.

Drehrichtung aktivieren: Durch Aktivieren dieses Parameters wird der
Ausgang DIR des Funktionsblocks aktiviert. Dieser Ausgang ist ,1“
(TRUE), wenn die Achse im Gegenuhrzeigersinn dreht, und ,,0“ (FALSE),
wenn die Achse im Uhrzeigersinn dreht (siehe Abbildung seitlich).

Drehrichtung: Legt die Drehrichtung fest, fiir die die eingestellten
Grenzwerte aktiviert werden. Folgende Auswahl ist moglich:

» Bidirektional
» Uhrzeigersinn
» Gegenuhrzeigersinn

=» Wird ,Bidirektional“ ausgewahlt, erfolgt die Messung beim Uber-
schreiten des eingegebenen Grenzwerts sowohl im Uhrzeigersinn
als auch im Gegenuhrzeigersinn. Wird ,Uhrzeigersinn“ oder ,Ge-
genuhrzeigersinn“ ausgewahlt, erfolgt die Messung nur, wenn die
Achse in der angewahlten Richtung dreht.

Anzahl Grenzwerte: Gestattet das Eingeben der Anzahl der Grenzwerte
in Bezug auf den Hochstwert der Geschwindigkeit.

Durch Andern dieses Werts wird die Anzahl der einfligbaren Schwellen
von mindestens 1auf hochstens 8 bei MSC-CB (Firmware >4.0) und
MSC-CE-SPM (Firmware >2.0) und auf hochstens 4 bei MSC-CB/
MSC-CB-S (Firmware < 4.0) oder MSC-CE-SPM (Firmware < 2.0) erhoht
bzw. verringert.

Im Falle von Schwellenwerten groBer als 1, erscheinen im unteren Teil
des funktionellen Blocks die Zugangspins zur Auswahl des spezifischen
Schwellenwerts. Mit diesen Pins kann der Anwender wahlen, welcher
Schwellenwert aktiviert werden soll.

(~) Eigenschaften

STAND STILL AND SPEED CONTROL
Achsentyp Sensortyp
STAND STILL AND - 5 i
SPEED CONTROL drehend “ St
-
Messvorrichtung
Encoderl ¥
Sin/Cos: Analoge Kontrolle deaktivieren

[/] Richtung aktivieren

Bild 178: Sin/Cos

Bild 179: Beispiel fiir die Drehung der Achse
im Uhrzeigersinn
In1 Anzahl Grenzwerte
0 Geschwindigkeit 1
1 Geschwindigkeit 2

Tabelle 79: Einstellungen bis zu 2 Grenzwerte

In2 Inl Anzahl Grenzwerte
0 0 Geschwindigkeit 1
0 1 Geschwindigkeit 2
1 0 Geschwindigkeit 3
1 1 Geschwindigkeit 4
Tabelle 80: Einstellungen bis zu 4 Grenzwerte
In3 In2 Inl Anzahl Grenzwerte
0 0 0 Geschwindigkeit 1
0 0 1 Geschwindigkeit 2
0 1 0 Geschwindigkeit 3
0 1 1 Geschwindigkeit 4
1 0 0 Geschwindigkeit 5
1 0 1 Geschwindigkeit 6
1 1 0 Geschwindigkeit 7
1 1 1 Geschwindigkeit 8
Tabelle 81: Einstellungen bis zu 8 Grenzwerte

Pitch: Sollte die Wahl des Achstyps ,Linear” und des Sensortyps ,Drehend” sein, gestattet dieses Feld das Eingeben des
Pitch (Steigung), um eine Konvertierung der Sensorumdrehung in die zuriickgelegte Strecke zu ermoglichen.
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Auswahl Naherungsschalter: Gestattet die Auswahl des Naherungssensors zwischen PNP, NPN, SchlieBer-Kontakt (NO),
Offner-Kontakt (NC), 3- oder 4- Draht.

Um ein Performance Level = Pl e zu garantieren, muss ein PNP NO verwendet werden (siehe ,Naherungsschaltereingang
an Drehzahliiberwachungsmodule SPM“ auf Seite 36).

Frequenz Stillstand / Frequenzl / Frequenz2: Gibt die berechneten Werte der maximalen Frequenz fM und fm (verringert
um die eingegebene Hysterese) an.

» Wenn der angezeigte Wert GRUN ist, ist die berechnete Frequenz im richtigen Bereich.
» Ist der angezeigte Wert ROT, miissen die in den folgenden Formeln angegebenen Parameter geandert werden.

rpm|[rev/min]

1. Drehachse, Drehsensor. Die berechnete Frequenz ist: f[Hz] = ) * Resolution[pulses /rev]
2. Lineare Achse, Drehsensor. Die berechnete Frequenz ist: f[Hz] = speed[m/mln] *1000 * Resolution[pulses /rev]
60 * pitch[mm/rev]
3. Lineare Achse, linearer Sensor. Die berechnete Frequenz ist: ~ f[Hz] = speed[mm/s]*lOOO
Resolution[um/pulse]
4. Hysterese. Nur zu andern, wenn: fM = grin; fm = rot LEGENDE:
f = Frequenz

rpm = Drehgeschwindigkeit
Resolution = Messung

speed = lineare Geschwindigkeit
pitch = Steigung

Auflésung: Eingabe der Anzahl der Impulse/Umdrehung (im Fall eines Drehsensors) bzw. pm/Impuls (im Fall eines linearen
Sensors) in Bezug zu der 1. Messvorrichtung.

Verifizierung: In dieses Feld kann die Anzahl der Impulse/Umdrehung (Im Falle eines Drehsensors) oder um/Impuls (im Falle
eines linearen Sensors) in Bezug zu der 2. Messvorrichtung.

Ubersetzungsverhaltnis: Dieser Parameter ist aktiv, wenn auf der ausgewahlten Achse zwei Sensoren vorhanden sind. Dieser
Parameter gestattet das Eingeben des Ubersetzungsverhaltnisses (gear ratio) zwischen den beiden Sensoren. Sollten sich
die beiden Sensoren auf demselben beweglichen Objekt befinden, ist das Verhéltnis 1, andernfalls muss die Zahl in Bezug
auf das Verhaltnis eingegeben werden. Beispiel: Es liegen ein Encoder und ein Naherungsschalter vor und Letzterer befindet
sich auf dem beweglichen Objekt, das (aufgrund eines Ubersetzungsverhaltnisses) im Vergleich zum Encoder bei doppelter
Geschwindigkeit dreht. Daher muss dieser Wert auf 2 eingestellt werden.

Hysterese (%): Entspricht dem Hysteresewert (in Prozent), unter dem Hysterese (%)

eine Geschwindigkeitsanderung herausgefiltert wird. Hier ist ein an- 5

derer Wert als 1 einzugeben, um ein standiges Schalten beim Andern

des Eingangs zu vermeiden. Bild 180: Hysterese

Grenzwert Stillstand: In dieses Feld wird die Hochstgeschwindigkeit eingegeben, oberhalb welcher der Ausgang des Funkti-
onsblocks ZERO ,0“ (FALSE) ist. Wenn die gemessene Geschwindigkeit unter dem eingegebenen Wert liegt, ist der Ausgang
ZERO des Funktionsblocks ,1“ (TRUE).

Geschwindigkeit 1, 2, 3, 4:In dieses Feld wird die Hochstgeschwindigkeit eingegeben. Wird die Geschwindigkeit tberschritten
ist der Ausgang des Funktionsblocks OVER ,0“ (FALSE). Wenn die gemessene Geschwindigkeit unter dem eingegebenen
Wert liegt, ist der Ausgang OVER des Funktionsblocks ,1“ (TRUE).

Aktivierung Fehlerausgang: Wenn aktiviert, wird ein von dem Funktionsblock erkannter Fehler gemeldet. E
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Geschwindigkeit 1 - 8: In dieses Feld den Hochstwert der Geschwin- ekt 1/t 2000
digkeit eingegeben, iber dem der Ausgang des funktionellen Blocks 1000 | fmvs]
OVER,0"ist (FALSE). Sollte die gemessene Geschwindigkeit dagegen
unter dem eingegebenen Wert liegen, ist der Ausgang OVER des
funktionellen Blocks ,1“ (TRUE). Bei MSC-CB (Firmware >4.0), MSC-
CB-S (Firmware >5.1) und MSC-CE-SPM (Firmware >2.0) kann der
Wert mit einer Dezimalstelle eingegeben werden.

Geschwindigkeit 2 (< 2000)

0 [mm/s]

W

Geschwindigkeit 3 (< 2000)

500 [rm/s]

Geschwindigkeit 4 (< 2000

S0 [mm/s]

Bild 181:  Geschwindigkeit 1 — 8

Frequenz Stillstand / Frequenzl / Frequenz?2: Gibt die berechneten Werte der maximalen Frequenz fM und fm (verringert
um die eingegebene Hysterese) an.

» Wenn der angezeigte Wert GRUN ist, ist die berechnete Frequenz im richtigen Bereich.
» Ist der angezeigte Wert ROT, missen die in den folgenden Formeln angegebenen Parameter geandert werden.

rpm|[rev/min]

1. Drehachse, Drehsensor. Die berechnete Frequenz ist: f[Hz] = 20 * Resolution[pulses /rev]
2. Lineare Achse, Drehsensor. Die berechnete Frequenz ist: f[Hz] = speed[m/mln] *1000 * Resolution[pulses /rev]
60 * pitch[mm/rev]
3. Lineare Achse, linearer Sensor. Die berechnete Frequenz ist:  f[Hz]= speed[mm/s]*lOOO
Resolution[um/pulse]
4. Hysterese. Nur zu andern, wenn: fM = griin; fm = rot LEGENDE:
f = Frequenz

rom = Drehgeschwindigkeit
Resolution = Messung

speed = lineare Geschwindigkeit
pitch = Steigung

Aktivierung Fehlerausgang: Wenn aktiviert, wird ein von dem Funktionsblock erkannter Fehler gemeldet.

Drehzahlausgang: Wenn diese Option aktiviert ist, stellt sie die gemessene Frequenz tiber den Ausgang Speed zur Verfligung,
der an einen Drehzahl-, Schwellenwert- oder Fenster-Komparator angeschlossen werden kann. Diese Funktion ermdglicht
es, unabhangig von der gemessenen Frequenz einen oder mehrere Schwellenwerte einzustellen.

Sensoranomalie: Mit diesem Parameter kann die Sattigung der ge- ) Aktivierung Ervor Ausgang
messenen Frequenz konfiguriert werden, wenn das Messgerat nicht
verfligbar ist (z. B. Sensor nicht angeschlossen).

[V] Geschwindigkeitsausgang]
[v] Geschwindigkeitsausgang2

Bei der Sattigung kann zwischen dem Maximalwert (Default=650 kHz, [Te——
OVERSPEED) und dem Minimalwert (0 Hz) gewahlt werden. -

D Gesattigt OHz

®) Gesattigt 650kHz

Objektbeschreibun

Bild 182: Sensoranomalie
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9.3.5. Geschwindigkeitsvergleich (SPEED EQUALITY CHECK)

Der Funktionsblock SPEED EQUALITY CHECK uberwacht die eingehen- (%) Eigenschaften
den Frequenzwerte (Achsel, Achse?2) von zwei Gebern und priift, ob SEEERIELLENECRECE
diese eine Abweichung aufweisen. Der Benutzer kann die Auflosungen Vg
der beiden Geber, den maximalen Schwellenwert fiir die Abweichung 00 imessromrenung
(in Prozent) und den Schwellenwert-Timeout einstellen. Der Q-Ausgang SPEED EQUALITY Messung
wird auf 1 (TRUE) gesetzt, wenn die Abweichung innerhalb der zuge- cHeck (Ceberaliipaia AL}
lassenen Werte liegt. e PR
S Jirz Maximale Abweichungsschwelle
| o | [£01-500%
|g&: N sof
3peed2 | \aximale Zeit auBerhalo der Schwelle [0,1=2,55]
=

Encoderrichtungen ignorieren
Richtung aktiviersn
Aktivierung Error Ausgang
Geschwindigkeitsausgang]l
Geschwindigkeitsausgang2

Sensoranomalie
(O Gesattigt OHz

@) Gessttigt 650kHz

(Objekibeschreibung

Toleranz Encoderintegritat
1000 Hz

Bild 183:  Geschwindigkeitsvergleich
Parameter

Auflésung: Eingabe der Anzahl der Impulse/Umdrehung (im Fall eines Drehsensors) bzw. pm/Impuls (im Fall eines linearen
Sensors) in Bezug zu der 1. Messvorrichtung.

Maximaler Schwellenwert fiir die Abweichung: Der Benutzer legt den maximal zugelassenen Schwellenwert fest, innerhalb
dessen der Ausgang Q den Wert 1 zuriickgibt.

Maximale Zeit auBerhalb des Schwellenwertbereichs: Der Benutzer legt die Zeit (in Sekunden) fest, innerhalb derer die Mes-
sung auBerhalb des Schwellenwertbereichs liegt. Bleibt die Abweichung innerhalb der vorgesehenen Zeit, gibt der Ausgang
Q den Wert 1 zurlick, tberschreitet die Abweichung die Zeitsperre, geht der Ausgang Q auf O lber.

Geber-Richtungen ignorieren: Wenn diese Option ausgewahlt ist, wird die Drehrichtung der Eingange Axis1 (Achsel) und
Axis2 (Achse?) nicht berlicksichtigt, sondern nur deren Absolutwert.

Drehrichtung aktivieren: (Nur verfigbar, wenn mindestens ein Geber-
eingang vorhanden ist.) Beim Aktivieren dieses Parameters wird der
DIR-Ausgang am Funktionsblock aktiviert. Dieser Ausgang ist 1 (TRUE),
wenn sich die Achse gegen den Uhrzeigersinn dreht, und O (FALSE),
wenn sich die Achse im Uhrzeigersinn dreht.

Aktivierung Fehlerausgang: Wenn aktiviert, wird ein von dem Funkti-
onsblock erkannter Fehler gemeldet.

Ausgang Geschwindigkeitl /Ausgang Geschwindigkeit2: Wenn die-
se Option aktiviert ist, stellt sie die gemessene Frequenz lber die
Ausgange Speedl/Speed? zur Verfiigung, die an einen Drehzahl-,
Schwellenwert- oder Fenster-Komparator angeschlossen werden kon-
nen. Diese Funktion erméglicht es, unabhangig von der gemessenen Bild 184:  Beispiel fir die Drehung der Achse
Frequenz einen oder mehrere Schwellenwerte einzustellen. im Uhrzeigersinn
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9.4. Funktionsblocke im Fenster ,,OPERATOR“

Alle Eingange dieser Operatoren konnen invertiert werden (logisches NOT). Dies erfolgt durch Klicken mit der rechten Maus-
taste auf den Eingang, der invertiert werden soll. AnschlieBend erscheint ein kleiner Kreis an dem invertierten Eingang. Um
die Invertierung abzuschalten, einfach erneut auf denselben Eingang klicken.

) Wichtig!

Die maximal zulassige Anzahl der Funktionsblocke ist 64 mit MSC-CB bzw. 128 mit MSC-CB-S.

9.4.1. Logische Operatoren
9.4.1.1. AND
Der logische Operator AND ergibt einen Ausgang von ,1“ (TRUE), ~ | Eigenschaft

wenn alle Eingange ,1“ (TRUE) sind. ﬁ? =
" " e el D

IN, OUT

=2
-

=
9

Anzahl der Eingange

Bild 185:  AND

= O |l O|= 0| |O
— | —|lO|lO|+—~|—|O|Oo

— OOl o|o|o|Oo

0
0
0
0
1
1
1
1

Parameter
Anzahl Eingdnge: Mit dieser Option werden 2 bis 8 Eingange eingestellt.

9.4.1.2. NAND
Der Iogisch_e Operator NAND ergibt einen Ausgang von ,,0“ (FALSE), ~ | Eigenschaft
wenn alle Eingange ,1“ (TRUE) sind. m oo [NAND B
INy N, N,  OuT [l E].ﬁ.":a"! der Eingange
0 0 0 1
1 0 0 1
0 1 0 1 Bild 186: NAND
1 1 0 1
0 0 1 1
1 0 1 1
0 1 1 1
1 1 1 0
Parameter

Anzahl Eingdnge: Mit dieser Option werden 2 bis 8 Eingange eingestellt.

9.4.1.3. NOT

Durch den logischen Operator NOT wird der logische Status des Ei haft
Eingangs invertiert. # Eigenscha

,—1|i ‘ NOT
IN, OUT T || Oups
0 1

1 0

Bild 187:  NOT
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9.4.1.4. OR
Der logische Operator OR ergibt einen Ausgang von ,1“ (TRUE), wenn :
mindestens einer der Eingange ,1* (TRUE) ist. o ,:; Eigemechaft
5 upt |
INy, N, Ny OuT Fom - B E].ﬁ.":a".i der Eingange
0 0 0 0
1 0 0 1
0 l 0 ! Bild 188:  OR
1 1 0 1
0 0 1 1
1 0 1 1
0 1 1 1
1 1 1 1
Parameter

Anzahl Eingdnge: Mit dieser Option werden 2 bis 8 Eingange eingestellt.

9.4.1.5. NOR

Der logische Operator NOR ergibt einen Ausgang von ,0“ (FALSE),
wenn mindestens einer der Eingange ,1“ (TRUE) ist.

MOR
IN,  OuT m s E].ﬁ.":a"ldEf Eingange

» | Eigenschaft

=2
fr

=
(9

Bild 189:  NOR

=l Ol OoO|—= 0|0
—|lmlO|lO|—|—|O|O

0
0
0
0
1
1
1
1

— O OO0 |O0O|O |+

Parameter
Anzahl Eingédnge: Mit dieser Option werden 2 bis 8 Eingange eingestellt.

9.4.1.6. XOR
Der logische Operator XOR ergibt einen Ausgang von ,0“ (FALSE),

wenn die Anzahl der Eingange mit ,1“ (TRUE) gerade ist oder wenn &) anen et
die Eingange alle ,0“ (FALSE) sind. LtpLt XCR s s
E].ﬁ.".:aﬂl der Eingdnge
IN, IN, IN, OUT
0 0 0 0
! 0 | © ! Bild 190:  XOR
0 1 0 1
1 1 0 0
0 0 1 1
1 0 1 0
0 1 1 0
1 1 1 1
Parameter

Anzahl Eingange: Mit dieser Option werden 2 bis 8 Eingange eingestellt.
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9.4.1.7. XNOR

Der logische Operator XNOR ergibt einen Ausgang von ,0“ (FALSE), ~) Eigenschaft
wenn die Anzahl der Eingange mit ,1“ (TRUE) gerade ist oder wenn Lo o [XNOR
die Eingange alle ,0* (FALSE) sind. - [Ga =i et Eingange

IN,  out Bild 191:  XNOR

=2
for

=
9

= OoO|l— | OoO|—= |0 || O
— | |lO|lO|—|—|O|Oo

0
0
0
0
1
1
1
1

O |~ |—|O|—|O|O|+

Parameter
Anzahl Eingange: Mit dieser Option werden 2 bis 8 Eingange eingestellt.

9.4.1.8. Logischer Makro (LOGICAL MACRO)

Dieser Operator gestattet das Gruppieren von zwei oder drei Logik- (=) Eigenschaft
bausteinen. LOGICAL MACRO
Es stehen maximal 8 Eingange zur Verfligung. Eingang Logik]

5 o
Das Ergebnis der ersten beiden Operatoren flieBt in einen dritten
Operator ein, dessen Ergebnis den Ausgang OUTPUT darstellt.

Eingang Logik2

3 v

Auswahl Legik 1
AND ¥

Auswahl Legik 2

CR ~
Auswahl Legik 3

AND ¥

[] Deaktiviersn Haugtausgang
Aktivierung Ausgang]
Aktivierung Ausgang2

Bild 192: Logischer Makro

Parameter @ Eigenschaft

LOGICAL MACRO

Eingange Logik 1, 2: Mit dieser Option kann die Anzahl der Logikein-

gange (1 bis 7) eingestellt werden. Eis"ga"g LogikT
Wenn einer der beiden Logikeingange nur einen Eingang hat, wird die
entsprechende Logik deaktiviert und dem Eingang wird die endglltige

Logik direkt zugewiesen (Beispiel in der nebenstehenden Abbildung).

Eingang Logik2

1 v

Auswahl Logik 1
AND ¥

Auswahl Logik 1, 2, 3: Ermoglicht die Auswahl des Operatortyps aus
folgenden Optionen: AND, NAND, OR, NOR, XOR, XNOR.

Deaktivieren Hauptausgang: Durch Aktivierung dieser Option, wird der
Hauptausgang OUT deaktiviert.

Auswahl Logik 2

—_—

Auswahl Logik 3
Aktivierung Ausgangl, Ausgang?2: Durch Auswahl dieser Option ist es D

maoglich Zwischenergebnisse anzuzeigen. (Siehe Bild 192) [ Deskivieren Hauptausgang

Altivierung Ausgang]

Aktivierung Ausgang2

Bild 193: Logischer Makro Parameter
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9.4.1.9. MULTIPLEXER

Mit dem logischen Operator MULTIPLEXER kann das Signal der Eingan- ) Eigemschaft
ge je nach SEL-Auswahl an den Ausgang gesendet werden. Wenn fiir T IMULTIPLEXER
die Eingange Sell-Sel4 nur ein Bit gesetzt ist, wird der ausgewahlte S
Eingang mit dem Ausgang verbunden. Sind:
» mehr als ein SEL-Eingang = ,1“ (TRUE) oder iy

» kein SEL-Eingang = ,1“ (TRUE),

dann schaltet der Ausgang auf ,0“ (FALSE), und zwar unabhangig von Bild 194 Multiplexer

den Eingangswerten.

Parameter
Anzahl Eingdnge: Mit dieser Option werden 2 bis 4 Eingange eingestellt.

9.4.1.10. Digitaler Vergleicher (DIGITAL COMPARATOR) (nur bei MSC-CB-S)

Der Operator DIGITAL COMPARATOR kann im bindren Format eine Gruppe an Signalen mit einer Konstanten oder mit einer
zweiten Gruppe an Signalen vergleichen.

Vergleich mit einer Konstanten (A) Eigenschaft
CIGITAL COMPARATCR

Fiir den Vergleich mit einer Konstante darf der Signalvergleich nicht

ausgewahlt sein. Der Operator DIGITAL COMPARATOR vergleicht eine s companaron ||| 8 v | Anzahl der Eingange
Gruppe von Signale mit einer ganzzahligen Konstante. Die Eingange oz Logischer Opterator

[ ind

Inl bis In8 ergeben einen binaren Zahlenwert, dabei ist In1 das LSB

(Least Significant Bit) und In8 das MSB (Most Significant Bit). [ Signalvergleich
o o 15@ Konstante
Beispiel fiir 8 Eingange: .
Eingang Wert ::?

In1 0 nt

In2 1 ] 16

In3 1 -

Ind 0

n5 ) Bild 195: Digitaler Vergleicher, Vergleich mit einer

e 0 Konstanten

In7 0

In8 1

=» Dies ergibt die binare Zahl 01101001, welche dem dezimalen Wert von 150 entspricht.

Beispiel fir 5 Eingange:

Eingang Wert
Inl 0
In2 1
In3 0
In4 1
In5 1

®» Dies ergibt die binare Zahl 01011, welche dem dezimalen Wert von 26 entspricht.

Parameter
Anzahl an Eingangen: Einstellen von 2 bis 8 Eingange

Logischer Operator: Auswahl zwischen Gleichheit (=), Ungleichheit (=), GroBer (>), GroBer gleich (>=), Kleiner (<) und Kleiner
gleich (<=) (genaue Beschreibung siehe Tabelle)

Konstante: Einstellen des Wertes von O bis 255
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EUCHNER

Operator

Beschreibung

Gleichheit (=)

Der Ausgang OUTPUT ist ,1“ (TRUE), wenn der Wert, der sich aus den Eingangen zusammensetzt, gleich der Konstanten ist.
Wenn die beiden Werte nicht gleich sind, dann ist der Ausgang OUTPUT = ,,0“ (FALSE).

Ungleichheit (=)

Der Ausgang OUTPUT ist ,,1“ (TRUE), wenn der Wert, der sich aus den Eingangen zusammensetzt, nicht gleich der Konstanten ist.
Wenn die Werte gleich sind, dann ist der Ausgang OUTPUT = ,0“ (FALSE).

GroBer (>)

Der Ausgang OUTPUT ist ,1“ (TRUE), wenn der Wert, der sich aus den Eingangen zusammensetzt, groBer ist als der Wert der Kons-
tanten. Wenn die Konstante gleich oder groBer ist, dann ist der Ausgang OUTPUT = ,0“ (FALSE).

GroBer gleich (>=)

Der Ausgang OUTPUT ist ,1“ (TRUE), wenn der Wert, der sich aus den Eingangen zusammensetzt, groBer oder gleich dem Wert der
Konstanten ist. Wenn die Konstante groBer ist, dann ist der Ausgang OUTPUT = ,0“ (FALSE).

Kleiner (<)

Der Ausgang OUTPUT ist ,, 1 (TRUE), wenn der Wert, der sich aus den Eingangen zusammensetzt, kleiner ist als der Wert der Kons-
tanten. Wenn die Konstante gleich oder kleiner ist, dann ist der Ausgang OUTPUT = ,0“ (FALSE).

Kleiner gleich (<=)

Der Ausgang OUTPUT ist , 1 (TRUE), wenn der Wert, der sich aus den Eingangen zusammensetzt, kleiner oder gleich dem Wert der
Konstanten ist. Wenn die Konstante kleiner ist, dann ist der Ausgang OUTPUT = ,,0“ (FALSE).

Vergleich mit einer zweiten Gruppe an Signalen

Fir den Vergleich mit einer zweiten Signalgruppe muss der Signalver-
gleich ausgewahlt sein. Die Eingange In1_A bis In4_A ergeben den
Wert A, wobei In1_A das LSB und In4_A das MSB des binaren Wertes
sind. Die Eingange In1_B bis In4_B ergeben den Wert B, wobei hier
In1_B das LSB und In4_B das MSB des binaren Wertes sind.

Parameter

@ Eigenschaft
DIGITAL COMPARATCR

DIGITAL COMPARATOR

g ~ | Anzahl der Eingange

Logischer Opterator
ut

Signalvergleich

Bild 196: Digitaler Vergleicher, Signalvergleich

Logischer Operator: Auswahl zwischen Gleichheit (=), Ungleichheit (=), GroBer (>), GroBer gleich (>=), Kleiner (<) und Kleiner
gleich (>=) (genaue Beschreibung siehe Tabelle)

Operator

Beschreibung

Gleichheit (=)

Der Ausgang OUTPUT ist , 1 (TRUE), wenn der Wert A gleich dem Wert B ist. Wenn die beiden Werte nicht gleich sind, dann ist der
Ausgang OUTPUT = ,0“ (FALSE).

Ungleichheit (=)

Der Ausgang OUTPUT ist ,1“ (TRUE), wenn der Wert A nicht gleich dem Wert B ist. Wenn die Werte gleich sind, dann ist der Ausgang
OUTPUT = ,0“ (FALSE).

GroBer (>)

Der Ausgang OUTPUT ist ,1“ (TRUE), wenn der Wert A groBer ist als der Wert B. Wenn der Wert B gleich oder gréBer ist, dann ist
der Ausgang OUTPUT = ,0“ (FALSE).

GroBer gleich (>=)

Der Ausgang OUTPUT ist , 1 (TRUE), wenn der Wert A groBer oder gleich dem Wert B ist. Wenn der Wert B groBer ist, dann ist der
Ausgang OUTPUT =, 0 (FALSE).

Kleiner (<)

Der Ausgang OUTPUT ist ,,1“ (TRUE), wenn der Wert A kleiner ist als der Wert B. Wenn der Wert B gleich oder kleiner ist, dann ist
der Ausgang OUTPUT = ,0“ (FALSE).

Kleiner gleich (<=)

Der Ausgang OUTPUT ist , 1 (TRUE), wenn der Wert A kleiner oder gleich dem Wert B ist. Wenn der Wert B kleiner ist, dann ist der
Ausgang OUTPUT = ,,0“ (FALSE).
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9.4.2. Speicheroperatoren

Operatoren des Typs MEMORY ermdglichen das Speichern von Daten (TRUE oder FALSE), die von anderen Projektkompo-
nenten kommen.

Statusanderungen werden entsprechend den Wahrheitstabellen vorgenommen, die fiir jeden Operator dargestellt werden.

9.4.2.1. D FLIP FLOP (max. Anzahl = 16 mit MSC-CB)

Mit dem Operator D FLIP FLOP wird der zuvor eingestellte Status am ~ | Eigenschaft
i H [ [Preset
Ausgang Q entsprechend der folgenden Wahrheitstabelle gespeichert. orue-roel | |0 ELP-FLOR
Preset Clear Ck D Q = o
Altivierung Preset
. 5 v : Aktivierung Prese
0 1 X 0 Aktivierung Rickzetzeingang
1 1 X 0
Speicher
0 0 L X
benalen  Bild 197: D Flip-Flop
Steigend
: : g | !
Steigend
: : e | :
Parameter

Aktivierung Preset: Wenn aktiviert, kann der Ausgang Q auf ,1“ (TRUE) gesetzt werden.
Aktivierung Riicksetzeingang: Wenn aktiviert, kann der Speichervorgang zuriickgesetzt werden.

9.4.2.2. T FLIP FLOP (max. Anzahl = 16 mit MSC-CB)

Dieser Operator schaltet den Ausgang Q an jeder steigenden Flanke

des Eingangs T (Toggle) um. _G;E PEig_;f:Echaﬂ

Parameter Altivierung Rucksetzeingang

Aktivierung Riicksetzeingang: Wenn aktiviert, kann der Speichervor-
gang zuriickgesetzt werden.

Bild 198: T Flip-Flop
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9.4.2.3. SRFLIP FLOP

Mit dem Operator SR FLIP-FLOP wird der Ausgang Q mit Set auf ,1“ @ Eigenschaften
und mit Reset auf ,0“ gesetzt.

SR FLIP-FLOP
Siehe folgende Wahrheitstabelle: E— Ausgangsstatus speicher
SET RESET Q Hse: M
0 0 Speicher behalten [ ]
0 1 0
1 0 1
1 1 0

Bild 199: SR Flip-Flop

Parameter

Ausgangsstatus speichern: Ist dies ausgewahlt, wird der Ausgangsstatus des Flip-Flops im nichtfliichtigen Speicher bei jedem
Wechsel gespeichert. Beim Einschalten des MSC-Systems wird der zuletzt gespeicherte Wert wiederhergestellt. Es sind bis
zu 8 Flip-Flops mit Speicherung des Ausgangsstatus moglich, die durch ein ,M* unterschieden werden

) HINWEIS

» Der Benutzer muss bei der Verwendung dieser Speicherart einige Einschrankungen beachten. Die
maximal erforderliche Zeit flr einen einzelnen Speichervorgang wird auf 50 ms geschatzt und die
maximale Anzahl moglicher Speichervorgange wird auf 100000 festgelegt.

» Die Gesamtzahl der Speichervorgange darf den Grenzwert nicht iibersteigen, da sich sonst die

Lebensdauer des Produkts verkiirzt. AuBerdem muss die Frequenz der Speichervorgange ausrei-
chend niedrig sein, um diese unter sicheren Bedingungen zu gestatten.

9.4.2.4. Manueller Restart (USER RESTART MANUAL) (max. Anzahl = 16 mit MSC-CB, max. Anzahl = 32
mit MSC-CB-S einschlieBlich anderer NEUSTART-Operatoren)

Mit dem Operator USER RESTART MANUAL wird das Neustartsignal

entsprechend der folgenden Wahrheitstabelle gespeichert. @ Eigenschaft

USER RESTART MAMUAL

USER RESTART

MARLAL ; Aktivierung Ricksetzeingang

|-*1in

mit Anfrageausgang

ypl ™

Bild 200: Manueller Restart

Clear Restart _+_ IN Q Restart-Anfrage Type 1 Restart-Anfrage Type 2
1 X X 0 0 1
X X 0 0 0 1
0 0 1 Speicher behalten 1 Blinkt 1 Hz
0 Steigende Flanke 1 1 0 0

Parameter
Aktivierung Riicksetzeingang: Wenn aktiviert, kann der Speichervorgang zuriickgesetzt werden.

Mit Anfrageausgang: Wenn aktiviert, kann signalisiert werden, dass die Moglichkeit zum Neustarten besteht. Das Verhalten
kann dem Typ 1 oder Typ 2 entsprechen.

) Wichtig!

Im Fall von Anfrageausgang Typ 2 wird ein System Timer verwendet.
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9.4.2.5. Uberwachter Restart (USER RESTART MONITORED) (max. Anzahl = 16 mit MSC-CB, max. Anzahl =
32 mit MSC-CB-S einschlieBlich anderer NEUSTART-Operatoren)

Mit dem Operator USER RESTART MONITORED wird das Neustartsignal @ Eigenschaft
entsprechend der folgenden Wahrheitstabelle gespeichert. USER RESTART MONITORED

Aktivierung Ricksetzeingang
mit Anfrageausgang

Typl *

Bild 201:  Uberwachter Restart

Clear Restart | { IN Q Restart-Anfrage Type 1 Restart-Anfrage Type 2
1 X X 0 0 1
X X 0 0 0 1
0 0 1 Speicher behalten 1 Blinkt 1 Hz
0 I 1 1 1 0 0
Parameter

Aktivierung Riicksetzeingang: Wenn aktiviert, kann der Speichervorgang zuriickgesetzt werden.

Mit Anfrageausgang: Wenn aktiviert, kann signalisiert werden, dass die Moglichkeit zum Neustarten besteht. Das Verhalten
kann dem Typ 1 oder Typ 2 entsprechen.

) Wichtig!

Im Fall von Anfrageausgang Typ 2 wird ein System Timer verwendet.

2121331-09-07/25 (Originalbetriebsanleitung) 165



II\BII%tgiuelgig Ig?g:li':ﬁeitssteuerung MSC E U c H N E R

9.4.2.6. Makro Manueller Restart (MACRO RESTART MANUAL) (max. Anzahl = 16 mit MSC-CB, max. An-
zahl = 32 mit MSC-CB-S einschlieBlich anderer NEUSTART-Operatoren)

Durch den Operator MACRO RESTART MANUAL kann ein vom Benutzer (=) Eigenschaft
gewahlter Logikbaustein mit dem Funktionsblock Manueller Neustart MACRO RESTART MANUAL
(,USER RESTART MANUAL") entsprechend der folgenden Wahrheits-

tabelle kombiniert werden: Eingang Logik

Auswahl Logik
—_—p AND ¥

MACRO RESTART

Restart

Eingang Legik

L

Auswahl Logik
AMD ¥

Aktivierung ROcksetzeingang
Altivierung Ausgang

[] mit Anfrageausgang

Bild 202: Makro Manueller Restart

Clear Restart _+_ Input Output Restart-Anfrage
1 X X 0 0
X X 0 0 0
0 0 1 Speicher behalten 1
0 Steigende Flanke 1 1 0

Parameter

Eingang Logik: Mit dieser Option kann die Anzahl der verwendeten Logikeingange (2 bis 7) eingestellt werden.

Auswahl der Logik: Ermoglicht die Auswahl des Operatortyps aus folgenden Optionen: AND, NAND, OR, NOR, XOR, XNOR.
Aktivierung Riicksetzeingang: Durch Auswahl dieser Option kann der Speichervorgang zuriickgesetzt werden.

Aktivierung Ausgang: Durch Auswahl dieser Option ist es moglich das Zwischenergebnis der Logik anzuzeigen.

Mit Anfrageausgang: Wenn aktiviert, kann signalisiert werden, dass die Moglichkeit zum Neustarten besteht.

Restart Eingang Logik (nur MSC-CB-S): Mit dieser Option kann die Anzahl der verwendetet Neustartlogikeingange (1 bis 7)
eingestellt werden. Wenn 1 ausgewahlt ist, dann wird die Logik nicht berlcksichtigt.

Restart Auswahl Logik (nur MSC-CB-S): Ermdglicht die Auswahl des Operatortyps der Neustart-Logik aus folgenden Optionen:
AND, NAND, OR, NOR, XOR, XNOR.
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9.4.2.7. Makroiiberwachter Restart (MACRO RESTART MONITORED) (max. Anzahl = 16 mit MSC-CB, max.
Anzahl = 32 mit MSC-CB-S einschlieBlich anderer NEUSTART-Operatoren)

Durch den Operator MACRO RESTART MONITORED kann ein vom Be- @ Eigenschaft

nutzer gewahlter Logikbaustein mit dem Funktionsblock Uberwachter MACRO RESTART MOMITORED
Neustart (“USER RESTART MONITORED”) entsprechend der folgenden

Wahrheitstabelle kombiniert werden: Eingang Logik

Auswahl Logik
MACED RESTART

=l|- AMD ¥
=l
u Restart

Eingang Logik

W

Auswahl Logik
AMD ~

Aktivierung Ricksetzeingang
Aldtivierung Ausgang

[ ] mit Anfrageausgang

Bild 203: Makrolberwachter Restart

Clear Restart | | Input Output Restart-Anfrage
1 X X 0 0
X 0 0 0
0 0 1 Speicher behalten
0 | | 1 1 0
Parameter

Eingang Logik: Mit dieser Option kann die Anzahl der Logikeingange (2 bis 7) eingestellt werden.

Auswahl der Logik: Ermoglicht die Auswahl des Operatorentyps aus folgenden Optionen: AND, NAND, OR, NOR, XOR, XNOR.
Aktivierung Riicksetzeingang: Wenn aktiviert, kann der Speichervorgang zuriickgesetzt werden.

Aktivierung Ausgang: Durch Auswahl dieser Option ist es moglich das Zwischenergebnis der Logik anzuzeigen.

Mit Anfrageausgang: Wenn aktiviert, kann signalisiert werden, dass die Moglichkeit zum Neustarten besteht.

Restart Eingang Logik (nur MSC-CB-S): Mit dieser Option kann die Anzahl der verwendetet Neustartlogikeingange (1 bis 7)
eingestellt werden. Wenn 1 ausgewahlt ist, dann wird die Logik nicht berlcksichtigt.

Restart Auswahl Logik (nur MSC-CB-S): Ermoglicht die Auswahl des Operatortyps der Neustart-Logik aus folgenden Optionen:
AND, NAND, OR, NOR, XOR, XNOR.
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9.4.2.8. PRE-RESET (nur MSC-CB-S, max. Anzahl = 32 einschlieBlich anderer Neustart Operatoren)

Der Operator PRE-RESET kann verwendet werden, wenn mehrere (X) Eigenschaft
Neustarttaster verwendet werden mussen. Beispielsweise kann es
die Notwendigkeit haben, dass ein Neustartschalter (Pre-Reset) in
der Gefahrenzone (an einem Punkt, in der die komplette Zone einge-
sehen werden kann) und ein Neustartschalter (Reset) auBerhalb der
Gefahrenzone platziert werden muss.

Pre-Reset

Aktivierung Ricksetzeingang
mit Anfrageausgang

Zeit [Fz=1205]

Fiir den Pre-Reset und den Reset miissen nacheinander die Ubergén-

€ s
ge 0-1-0 erfolgen. Die Ubergange des Reset missen innerhalb von .
500 ms bis 5 s nach den Ubergangen des Pre-Reset erfolgen. Signalunterbrachungen
1E| Anzahl Belegungen

Bild 204: Pre-Reset
Parameter

Aktivierung Riicksetzeingang: Wenn aktiviert, kann der Speichervorgang zurlickgesetzt werden.

Mit Anfrageausgang: Wenn aktiviert, wird ein weiterer Ausgang verflgbar. Dieser wird ,1 (TRUE), wenn der Pre-Reset den
Ubergang 0-1-O abgeschlossen hat, und dieser wird ,0“ (FALSE), wenn der Operator zurlickgesetzt wird oder die Zeit zwi-
schen den Ubergangen der beiden Eingange abgelaufen ist.

Zeit: Maximale Dauer des Uberganges 0-1-0 (6-120 s einstellbar).

Signalunterbrechungen: Wenn aktiviert, kann eine Anzahl an Unterbrechungen in dem Signal (max. 7) In angegeben werden.
Der Ausgang Q wird gesetzt, wenn das Signal weniger Unterbrechungen (Ubergange 1-0-1) als die angegebene Anzahl
gehabt hat, aber mindestens eine Unterbrechung hatte.

Das Verhalten des Operators ist in folgenden Zeitablaufen dargestellt:

] 1
In 4| i In 4| | I_I—I_l
PreReset I l PreReset |_+
l i
Reset i ]_ Reset E 1_
| | | |
Clear i i l_l_ Clear : :
1 H I
| | I
Q i Q !

I

Wait | Wait _
i t<time | time 6s + 120s I t < time ‘ time 6s + 120s
Bild 205:  Pre-Reset ohne Signalunterbrechungen Bild 206:  Pre-Reset mit Signalunterbrechungen

(Anzahl Belegungen = 2)
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9.4.3. Zuhaltungsoperatoren
9.4.3.1. Zuhaltungslogik (GUARD LOCK) (max. Anzahl mit MSC-CB = 4, max. Anzahl mit MSC-CB-S = 8)

Mit dem Operator GUARD LOCK wird der Zustand der Zuhaltung (=) Eigenschaften
einer ELEKTROMECHANISCHEN ZUHALTUNG tiberwacht. Hierzu wird GUARD LOCK

die Ubereinstimmung zwischen dem Zuhaltebefehl und dem Status
eines INTERLOCK und eines FEEDBACKS gepriift. Der Hauptausgang
OUTPUT ist ,,1“ (TRUE), wenn die Zuhaltung aktiv ist.

it
bockCut [] Manueller Reset
Reset Typ
Automatisch

UnLock Zeit {s)

0.5

Fesdoack Zeit (s)

0.5 :

[] Federvermisgelung
[] Gate zwingend &ffnen
[] Gate nicht varhanden

[] Aitivierung Error Out

Bild 207:  Zuhaltungslogik
Beschreibung der Ein-/Ausgadnge

Eingang LOCK_FBK: Der Eingang LOCK_FBK gibt den Status des Elektromagneten (Feedback) an, welcher die Zuhaltung
aktiviert/deaktiviert. Die elektromechanischen Zuhaltung wird durch einen Befehl am Elektromagneten aktiviert/deaktiviert.
Zum Beispiel kann der Status des Elektromagneten durch einen SchlieBerkontakt ausgewertet werden, welcher bei Bestro-
mung des Magneten durchgeschalten wird, wie im Fall der Abbildung.

Vee Vee
O
Elektromagnet nicht bestromt Elektromagnet bestromt
~ Peee  Eingang ~ Peer  Eingang
Module Module
EUCHNER EUCHNER
88 88
IM; '; lll; (a
] e
MSCCB Mmscce
0 & 0 O
g o (= Js!
& & & o
6 a @é (o
a i @
mnﬁ é n"‘l‘] Iﬁ
nu-.nb é lu-_né 6
. : B
|4 ]

Bild 208: Beispiel der Erfassung des Status des Elektromagneten einer Zuhaltung. Das am Modul ankommende Signal
wird vom Operator GUARD LOCK verarbeitet.
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Eingang GATE: Der Eingang GATE erfasst den Status der Tirstellung. Die Stellung der Tiir (GATE) wird unter Verwendung
geeigneter Kontakte tberwacht. Zum Beispiel kann der Status der Tiir durch einen SchlieBerkontakt ausgewertet werden,
welcher bei SchlieBung der Tiir aktiv wird, wie im Fall der Abbildung.

Vee Vee
N -
Tirstellung geoffnet I Tirstellung geschlosssen
~ peee Eingang ~ peee Eingang
Module Module
EUCHNER EUCHNER
88 88
lh; .i l“a [a
] e
MSCCB MSCCB
0 & 0 O
g o g o
& & & o
En a E: (o
it & ="
su".ub EJ ""—‘e] 6
MsC MsC
W ]

Bild 209:  Beispiel der Erfassung der Tirstellung einer elektromechanischen Zuhaltung. Das am Modul ankommende
Signal wird vom Operator GUARD LOCK verarbeitet.

Eingang UNLOCK_CMD: Der Eingang UNLOCK_CMD erfasst den Befehl des Benutzers, der die Aktivierung/Deaktivierung
der Zuhaltung auswertet. Insbesondere:

» Zuhaltung deaktivieren: das Steuersignal UNLOCK_CMD muss den Wert ,1“ (TRUE) annehmen

» Zuhaltung aktivieren: das Steuersignal UNLOCK_CMD muss den Wert ,0“ (FALSE) annehmen

Das Steuersignal kann zum Beispiel von einer Taste kommen.

Ausgang OUTPUT: Abhangig von dem angenommenen Wert gibt dieses Signal die in der untenstehenden Tabelle angege-
benen Informationen an.

WERT Bedeutung

» Tir geschlossen

Output ,1“(TRUE .
v ( ) » Zuhaltung aktiv

» Deaktivierung der Zuhaltung wird angefordert

Output ,0“ (FALSE .
utpu ( ) » Fehler liegt vor

Ausgang LOCKOUT: Dieses Signal steuert den Elektromagneten der Zuhaltung und kann die Werte ,0“ (FALSE) und ,1“
(TRUE) ausgeben.

Ausgang ERROROUT: Dieses Signal gibt an, dass ein Fehler in der Ansteuerung der Zuhaltung vorliegt, wenn der Wert ,1“
(TRUE) ausgegeben wird. Liegen keine Fehler vor, wird der Wert ,0“ (FALSE) ausgegeben.
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Betriebsarten

Der Operator GUARD LOCK iiberprift die Ubereinstimmung zwischen dem Status der Ansteuerung UNLOCK_CMD, der
Tirstellung (INTERLOCK) Uber den Eingang GATE und den Status des Elektromagneten (iber den Eingang LOCK_FBK. Der
Hauptausgang OUTPUT, nimmt den Wert ,1“ (TRUE) an, wenn die Tir geschlossen und zugehalten ist.

Betriebsart ohne Gate: In diesem Fall wahlt der Benutzer den Para- (2 Eigenschaften
meter , Tlr nicht vorhanden®. GUARD LOCK

Der Eingang LOCK_FBK muss notwendigerweise an ein Input-Element [] Manueller Reset
des Typs LOCK FEEDBACK angeschlossen sein, das den Status des Hesst s
Elektromagneten bzw. der Zuhaltung erfasst. Autornatisch

Der Eingang UNLOCK_CMD kann im Schaltplan beliebig angeschlossen GUARD LOCK UnLock Zeit (s)

0.5

werden und bestimmt die Ansteuerung der Zuhaltung.

Das Signal OUTPUT ist ,1“ (TRUE), wenn die Schutztiir geschlossen
und die Zuhaltung aktiv ist. Wird ein Freigabebefehl auf den Eingang
UNLOCK_CMD angewendet, wird OUTPUT ,,0 (FALSE) und die Zuhal-
tung wird durch LOCKOUT freigegeben. [ Gate zwingend &ffnen

Das Signal OUTPUT ist auch dann ,,0“ (FALSE), wenn Fehlerbedingun- Gate hicht vorhanden
gen vorliegen (z. B. Tiir bei blockierter Zuhaltung gedffnet, Feedback- [] Aktivierung Error Out
Zeit liber dem maximal zulassigen Wert, usw.).

Ab dem Moment, in dem der Freigabebefehl UNCLOCK_CMD erfasst Bild 210:  Zuhaltungslogik/ Gate nicht vorhanden
wird, gibt der Ausgang LOCKOUT die Zuhaltung nach einer benutzer-

definierten Entriegelungszeit frei.

Die Aktivierungszeit des Elektromagneten hangt eng mit seinen technisch-physikalischen Eigenschaften zusammen und ist
daher abhangig von der verwendeten Zuhaltung. Durch Aktivierung von LOCKOUT, andert das Signal LOCK_FBK seinen Status
zu unterschiedlichen Zeiten. Um dieser Variabilitat abzuhelfen, kann der Benutzer den Wert des Parameters ,Ruckfiihrkreis
Zeit" andern. Dieser definiert die maximale Zeitspanne fiir die Statusanderung des Eingangs LOCK_FBK. Diese Statusande-
rung wird vom Operator GUARD LOCK nach der Aktivierung des Elektromagneten erwartet. Es muss dabei die Bedingung
Feedback-Zeit > Zeit der Aktivierung des Elektromagneten gelten.

Feedback Zeit (s)
01 |

Faderverrizgelung

Im Anschluss ein Anwendungsbeispiel zu den zuvor erfolgten Ausfiihrungen.

Beispiel der Betriebsart ohne Gate: In diesem Beispiel gibt der Benutzer die Zuhaltung mit dem von einer Taste gebildeten
Funktionsblock ,SWITCH" frei. Das LOCKOUT-Signal steuert den Meldeausgang ,STATUS". Dieser Befehl steuert die Ansteue-
rung der Zuhaltung (den Elektromagneten). Der Status des Elektromagneten und der Zuhaltung wird vom Eingang ,Lock_fbk"
uber den Input-Block ,LOCK FEEDBACK® erfasst. Der Ausgang ,Outputl” gibt den Status der Zuhaltung an.

Die im Beispiel verwendete Zuhaltung bleibt zugehalten, wenn der Elektromagnet nicht bestromt ist. Es muss die Option
.Federverriegelung” ausgewahlt werden.

Lock_fbk Outputl

FOX_ELETTROMAG

Input 1 (M1) /P17

LockOut

Bild 211: Beispiel der Betriebsart ohne Gate
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Auf der rechten Seite sind die Parameter des GUARD LOCK-Operators dargestellt. Auf der linken Seite
ist ein Beispiel einer Anwendung dargestellt. Es ist zu erkennen, dass das Feedback des Elektromag-
neten aus zwei Kontakten besteht, einem Offner- und einem SchlieBerkontakt. Wird der Elektromagnet
mit Strom versorgt, wechseln die beiden Kontakte den Status.

Tipp!

In der Abbildung unten werden die Ablaufe in Bezug auf den Betrieb gezeigt:

L.

Der Benutzer gibt den Befehl zur Deaktivierung der Zuhaltung. Das Signal ,UNDLOCK CMD* wechselt von LLO auf LLI,
wahrend das Signal ,,Outputl” von LL1 auf LLO wechselt.

Die Deaktivierung des Elektromagneten wird mit einer Verzdgerung der ,Unlock-Zeit“ von 0,5 Sekunden im Vergleich zur
Steuerung eingegeben. Das Signal ,LOCK OUT.” wechselt von LLO auf LL1.

Mit einer Verzogerung von 95 ms im Verhaltnis zur Betatigung, erfolgt die tatsachliche Deaktivierung des Elektromag-
neten. Dies ist durch technischen Eigenschaften des Elektromagneten notwendig. Der Wert 95 ms liegt unter 100 ms
(,Feedback-Zeit“). Somit liegen keine Fehler vor.

Der Benutzer fordert die Aktivierung der Zuhaltung an. Daher wechselt das Signal ,UNLOCK_CMD* von LL1 auf LLO
ebenso wie das Betatigungssignal auf ,LOCK OUT*.

Es erfolgt die tatsachliche Aktivierung des Elektromagneten mit einer Verzdgerung im Vergleich zur Betatigung von
ca. 95 ms. Die Zuhaltung ist nun tatsachlich aktiviert.

Sobald der GUARD LOCK-Operator erfasst, dass die Zuhaltung aktiviert und die Tiir geschlossen ist, wird das Signal
,Outputl” auf LL1 gebracht.

Signalverlauf
FBK_ELEKT. i i @ % @ i : i E i
UNLOCK_CMD 3 (:) 3 | 3 3 E i

Outputl J J J J J ! J
N N L . L i} L . R . ! . F . . ! . aa
. . | . . . |

] i ] ] 1 ]
LOCK OUT ; ‘ - ; ‘ ! ‘

.
|
i

il
..... Sibugle

) ) ) ) ) ) )
I i / ) i ) i

1 ' 3 1 ¥ 1
L L b L b e
T T T T T T

tims] o 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000 4500 5000

Bild 212:  Signalverlaufe in Bezug auf die Funktionsweise des GUARD LOCK-Blocks in der Betriebsart ohne Gate
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Betriebsart mit Gate: In diesem Fall darf der Parameter ,Tiir nicht
vorhanden” nicht ausgewahlt sein.

Der Eingang Gate muss notwendigerweise an ein Eingangsfunktions-
block des Typs INTERLOCK angeschlossen sein, welches den Status
der Tir erfasst. Der Eingang LOCK_FBK muss notwendigerweise an
einen Eingangsfunktionsblock des Typs LOCK FEEDBACK angeschlos-
sen sein. Dieses Signal erfasst den Status des Elektromagneten und
der Zuhaltung.

Der Eingang UNLOCK_FBK kann im Schaltplan beliebig angeschlossen
werden und bestimmt die Anforderung zu Deaktivierung der Zuhaltung
(wenn auf ,1“ (TRUE)).

Der Ausgang OUTPUT ist ,1“ (TRUE), wenn die Schutztiir geschlos-
sen und die Zuhaltung aktiv ist. Durch einen Freigabebefehl auf den
Eingang UNLOCK_CMD, wird der Ausgang OUTPUT ,0“ (FALSE) und
die Zuhaltung wird durch LOCKOUT deaktiviert.

Der Ausgang OUTPUT ist auch ,,0“ (FALSE), wenn Fehlerbedingungen
vorliegen (z. B. Tir bei aktivierter Zuhaltung gedffnet, Feedback-Zeit
uber dem maximal zulassigen Wert, usw.).

GUARD LOCK

@ Eigenschaften
GUARD LOCK
[ ] Manueller Reset

Reset Tvp
Automatisch

Unlack Zeit (s)

0.5

Feedback Zeit ()

0.1

Federverriegelung

[ ] Gate zwingand &ffnen

[] Gate nicht varhanden |

[] Aktivierung Errar Qut

Bild 213:  Zuhaltungslogik/ Gate vorhanden

Ab dem Moment, in dem der Freigabebefehl UNLOCK_CMD erfasst wird, gibt der Ausgang LOCKOUT die Zuhaltung nach
einem benutzerdefinierten Zeitraum frei. Dieser Parameter entspricht der einstellbaren ,Entriegelungszeit”. Die Aktivie-
rungszeit des Elektromagneten hangt eng mit seinen technisch-physikalischen Eigenschaften zusammen und ist daher
abhangig von der verwendeten Zuhaltung. Durch Aktivierung von LOCKOUT, andert das Signal LOCK_FBK seinen Status
zu unterschiedlichen Zeiten. Um dieser Variabilitat abzuhelfen, kann der Benutzer den Wert des Parameters ,Ruckfiihrkreis
Zeit" andern. Dieser definiert die maximale Zeitspanne fiir die Statusanderung des Eingangs LOCK_FBK. Diese Statusande-
rung wird vom Operator GUARD LOCK nach der Aktivierung des Elektromagneten erwartet. Es muss dabei die Bedingung
Feedback-Zeit > Zeit der Aktivierung des Elektromagneten gelten.

Im Anschluss ein Anwendungsbeispiel zu den zuvor erfolgten Ausfiihrungen.

Beispiel der Betriebsart mit Gate: In diesem Beispiel gibt der Benutzer die Zuhaltung mit dem von einer Taste gebildeten
Funktionsblock ,SWITCH" frei. Das LOCKOUT-Signal steuert den Meldeausgang ,STATUS". Dieser Befehl steuert die Ansteu-

erung der Zuhaltung (den Elektromagneten).

Der Status der Zuhaltung wird vom Eingang ,Lock_fbk" (iber den Input-Block ,LOCK FEEDBACK" erfasst. Der Ausgang

,Outputl® gibt den Zustand der Zuhaltung an.
Die Turstellung wird vom Eingang ,INTERLOCK" (iberwacht.

Die im Beispiel verwendete Zuhaltung bleibt aktiv, wenn der Elektromagnet nicht mit Strom versorgt ist, daher muss die

Option ,Federblockierung” ausgewahlt werden.

Input 5 (M1) /P21
Input 6 (M1) /P22 l-

LOCK FEEDBACK GUARD LOCK

Input 1 (M1) /P17
Input 2 (M1) /P18

Inl
OO

Bild 214 Beispiel der Betriebsart mit Gate

@ Eigenschaften
GUARD LOCK

[ ] Manuelier Reset

Reset Typ
Automatisch

UnLock Zeit (s)

0.5

Feedback Zeit (s)

0.1

Federverriegelung
Gate zwingend offnen

[ ] Gate nicht varhanden

[ ] Aktivierung Error Cut
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Auf der rechten Seite sind die Parameter des GUARD LOCK-Operators dargestellt. Auf der linken Seite
ist ein Beispiel einer Anwendung dargestellt. Es ist zu erkennen, dass das Feedback des Elektromag-

Tipp! neten aus zwei Kontakten besteht, einem Offner- und einem SchlieBerkontakt. Wird der Elektromagnet
mit Strom versorgt, wechseln die beiden Kontakte den Status. Fir die Tirstellung werden dagegen
zwei Offnerkontakte verwendet.

In der Abbildung unten sind die Ablaufe in Bezug auf den Betrieb dargestellt:

L.

Der Benutzer gibt den Befehl zur Deaktivierung der Zuhaltung. Das Signal ,UNLOCK CMD* wechselt von LLO auf LLI,
wahrend das Signal ,,Outputl” von LL1 auf LLO wechselt.

Die Deaktivierung des Elektromagneten wird mit einer Verzdgerung der ,Unlock-Zeit“ von 0,5 Sekunden im Vergleich zur
Steuerung eingegeben. Das Signal LOCK OUT wechselt von LLO auf LL1.

Mit einer Verzogerung von 95 ms im Verhaltnis zur Betatigung, erfolgt die tatsachliche Deaktivierung des Elektromag-
neten. Dies ist durch technischen Eigenschaften des Elektromagneten notwendig. Der Wert 95 ms liegt unter 100 ms
(“Feedback-Zeit“). Somit liegen keine Fehler vor.

4. Die Zuhaltung ist deaktiviert und der Bediener offnet die Tiir. Das Signal FBK_GATE wechselt von LL1 auf LLO.
5. Der Benutzer schlieBt die Tiir und das Signal FBK_GATE wechselt von von LLO auf LL1.
6. Der Benutzer fordert die Aktivierung der Zuhaltung an lber das Signal UNLOCK CMD. Der GUARD LOCK-Operator er-

fasst, dass die Tur geschlossen ist iber FBK GATE und steuert die Zuhaltung tiber LOCK OUT an. Das Signal LOCK OUT
wechselt von LL1 auf LLO.

Es erfolgt die tatsachliche Aktivierung des Elektromagneten mit einer Verzégerung ca. 95 ms nachdem das LOCK OUT
Signal an den Elektromagneten angelegt wurde. Die Zuhaltung ist nun tatsachlich aktiviert.

Sobald der GUARD LOCK-Operator erfasst, dass die Zuhaltung aktiviert und die Tir geschlossen ist, wird das Signal
,Outputl” auf LL1 gebracht.

Signalverlauf

FBK_ELEKT. | @ | i @
UNLOCK_CMD | ! |

FBK_GATE | | @ |® | | |
wort [ @ .
oor | - (@ 1 ®

timsl o 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000 4500 5000

Bild 215:  Signalverlaufe in Bezug auf die Funktionsweise des GUARD LOCK-Blocks in der Betriebsart mit Gate
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Betriebsart mit Verpflichtung zum Offnen der Tiir: In diesem Fall
darf der Parameter ,Tiir nicht vorhanden“ nicht ausgewahlt sein.
Stattdessen muss der Parameter ,Schutztir zwingend 6ffnen” aus-
gewahlt werden. Der Eingang GATE muss notwendigerweise an ein
Signal des Typs INTERLOCK angeschlossen sein, welches den Status
der Tirstellung erfasst. Der Eingang GATE muss das Offnen der Tiir
bestatigen. Der Eingang LOCK_FBK muss notwendigerweise an ein
Signal des Typs LOCK FEEDBACK angeschlossen sein, welches den
Status des Elektromagneten und der Zuhaltung erfasst. Der Eingang
UNLOCK_CMD kann im Schaltplan beliebig angeschlossen werden
und bestimmt die Anfrage zur Deaktivierung der Zuhaltung (wenn auf
,1“ (TRUE)).

Der Ausgang OUTPUT ist,, 1“ (TRUE), wenn die Schutztiir geschlossen
und die Zuhaltung aktiv ist. Wird ein Freigabebefehl auf den Eingang
UNLOCK_CMD angewendet, wird das Output-Signal auf ,0“ (FALSE)
gesetzt und die Zuhaltung wird durch LOCKOUT freigegeben.

Der Ausgang OUTPUT ist auch ,,0" (FALSE), wenn Fehlerbedingungen
vorliegen (z. B. Tir bei aktivierter Zuhaltung gedffnet, Feedback-Zeit
uber dem maximal zulassigen Wert, usw.).

GUARD LOCK

@ Eigenschaften
GUARD LOCK

[ ] Manueller Reset
Reset Typ
Automatisch

UnlLock Zeit (s)

05

Feedback Zeit (s)

0.1 2

Federvemriegelung

Gate zwingend &ffnen

Gate nicht vorhanden

[] Aktivierung Error Qut

Bild 216:  Zuhaltungslogik/ Gate zwingend 6ffnen

Ab dem Moment, in dem der Freigabebefehl UNLOCK_CMD erfasst wird, gibt der Ausgang LOCKOUT die Zuhaltung nach
einem benutzerdefinierten Zeitraum frei. Dieser Parameter entspricht der einstellbaren ,Entriegelungszeit”.

Die Aktivierungszeit des Elektromagneten hangt eng mit seinen technisch-physikalischen Eigenschaften zusammen und ist
daher abhangig von der verwendeten Zuhaltung anders. Durch Aktivierung von LOCKOUT, andert das Signal LOCK_FBK
seinen Status zu unterschiedlichen Zeiten. Um dieser Variabilitdt abzuhelfen, kann der Benutzer den Wert des Parameters
»RUckfiihrkreis Zeit" andern. Dieser definiert die maximale Zeitspanne fiir die Statusanderung des Eingangs LOCK_FBK. Diese
Statusanderung wird vom Operator GUARD LOCK nach der Aktivierung des Elektromagneten erwartet. Es muss dabei die
Bedingung Feedback-Zeit > Zeit der Aktivierung des Elektromagneten gelten.

Im Anschluss ein Anwendungsbeispiel zu den zuvor erfolgten Ausflihrungen.

Beispiel der Betriebsart mit Verpflichtung zum Offnen der Tiir: In diesem Beispiel gibt der Benutzer die Zuhaltung mit dem
von einer Taste gebildeten Funktionsblock ,SWITCH" frei. Das LOCKOUT-Signal steuert den Meldeausgang ,STATUS". Dieser
Befehl steuert die Ansteuerung der Zuhaltung (den Elektromagneten). Der Status der Zuhaltung wird vom Eingang ,Lock_fbk"
uber den Input-Block ,LOCK FEEDBACK" erfasst. Der Ausgang ,Outputl” gibt den Zustand der Zuhaltung an.

Die Tiirstellung wird vom Eingang ,Gate” iiber den Input-Block ,FBK_GATE" (iberwacht.

Die im Beispiel verwendete Zuhaltung bleibt aktiv, wenn der Elektromagnet nicht mit Strom versorgt ist, daher muss die

Option ,Federblockierung” ausgewahlt werden.

Input 5 (M1) /P21 k

Input 1 (M1) /P17

GUARD LOCK
P> Gate

| Lock_fok

> UnLoc

Input 2 (M1) /P18

Input 3 (M1) /P19

Bild 217: Beispiel der Betriebsart mit Verpflichtung des Gate-Offnens

@ Eigenschaften

GUARD LOCK
[] Manueller Reset

Reset Typ

Autematisch

UnLock Zeit ()
Feedback Zeit (s)

Federverriegelung
(] Gate zwingend &ffnen
[C] Gate nicht vorhanden

[] Aktivierung Error Out
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Auf der rechten Seite sind die Parameter des GUARD LOCK-Operators dargestellt. Auf der linken Seite
ist ein Beispiel einer Anwendung dargestellt. Es ist zu erkennen, dass das Feedback des Elektromag-

Tipp! neten aus zwei Kontakten besteht, einem Offner- und einem SchlieBerkontakt. Wird der Elektromagnet
mit Strom versorgt, wechseln die beiden Kontakte den Status. Fir die Tirstellung werden dagegen
zwei Offnerkontakte verwendet.

In der Abbildung unten sind die Ablaufe in Bezug auf den Betrieb dargestellt:

L.

Der Benutzer gibt den Befehl zur Deaktivierung der Zuhaltung. Das Signal ,UNLOCK CMD* wechselt von LLO auf LLI,
wahrend das Signal ,,Outputl” von LL1 auf LLO wechselt.

Der Elektromagnet bzw. die Zuhaltung wird mit einer Verzogerung der ,Unlock-Zeit“ von 0,5 Sekunden deaktiviert. Das
Signal ,LOCK OUT.” wechselt von LLO auf LL1.

Mit einer Verzogerung von 95 ms im Verhaltnis zur Betatigung, erfolgt die tatsachliche Deaktivierung des Elektromag-
neten. Dies ist durch technischen Eigenschaften des Elektromagneten notwendig. Der Wert 95 ms liegt unter 100 ms
(“Feedback-Zeit“). Somit liegen keine Fehler vor.

4. Die Zuhaltung ist deaktiviert und der Bediener offnet die Tiir. Das Signal FBK_GATE wechselt von LL1 auf LLO.
5. Der Benutzer schlieBt die Tiir und das Signal FBK_GATE wechselt von von LLO auf LL1.
6. Der Benutzer fordert die Aktivierung der Zuhaltung an iiber das Signal ,UNLOCK CMD. Der GUARD LOCK-Operator er-

fasst, dass die Tur geschlossen ist iber FBK GATE und steuert die Zuhaltung tiber LOCK OUT an. Das Signal LOCK OUT
wechselt von LL1 auf LLO.

Es erfolgt die tatsachliche Aktivierung des Elektromagneten mit einer Verzégerung ca. 95 ms nachdem das LOCK OUT
Signal an den Elektromagneten angelegt wurde. Die Zuhaltung ist nun tatsachlich aktiviert.

Sobald der GUARD LOCK-Operator erfasst, dass die Zuhaltung aktiviert und die Tir geschlossen ist, wird das Signal
,Outputl” auf LL1 gebracht.

Signalverlauf

FBK_ELEKT. @ @
UNLOCK_CMD E | E i
FBK_GATE @ @
LOCK OUT @ @

tims] 0 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000 4500 5000

Bild 218: Signalverlaufe in Bezug auf die Funktionsweise des GUARD LOCK-Blocks in der Betriebsart mit Verpflichtung

des Gate-Offnens
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In der Betriebsart ,Verpflichtung Gate 6ffnen” zeigt der Operator GUARD LOCK einen Fehler an, wenn er das Offnen der Tir
nach einer Anfrage zur Deaktivierung der Zuhaltung nicht erfasst. Dieses Konzept wird in der Abbildung im Anschluss (siehe
Abbildung) hervorgehoben. Im vorliegenden Fall wurde die Option ,Aktivierung Error out” im Plan aus Abbildung 61 gewahlt,
um die Stérung im Graphen einblenden zu konnen.

Der Operator fordert die Deaktivierung der Zuhaltung an, doch die Tir wird nie geoffnet. Dieser Zustand wird von dem Signal
.FBK_GATE" angezeigt welcher fest auf LL1 bleibt. Folglich zeigt der Operator GUARD LOCK einen Fehler (Wechsel von LLO
auf LL1), wenn der Zyklus der Ansteuerung der Zuhaltung beendet ist (Moment E).

Signalverlauf

FBK_ELEKT. *

UNLOCK_CMD

FBK_GATE

Outputl

LocK ouT

1 1
1

i i i

" 1 ] 1 1
I 4 4 4 a a ‘. .
i i i I a i i F
' ] ' ] ' ] ] ] ]
) ] ] Al b] ] ] ] ]
i ] ] 1 ] ] i 1
1 1 1 1 ] ] 1 1
1 1 1 1 1 1 1 4
4 . . (] . . . . .
i ] i i ] ] ' i

]

1 ] ] 1 1 ]
1 1 1 1 1 1
i a 4
i i i i

i 1l

1 s H i H H H
1 ] Il Il 1 Il Il 1 I
1 ] 1 h I} I} ] ¥

i ] i i ] 1] i ]
1 1 1l 1 1 1 1l i 3
1 v 1 1 , ' 1 1

I ' I i . ' . ‘
1 ] 'l 'l i ’ i i Il
L : 1 ! L [ I L L

I i \ i i I V W i 3 3

tims] o 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000 4500 5000

Bild 219: Beispiel einer moglichen Stérung im Modus , Verpflichtung Offnen Gate®. In diesem Fall wird der Fehler generiert,
well die Tir nie gedffnet wird, obwohl eine Anfrage zum Freigeben/Blockieren der Verriegelung erfolgt ist.

Parameter

Manueller Reset: Es sind zwei Arten von Reset moglich: ,Manuell“ und ,Uberwacht*. Bei Auswahl des manuellen Resets wird
nur der Signaliibergang von O zu 1 Gberpriift. Im Falle des iberwachten Resets wird der doppelte Ubergang von O zu 1 und
dann zuriick zu O Uberpriift.

Manuell Uberwacht
t2
]
1
-~ !
Reset . Reset . Y
1 t 1 YW/
o L
ouT ouT
t=250ms t1 =250 ms
t2=250ms

Bild 220:  Zuhaltungslogik manueller/ liberwachter Reset
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A\ WARNUNG

Wenn die manuelle Rickstellung aktiviert ist, muss ein fortlaufender Eingang verwendet werden, der
auf die durch den Funktionsblock belegten Eingangen folgt.

Beispiel: Wenn Inputl und Input2 fiir den Funktionsblock verwendet werden, muss Input3 fiir Reset-
Eingang verwendet werden.

Entriegelungszeit (s): Die Zeit, die zwischen der Aktivierung des Eingangs Unlock_cmd und der tatsachlichen Freigabe der
Verriegelung vergeht.

»Oms -1 s: Schritt 100 ms
»1,5s-10s: Schritt 0,5 s
»15s-25s: Schritt5 s

Riickfiihrkreis Zeit (s): Maximale Verzogerungszeit zwischen dem Ausgang LockOut und dem Eingang Lock_fbk (wie im
Datenblatt der Zuhaltung angegeben, mit gewiinschter Verzogerung).

» 10 ms — 100 s: Schritt 10 ms
» 150 ms - bis 1 s: Schritt 50 ms
»1,5s-3s:Schritt 0,5 s

Mechanisch verriegelt (Ruhestrom): Die Zuhaltung wird passiv verriegelt und aktiv gelost, d. h. sie wird durch die mechani-
sche Kraft der Feder zugehalten. Die Zuhaltung bleibt somit auch nach Unterbrechung der Spannungsversorgung verriegelt.

Schutztiir muss einmal gedffnet werden: Der Zyklus wird nur beim Offnen der Tiir und nachfolgender Bestatigung auf dem
Eingang GATE fortgesetzt.

Tur nicht vorhanden: Wenn ausgewahlt, wird der Eingang GATE deaktiviert.

Aktivierung Fehlerausgang: Wird ausgewahlt, um ein Signal (Error OUT) zum Melden einer Funktionsstorung der Zuhaltung
freizuschalten. Wenn Error OUT = ,1“ (TRUE), liegt ein Fehler an der Zuhaltung vor.

178 (Originalbetriebsanleitung) 2121331-09-07/25



E U c H N E R Modulare Sicherhe:::st:;iziz:lgeilt\ltllgg

9.4.4. ZAHLER-Operatoren

Die Operatoren des Typs ZAHLER gestatten dem Benutzer, ein Signal (TRUE) zu erzeugen, sobald die eingegebene Zahlung
erreicht wird.

9.4.4.1. Zihler (COUNTER) (max. Anzahl = 16)

Der Operator COUNTER ist ein Impulszahler. @ Eigenschaft
Es gibt drei Betriebsarten: COUMTER
1. AUTOMATISCH Abwirts

2. MANUELL
3. MANUELL+AUTOMATISCH

Aktivierung Ricksetzeingang

Fahlwert (/16383

£

Eeide Flanksn

Zahlertyp
Manuell/Autormatizch
In den folgenden Beispielen ist der Zahlerwert 6:

1. Der Zahler erzeugt einen Impuls mit der Lange zwei interner Zyklen, [ Zahlerstatus
sobald der eingegebene Zahlwert erreicht wird. Ist der Pin von
CLEAR nicht aktiviert, ist dies der Standardmodus. Bild 221:  Zahler

A

S hh

el by i@ af el sfotoiafataisiolajaieiayslnl1lz|ala

counter i i i i

Bild 222:  Verwendung des Zahlers ohne Riicksetzeingang

2. Der Zahler bringt den Ausgang Q auf ,1“ (TRUE), sobald der eingegebene Zahlerwert erreicht wird.
Der Ausgang Q wird ,0“ (FALSE), wenn das CLEAR-Signal aktiviert wird.

InClear ¢t 1 4 i \ I 0 i i

OutQ : | i i | i i

nternal | 31 21 3% 4l 51 6161 61 6i 61 0i 0] 01 1i2i314i5i6i 6i6i86
counter i i [ | ! ! ! 1

Bild 223:  Verwendung des Zahlers mit CLEAR-Signal zum Rlcksetzen des Ausgangs
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3. Der Zahler erzeugt eine Impulsléange, die der Reaktionszeit entspricht, sobald die eingegebene Zahlung erreicht wird.
Wird das Signal CLEAR aktiviert, kehrt die interne Zahlung auf O zuriick.

-~ UUUUULULLLUL LU
A H i ‘—‘ AR L
o | | z B | o 2l H -

1 1 i 1
Internal | 9 ' 21 35 4§ 5{0i1i2i 0i 0i Oi 1i 21 3i 41 5i 0i 11 21 3i 4
counter i i i ;

Bild 224:  Verwendung des Zahlers mit CLEAR-Signal zum Riicksetzen des Zahlereingangs

Parameter

Aktivierung Riicksetzeingang: Ist dies ausgewahlt, wir die Clear- Anfrage aktiviert, um die Zahlung wieder aufzunehmen, indem
der Ausgang Q wieder auf ,0" gebracht wird (FALSE). AuBerdem wird die Moglichkeit gegeben, die automatische Funktion
(Automatische Aktivierung) mit manuellem Reset zu aktivieren.

Erfolgt die Auswahl nicht, ist die Betriebsart in diesem Fall automatisch und beim Erreichen der eingegebenen Zahlung begibt
sich der Ausgang auf ,1“ (TRUE) und bleibt dort wahrend zwei interner Zyklen. Danach wird er zuriickgestellt.

Abwarts: Aktiviert die Riickwartszahlung.
Beide Flanken: Wenn aktiviert, werden steigende und fallende Flanken gezahit.

Zahlerstatus: Wenn ausgewahlt, kann tiber den Ausgang COUNTER der aktuelle Zahlerwert an den Block COUNTER COM-
PARATOR weitergegeben werden.

9.4.4.2. Vergleich Zahlerwert (COUNTER COMPARATOR) (nur MSC-CB-S und MSC-CB > 4.0)

Der Operator COUNTER COMPARATOR ermoglicht es den Ausgang @ Eigenschaft
Counter des Operators COUNTER mit einem Schwellenwert zu ver- COUNTER COMPARATOR
gleichen. '

Ist der Zahlerwert des Operators COUNTER Kleiner als der Schwel-
lenwert, dann ist der Ausgang ,0“ (FALSE).

L

[l

Mwels

(%]

Ist der Zahlerwert groBer oder gleich der Schwellenwert, dann ist der
Ausgang ,1“ (TRUE).

Bild 225:  Vergleich Zahlerwert

) Wichtig!

Der Operator kann nur an den Ausgang COUNTER eines ZAHLER-Operators angeschlossen werden.

Parameter
Schwelle: Zahlerwert ab dem der Ausgang auf ,1“ (TRUE) gesetzt wird
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9.4.5. TIMER-Operatoren (max. Anzahl = 32 mit MSC-CB, max. Anzahl = 48 mit MSC-CB-S)
Mit den Operatoren des Typs TIMER kann ein Signal (TRUE oder FALSE) fiir eine benutzerdefinierte Zeit erzeugt werden.

9.4.5.1. MONOSTABIL

Mit dem Operator MONOSTABIL wird durch die steigende/ fallende ~](3) Eigenschaften
Flanke des Eingangs ein Ausgang von ,1“ (TRUE) erzeugt. Dieser Vo
Zustand bleibt fiir die eingestellte Zeit erhalten.

MONOSTABLE

jut

Parameter

Zeit: Die Verzogerung kann auf einen Wert zwischen 10 ms und
1098,3 s eingestellt werden.

Steigende Flanke: Wenn ausgewahlt, wird der Ausgang bei der steigen-

den Flanke des Eingangssignals auf ,1“ (TRUE) gesetzt und bleibt fir

die eingestellte Zeit in diesem Zustand. Dieser Zustand kann jedoch Bild 226:
verlangert werden, solange der Eingang auf ,1“ (TRUE) bleibt.

Monostabil

1T T <7

Out

Bild 227: Zustandsanderung bei Verwendung mit steigender Flanke

Wenn nicht ausgewahlt, ist die Logik umgekehrt, d. h. der Ausgang wird bei fallender Flanke des Eingangssignals auf ,0“
(FALSE) gesetzt und bleibt fiir die eingestellte Zeit in diesem Zustand. Dieser Zustand kann jedoch verlangert werden, solange
der Eingang auf ,0“ (FALSE) bleibt.

AL

1T T <7

Out

Bild 228:  Zustandsanderung bei Verwendung mit fallender Flanke

Retriggerbar: Wenn ausgewahit, wird die Zeit bei jeder Statusanderung des Eingangs zurlickgesetzt.
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9.4.5.2. MONOSTABIL_B

Mit diesem Operator wird durch die steigende/fallende Flanke des
Eingangs ein Ausgang ,1“ (TRUE) erzeugt. Dieser Zustand bleibt
wahrend der eingestellten Zeit t erhalten. MONOSTABLE B

/ @ Eigenschaften

Parameter

ut

Zeit: Die Verzogerung kann auf einen Wert zwischen 10 ms und
1098,3 s eingestellt werden.

Steigende Flanke: Wenn ausgewahlt, wird der Ausgang bei der stei-
genden Flanke des Eingangssignals auf ,,1“ (TRUE) gesetzt und bleibt

fur die eingestellte Zeit in diesem Zustand. Bild 229:  Monostabil_B
In /T‘ H N N
e U I e I %
Out

Bild 230:  Zustandsanderung bei Verwendung mit steigender Flanke

Wenn nicht ausgewahlt, ist die Logik umgekehrt, d. h. der Ausgang wird bei fallender Flanke des Eingangssignals auf ,0“
(FALSE) gesetzt und bleibt fiir die eingestellte Zeit in diesem Zustand.

T T <7

<
<
<

Out

Bild 231:  Zustandsanderung bei Verwendung mit fallender Flanke

®» |Im Gegensatz zum Operator MONOSTABIL wird der Ausgang OUT bei MONOSTABIL_B nicht (iber die maximal eingestellte
Zeit t hinaus auf ,1“ (TRUE) gehalten.

Retriggerbar: Wenn ausgewahlt, wird die Zeit bei jeder Statusanderung des Eingangs zuriickgesetzt.
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9.4.5.3. Wischkontakt (PASSING MAKE CONTACT)

Der Operator PASSING MAKE CONTACT stellt einen Ausgang zur Ver-
fligung, der das am Eingang vorhandene Signal am Ausgang als Puls e—————
zur Verfiigung stellt. Wenn dieses Signal langer als die eingestellte
Zeit ,1“ (TRUE) ist, wird der Puls auf die eingestellte Zeit begrenzt. —T

Bei einer fallenden Eingangsflanke wird der Puls verkiirzt.

» | Eigenschaft
PASSING MAKE COMTACT

Zeit
e Lt
|3 - nnnl

Parameter

[[7] Retriggerbar
Zeit: Die Verzogerung kann auf einen Wert zwischen 10 ms und

1098,3 s eingestellt werden. Bild 232:  Wischkontakt
In ¥ ¥ r .3
=T =T <T 'T—|
r— —
out

Bild 233:  Zustandsanderung des Wischkontakts ohne eingestelltem ,Retriggerbar”

Retriggerbar: Wenn aktiviert, wird die Zeit bei einer fallenden Eingangsflanke nicht zuriickgesetzt. Der Ausgang bleibt wahrend
der gesamten eingestellten Zeit ,1“ (TRUE). Wenn eine neue steigende Eingangsflanke anliegt, wird der Timer neu gestartet.

=T =T

QOut

Bild 234:  Zustandsanderung des Wischkontakts mit ,Retriggerbar”
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9.4.5.4. Verzogerung (DELAY)

Der Operator DELAY ermoglicht die Anwendung einer Signalverzoge- @ Eigenschafien
rung und schaltet den Ausgang nach der eingestellten Zeit auf ,1“ e
(TRUE), wenn das Signal am Eingang den Status andert.

EICLAE

Parameter ut
N . - - @ : O ms
Zeit: Die Verzogerung kann auf einen Wert zwischen 10 ms und .
1098,3 s eingestellt werden. Retriggerable
Steigende Flanke

Steigende Flanke: Mit dieser Einstellung wird eine Einschaltverzé-

gerung gewahlt. Wenn ausgewahlt, startet die Verzogerung an der

steigenden Flanke des Eingangssignals. Danach wird der Ausgang .

auf ,1 (TRUE) gesetzt und bleibt fiir die eingestellte Zeit in diesem Bild 235:  Verzogerung
Zustand, solange der Eingang bei ,1“ (TRUE) bleibt.

Out

Bild 236:  Einschaltverzogerung

Wenn nichts ausgewahlt, ist die Logik umgekehrt. Mit dieser Einstellung wir eine Ausschaltverzogerung gewahit. Der Ausgang
wird bei der steigenden Flanke des Eingangs auf ,1“ (TRUE) gesetzt und die Verzogerung startet an der fallenden Flanke
des Eingangs. Am Ende der eingestellten Zeit wird der Ausgang auf ,0“ (FALSE) gesetzt, sofern am Eingang ebenfalls ,0“

(FALSE) vorhanden ist, ansonsten bleibt er bei ,1“ (TRUE).

i i B

Bild 237:  Ausschaltverzogerung

Retriggerbar: Wenn ausgewahlt, wird die Verzogerung bei jeder Statusanderung des Eingangs zuriickgesetzt.
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9.4.5.5. Langzeitverzogerung (LONG DELAY) (nur MSC-CB-S und MSC-CB > 4.0)

Der Operator LONG DELAY ermoglicht die Anwendung einer Signal- (%) Eigenschaft
verzogerung bis zu 15 Stunden und schaltet den Ausgang nach der LOMG DELAY
eingestellten Zeit auf ,1“ (TRUE), wenn das Signal am Eingang den (0,55=54915s)
Status andert. iy

T LS

[] J.EIZI (=) [00h:00m:00,5s)
haBstabs

Parameter ® 0,55+3000s Schitt 0,55
Zeit: Die Verzogerung kann auf einen Wert zwischen 0,5 s und 54915 s () 30055+34315s Schritt 5
eingestellt werden. Retriggerbar
Steigende Flanke: Mit dieser Einstellung wird eine Einschaltverzé- Steigende Flanke

gerung gewahlt. Wenn ausgewahlt, startet die Verzogerung an der
steigenden Flanke des Eingangssignals. Danach wird der Ausgang
auf ,1“ (TRUE) gesetzt und bleibt fiir die eingestellte Zeit in diesem

Timer-5tatus

Zustand, solange der Eingang bei ,1“ (TRUE) bleibt. Bild 238: Langzeitverzogerung
In A A

{7
Out

Bild 239: Einschaltverzogerung

Wenn nichts ausgewahlt, ist die Logik umgekehrt. Mit dieser Einstellung wir eine Ausschaltverzogerung gewahit. Der Ausgang
wird bei der steigenden Flanke des Eingangs auf ,1“ (TRUE) gesetzt und die Verzogerung startet an der fallenden Flanke
des Eingangs. Am Ende der eingestellten Zeit wird der Ausgang auf ,0“ (FALSE) gesetzt, sofern am Eingang ebenfalls ,0“

(FALSE) vorhanden ist, ansonsten bleibt er bei ,1“ (TRUE).

: S '

i i B

Bild 240:  Ausschaltverzogerung

Retriggerbar: Wenn ausgewahlt, wird die Verzogerung bei jeder Statusanderung des Eingangs zuriickgesetzt.

Timer-Status: Wenn ausgewahlt, wird der aktuelle Wert des Timers ausgegeben. Dieser Ausgang kann im Eingang an einem
Operator DELAY COMPARATOR (ibertragen werden.
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9.4.5.6. Vergleich Timer-Wert (DELAY COMPARATOR) (nur MSC-CB-S und MSC-CB > 4.0)

Der Operator DELAY COMPARATOR ermoglicht es den Ausgang Timer (~) Eigenschaft
der Timer-Operatoren mit einem Schwellenwert zu vergleichen. Ist der DELAY COMPARATOR
Timer-Wert des Timer-Operators kleiner als der Schwellenwert, dann DELAY COMPARATOR izl
ist der Ausgang ,0“ (FALSE). Ist der Timer-Wert groBer oder gleich - . Schwelle
der Schwellenwert, dann ist der Ausgang ,,1“ (TRUE). -~ 05 & [00n:00m:005)
hizBstaks
(®) 0,55=3000s Schritt 0,55
() 30055+54810s Schritt 5s

Bild 241: Vergleich Timer-Wert

)

Wichtig!

Der Operator kann nur an den Ausgang Timer eines Timer-Operators angeschlossen werden.

Parameter

Schwelle: Zahlerwert ab dem der Ausgang auf ,1“ (TRUE) gesetzt wird.

MaBstab: Der Benutzer kann zwei verschiedene Skalen fiir die einzustellende Zeit T wahlen.
» 0,5 s-3000 s: Schritt 0,5 s
» 3005 s -54915 s: Schritt5 s
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9.4.5.7. Verzogerungsleitung (DELAY LINE)

Dieser Operator ermoglicht die Anwendung einer Signalverzogerung ~|(3) Eigenschaften
und schaltet den Ausgang bei einem Ausbleiben des Signals auf dem DELAY LINE
Eingang nach einer eingestellten Zeit auf ,0.

| ud

Kehrt der Eingang vor Ablauf der eingegebenen Zeit auf ,1* zuriick, DELAY LIbE
erzeugt der Ausgang OUT in jedem Fall einen Impuls LLO (FALSE). " ® On
Dessen Dauer entspricht etwa dem Doppelten der Ansprechzeit und
der Impuls LLO wird um die eingestellte Zeit verzogert.
Parameter
Zeit: Die Verzogerung kann auf einen Wert zwischen 10 ms und . _
1098,3 s eingestellt werden. Bild 242: Verzogerungsleitung
ol
ot ouT e »L |
lgemeeeee > > 2drisp

Bild 243:  Ausschaltverzogerung ohne Filter von kurzen Unterbrechungen

% |m Gegensatz zum Operator VERZOGERUNG filtert der Operator VERZOGERUNGSLEITUNG keine Unterbrechungen des
Eingangs heraus, die kirzer als die eingestellte Zeit sind.

=» Dieser Operator wird bei Verwendung von verzogerten OSSD angezeigt (OSSD muss mit RESTART MANUAL program-
miert werden).

MaBstab: Der Benutzer kann zwei verschiedene Skalen fiir die einzustellende Zeit T wahlen.
» 10 ms - 60 s: Schritt 10 ms
» 60,1 s -1098,3 s: Schritt 100 ms

9.4.5.8. Langzeitverzogerungsleitung (LONG DELAY LINE) (nur MSC-CB-S und MSC-CB > 4.0)

Der Operator ermoglichst die Anwendung einer Signalverzogerung (%) Eigenschaft
und schaltet den Ausgang bei einem Ausbleiben des Signals auf den LOME DELAY LINE
Eingang nach einer einstellten Zeit (bis zu 15 Stunden) auf ,,0“ (FALSE). — (0,55=549155)
Kehrt der Eingang vor Ablauf der eingegebenen Zeit auf ,1“ (TRUE) N v |ze
zuriick, erzeugt der Ausgang OUT in jedem Fall einen Impuls LLO (FAL- pwes 7~y [N
SE). Dessen Dauer entspricht etwa dem Doppelten der Ansprechzeit 05[v] & [D0n00m:00,5
und der Impuls LLO wird um die eingestellte Zeit verzogert. MaBstabs

(®) 0,55+3000s Schritt 0,55
Parameter () 30055+54915s Schritt 5

Zeit: Die Verzogerung kann auf einen Wert zwischen 0,5 s und 54915 s
eingestellt werden.

MaBstab: Der Benutzer kann zwei verschiedene Skalen fiir die einzustellende Zeit T wahlen.

» 0,5 s 3000 s: Schritt 0,5 s

» 3005 s - 54915 s: Schritt5 s

% |m Gegensatz zum Operator VERZOGERUNG filtert der Operator VERZOGERUNGSLEITUNG keine Unterbrechungen des
Eingangs heraus, die kirzer als die eingestellte Zeit sind.

Bild 244 Langzeitverzogerungsleitung

®» Dieser Operator wird bei Verwendung von verzogerten OSSD angezeigt (OSSD muss mit RESTART MANUAL program-
miert werden).
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9.4.5.9. Takterzeugung (CLOCKING)

Mit dem Operator CLOCKING wird ein Taktsignalausgang mit der (2 Eigenschatten
gewlinschten Zeitdauer erzeugt, wenn der Eingang ,1“ (TRUE) ist. CLOCKING

CLOCKING

Beim Clocking stehen bis zu 7 Eingange flr die Ausgangssteuerung
des Tastverhaltnisses zur Verfiigung.

ut

Parameter

Zeit: Die Verzogerung kann auf einen Wert zwischen 10 ms und
1098,3 s eingestellt werden.

Auswahl des Tastverhaltnisses: Es konnen bis zu 7 Eingange fiir 7 ver-
schiedene Tastverhaltnisse des Ausgangssignals ausgewahlt werden.

Je nach aktiviertem Eingang weist das Taktsignal auf OUT das ent-
sprechende Tastverhaltnis auf.

Der Eingang EN muss immer auf Pegel High (TRUE) eingestellt sein.

Informationen zur Betriebsart des Operators konnen der folgenden Bild 245:  Takterzeugung
Tabelle entnommen werden.

m
2

10 % 20 % 30 % 40 % 60 % 70 % 80 % ouT

50 %
10 %
20 %
30%
40 %
60 %
70 %
80 %
90 %

e e e e N )
— O 0Ol o olo|l—~|O|O
ol o/l olojlo|—r|O|O|O
oOojlololojlo|lm|lOlO|O|O
Ol OO |O|O|O
oOolojlo|lm|lOj OO O|O|O
ol O OO O] OO |O
— | Ol 0O 0Ol ojlolo|lo|o

Tabelle 82: Auswahl des Tastverhaltnisses

= Der vorgeschaltete Stromkreis des Operators CLOCKING muss sicherstellen, dass neben der EN-Freigabe nur ein einziges
Eingangssignal vorhanden ist (abgesehen vom Tastverhaltnis 10 %, 80 %).

» Das gleichzeitige Vorhandensein von Eingangs EN und einer Anzahl von Eingangen >1 auf Pegel High (TRUE) erzeugt
ein Ausgangssignal mit einem Tastverhaltnis von 50 %.

EN

DUTY CYCLE 50%

DUTY CYCLE 20% | |_ |

DUTY CYCLE 40%

DUTY CYCLE 80% | | J

Time

Bild 246: Verschiedene Tastverhaltnisse
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9.4.6. Die MUTING-Funktion

Die Muting-Funktion ermoglicht eine zeitweise und automatische Unterbrechung des Betriebs einer Sicherheitsvorrichtung,
um einen normalen Materialfluss (iber einen geschiitzten Durchgang zu ermoglichen.

In anderen Worten ermoglicht das System, wenn es Material erkennt und dieses von einem eventuellen Bediener unterscheidet
(in einer potenziellen Gefahrensituation), vorlibergehend die Sicherheitsvorrichtung zu umgehen und so dem Material das
Durchqueren des Durchgangs zu gestatten.

9.4.7. MUTING-Operatoren (max. Anzahl = 4 mit MSC-CB, max. Anzahl = 8 mit MSC-CB-S)

9.4.7.1. Gleichzeitiges Muting (MUTING ,Con*)

Die Aktivierung der Muting-Funktion erfolgt im Anschluss an die Un- ~|(2) Eigenschaften
terbrechung der Sensoren S1 und S2 (Reihenfolge ist unerheblich) in MUTING "Cen
vom Bediener bestimmten Zeitraum zwischen 2 s und 5 s (bzw. S4 e (9

und S3 bei Material, das in Gegenrichtung lauft). LI o e

utput

Der Operator MUTING ,Con“ mit ,gleichzeitiger” Logik ermdglicht
das Muting des Eingangssignals (iber die Sensoreingange S1, S2,
S3 und S4.

Nuting

®» Voraussetzung: Der Muting-Zyklus kann erst beginnen, wenn alle
Sensoren S1 -S4 ,0“ (FALSE) sind und der Eingang INPUT ,1“
(TRUE) unbedeckt ist.

Parameter CensorTet

Timeout (s): Stellt die Zeit von 10 s bis unendlich ein, innerhalb welcher
der Muting-Zyklus beendet sein muss. Ist der Zyklus am Ende dieser MiRdeste s nsoren
Zeit nicht abgeschlossen, wird das Muting sofort unterbrochen.

Mit Freigabe: Wenn ausgewahlt, besteht die Moglichkeit, die Muting- g4 247-
Funktion freizugeben oder nicht. Ansonsten ist die Muting-Funktion
immer freigegeben.

Gleichzeitiges Muting

Es gibt zwei Freigabemodi: ,Start/Stop Zustandsgesteuert” und ,Nur Start mit Flanke“. Bei Auswahl von ,Start/Stop Zu-
standsgesteuert” kann der Muting-Zyklus nicht gestartet werden, wenn ,Enable“ auf ,1“ (TRUE) oder ,0“ (FALSE) eingestellt
ist, sondern wird erst bei einer steigenden Flanke aktiviert.

Zum Deaktivieren des Muting ist ,Enable” auf ,0“ (FALSE) einzustellen. In diesem Modus wird das Muting bei fallender Flanke
ungeachtet des Zustands deaktiviert. Bei Auswahl von ,Nur Start mit Flanke” kann das Muting nicht deaktiviert werden. ,Ena-
ble“ muss auf ,,0“ (FALSE) eingestellt werden, um eine neue steigende Flanke fiir den nachsten Muting-Zyklus zu ermoglichen.

Richtung: Die Reihenfolge, in der die Sensoren belegt werden, kann festgelegt werden. Wenn auf BIDIR (Bidirektional) einge-
stellt, ist eine Belegung in beiden Richtungen (von S1&S2 nach S3&S4 und von S3&S4 nach S1&S2) maéglich. Bei AUF ist
eine Belegung von S1&S2 nach S3&S4 und bei AB von S3&S4 nach S1&S2 maoglich.

Mutingende: Es gibt zwei Arten: LICHTGITTER und SENSOR. Bei Auswahl von LICHTGITTER wird das Muting bei steigendem
Eingangssignal beendet. Bei SENSOR wird das Muting beendet, wenn der dritte Sensor freigegeben wurde.
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Auswahl LICHTGITTER

S1 S2 Eingang S3 S4 Muting
0 0 1 0 0 0

1 0 1 0 0 0

1 1 1 0 0 1

1 1 X 0 0 1

] ; - ; } ; Muting Aktiviert
0 0 0 1 1 1

0 0 1 1 1 0

0 0 1 0 0 0

Tabelle 83: Zustandstabelle gleichzeitiges Muting bei Auswahl LICHTGITTER
Auswahl SENSOR

S1 S2 Eingang S3 S4 Muting
0 0 1 0 0 0

1 0 1 0 0 0

1 1 1 0 0 1

1 1 X 0 0 1

1 1 X 1 1 1 Muting Aktiviert
0 0 0 1 1 1

0 0 1 1 1 1

0 0 1 0 1 0

0 0 1 0 0 0

Tabelle 84: Zustandstabelle gleichzeitiges Muting bei Auswahl SENSOR

Muting verlangern: Nur bei ,Mutingende = Lichtgitter“: Sollte aktiviert werden, wenn beispielsweise bekannt ist, dass
nach Beendigung des Muting Gegenstande iber die Palette hinausragen und das Lichtgitter belegen konnten, wodurch
der Eingang INPUT auf ,0" (FALSE) gesetzt wird. Wahrend der Verlangerungszeit bleibt der Eingang INPUT ,1“ (TRUE). Die
Blindzeit kann zwischen 250 ms und 1 s betragen.

Sensorzeit: Es kann die maximale Zeit (zwischen 2 s und 5 s) eingestellt werden, die zwischen der Aktivierung von zwei
Muting-Sensoren liegen muss.

Mindestsensorzeit: Wenn ausgewahlt, kann Muting nur aktiviert werden, wenn zwischen der Aktivierung von Sensor 1 und
Sensor 2 (bzw. Sensor 4 und Sensor 3) eine Zeit von >150 ms verstrichen ist.
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9.4.7.2. MUTING ,L“

Die Aktivierung der Muting-Funktion erfolgt im Anschluss an die Un- ~ ) Eigenschaft
terbrechung der Sensoren S1 und S2 (Reihenfolge ist unerheblich) MUTING “L* MUTING “L-
in einem vom Bediener bestimmten Zeitraum zwischen 2 sund 5 s. R

Timeout (3)
iuting JU :|
IMit Freigabe

Steusrung Start
®» Voraussetzung: Der Muting-Zyklus kann erst beginnen, wenn S1 | Nur Start mit Flanke »
und S2 ,0“(FALSE) sind und der Eingang ,1“ (TRUE) unbedeckt ist.

Der Muting-Status endet nach der Freigabe des Durchgangs.

Der Operator MUTING mit ,L“Logik ermoglicht das Muting des Ein-
gangssignals lber die Sensoreingange S1 und S2.

Mit Mutingausgang
Sensor-Zeit

Parameter [:J

Zeit biz Muting-Ende

Timeout (s): Stellt die Zeit von 10 s bis unendlich ein, innerhalb welcher ——

der Muting-Zyklus beendet sein muss. Ist der Zyklus am Ende dieser

Zeit nicht abgeschlossen, wird das Muting sofort unterbrochen. Muting verlangsm
Mit Freigabe: Wenn ausgewahlt, besteht die Maglichkeit, die Muting- —5” LT

Funktion freizugeben oder nicht. Ansonsten ist die Muting-Funktion
immer freigegeben. Bild 248: L - Muting

Es gibt zwei Freigabemodi: ,Start/Stop Zustandsgesteuert” und ,Nur Start mit Flanke“. Bei Auswahl von ,Start/Stop Zu-
standsgesteuert” kann der Muting-Zyklus nicht gestartet werden, wenn ,Enable“ auf ,1“ (TRUE) oder ,0“ (FALSE) eingestellt
ist, sondern wird erst bei einer steigenden Flanke aktiviert. Zum Deaktivieren des Muting ist ,Enable” auf ,0“ (FALSE) einzu-
stellen. In diesem Modus wird das Muting bei fallender Flanke ungeachtet des Zustands deaktiviert. Bei Auswahl von ,Nur
Start mit Flanke" kann das Muting nicht deaktiviert werden. ,Enable“ muss auf ,0 (FALSE) eingestellt werden, um eine neue
steigende Flanke fiir den nachsten Muting-Zyklus zu ermoglichen.

Sensorzeit: Es kann die maximale Zeit (zwischen 2 s und 5 s) eingestellt werden, die zwischen der Aktivierung von zwei
Muting-Sensoren liegen muss.

Zeit bis Mutingende: Angabe der maximale Dauer (zwischen 2,5 s und 6 s), die zwischen der Freigabe des ersten Sensors
und der Freigabe des gefahrlichen Durchgangs verstreichen muss.

Nach Ablauf dieser Zeit tritt das Ende der Muting-Funktion ein.

Muting verlangern: Sollte aktiviert werden, wenn beispielsweise bekannt ist, dass nach Beendigung des Muting Gegenstande
uber die Palette hinausragen und das Lichtgitter belegen konnten, wodurch der Eingang auf ,0“ (FALSE) gesetzt wird. Wah-
rend der Verlangerungszeit bleibt der Eingang ,1“ (TRUE). Die Verlangerungszeit kann zwischen 250 ms und 1 s betragen.
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9.4.7.3. ,Sequenzielles* MUTING

Die Aktivierung der Muting-Funktion erfolgt im Anschluss an die se-

. » | Eigenschaft
quenzielle Unterbrechung der Sensoren S1 und S2, gefolgt von den MUTING “Seq” MUTING "Ceq’
Sensoren S3 und S4 (ohne zeitliche Begrenzung). Lauft die Palette in tput | e
Gegenrichtung, lautet die korrekte Sequenz: S4, S3, S2, S1. Timeout ()

0 |
Mutng ([FF] Mit Freigabe

Steuerung Start

Der Operator MUTING mit ,sequenzieller” Logik ermdglicht das Muting
des Eingangssignals Uber die Sensoreingange S1, S2, S3 und S4.

®» Voraussetzung: Der Muting-Zyklus kann erst beginnen, wenn alle
Sensoren S1 — S4 ,0“ (FALSE) sind und der Eingang INPUT ,1“

(TRUE) unbedeckt ist. [ Nur Start mit Flanke -
Mit Mutingausgang
Parameter _
Richtumg
Timeout (s): Stellt die Zeit von 10 s bis unendlich ein, innerhalb welcher
der Muting-Zyklus beendet sein muss. Ist der Zyklus am Ende dieser
Zeit nicht abgeschlossen, wird das Muting sofort unterbrochen. Mutingands

Mit Freigabe: Wenn ausgewahlt, besteht die Moglichkeit, die Muting-
Funktion freizugeben oder nicht. Ansonsten ist die Muting-Funktion

immer freigegeben. Bild 249:  Sequenzielles Muting

Es gibt zwei Freigabemodi: ,Start/Stop Zustandsgesteuert” und ,Nur Start mit Flanke“. Bei Auswahl von ,Start/Stop Zu-
standsgesteuert” kann der Muting-Zyklus nicht gestartet werden, wenn ,Enable” auf ,1“ (TRUE) oder ,0“ (FALSE) eingestellt
ist, sondern wird erst bei einer steigenden Flanke aktiviert. Zum Deaktivieren des Muting ist ,Enable” auf ,0“ (FALSE) einzu-
stellen. In diesem Modus wird das Muting bei fallender Flanke ungeachtet des Zustands deaktiviert. Bei Auswahl von ,Nur
Start mit Flanke" kann das Muting nicht deaktiviert werden. ,Enable“ muss auf ,0 (FALSE) eingestellt werden, um eine neue
steigende Flanke fiir den nachsten Muting-Zyklus zu ermoglichen.

Richtung: Die Reihenfolge, in der die Sensoren belegt werden, kann festgelegt werden. Wenn auf BIDIREKTIONAL eingestellt,
ist eine Belegung in beiden Richtungen (von S1 nach S4 und von S4 nach S1) moglich. Bei AUF ist eine Belegung von S1
nach S4 und bei AB von S4 nach S1 moglich.

Mutingende: Es gibt zwei Arten: LICHTGITTER und SENSOR. Bei Auswahl von LICHTGITTER wird das Muting bei steigendem
Eingangssignal beendet. Bei SENSOR wird das Muting beendet, wenn der vorletzte Sensor freigegeben wurde.

192 (Originalbetriebsanleitung) 2121331-09-07/25



E U c H N E R Modulare Sicherhei?sest:ci:xt;srﬂrrlgilt\;llgg

0 0 1 0 1

0 0 1 0 0
Tabelle 86: Zustandstabelle sequenzielles Muting bei Auswahl SENSOR

Muting verlangern: Nur bei ,Mutingende = Lichtgitter“: Sollte aktiviert werden, wenn beispielsweise bekannt ist, dass
nach Beendigung des Muting Gegenstande Uber die Palette hinausragen und das Lichtgitter belegen konnten, wodurch der
Eingang INPUT auf ,0“ (FALSE) gesetzt wird. Wahrend der Verlangerungszeit bleibt der Eingang ,1“ (TRUE). Die Blindzeit
kann zwischen 250 ms und 1 s betragen.
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9.4.7.4. MUTING ,T“

Die Aktivierung der Muting-Funktion erfolgt im Anschluss an die Un- ~) Eigenschaft
terbrechung der Sensoren S1 und S2 (Reihenfolge ist unerheblich) MUTING “T~ MUTTHG T
in einem vom Bediener bestimmten Zeitraum zwischen 2 s und 5 s.

51 utput] .
imeout (3)

13§|

IMit Freigabe

Steusrung Start

®» Voraussetzung: Der Muting-Zyklus kann erst beginnen, wenn S1 [Hur Start mit Flanke =
und S2,0“ (FALSE) sind und der Eingang ,1“ (TRUE) unbedeckt ist.

Der Muting-Status endet nach der Freigabe eines der beiden Sensoren.

Der Operator MUTING mit ,T*Logik ermoglicht das Muting des Ein-
gangssignals Input (iber die Sensoreingange S1 und S2.

Ruting

Mit Mutingauzgang

Parameter Sensor-Teit
Timeout (s): Stellt die Zeit von 10 s bis unendlich ein, innerhalb welcher E]
der Muting-Zyklus beendet sein muss. Ist der Zyklus am Ende dieser

Zeit nicht abgeschlossen, wird das Muting sofort unterbrochen. Bild 250: T - Muting

Mit Freigabe: Wenn ausgewahlt, besteht die Moglichkeit, die Muting-Funktion freizugeben oder nicht. Ansonsten ist die
Muting-Funktion immer freigegeben.

Es gibt zwei Freigabemodi: ,Start/Stop Zustandsgesteuert” und ,Nur Start mit Flanke“. Bei Auswahl von ,Start/Stop Zu-
standsgesteuert” kann der Muting-Zyklus nicht gestartet werden, wenn ,Enable” auf ,1“ (TRUE) oder ,,0“ (FALSE) eingestellt
ist, sondern wird erst bei einer steigenden Flanke aktiviert. Zum Deaktivieren des Muting ist ,Enable” auf ,0“ (FALSE) einzu-
stellen. In diesem Modus wird das Muting bei fallender Flanke ungeachtet des Zustands deaktiviert. Bei Auswahl von ,Nur
Start mit Flanke“ kann das Muting nicht deaktiviert werden. ,Enable” muss auf ,0“ (FALSE) eingestellt werden, um eine neue
steigende Flanke fir den nachsten Muting-Zyklus zu ermdglichen.

Sensorzeit: Es kann die maximale Zeit (zwischen 2 s und 5 s) eingestellt werden, die zwischen der Aktivierung von zwei
Muting-Sensoren liegen muss.
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9.4.7.5. MUTING OVERRIDE

Die OVERRIDE-Funktion wird erforderlich, wenn die Maschine im An-
schluss an fehlerhafte Sequenzen der Muting-Aktivierung stoppt und
dabei Material den gefahrlichen Durchgang belegt.

~ | Eigenschaft
MUTING OVERRIDE
st

werous|[#] Manueller Reset
ruest

Dieser Vorgang aktiviert den Ausgang OUTPUT und gestattet so, das

Material zu entfernen, das den Durchgang versperrt. st By

Uberwacht

Der Operator Muting Override muss nach dem Operator Muting (, T,

L SEQ“ ,Con“) angeschlossen werden (Ausgang OUTPUT des HARedesendenioen

MUTING (,T“, ,L“, ,SEQ“, ,Con") direkt am Eingang INPUT von Muting Timeout (z)
Override). 800 _J

Der Operator erlaubt den direkt angeschlossenen Muting-Eingang zu Auslésen des Overrids
uberbriickt. [Flanke am Eingang vl
Der Operator ,Override” kann nur aktiviert werden, wenn Muting nicht Mit Overrideausgang

aktiv (INPUT = 0) ist und mindestens ein Muting-Sensor (oder das

. . . Mit Aktivierungsaus
Lichtgitter) belegt ist. [¥] Mit Aktivierungzausgang

Bild 251:  Muting Override

Die Override-Funktion endet, sobald das Lichtgitter und die Muting-Sensoren wieder frei sind. Der Ausgang OUTPUT schaltet
auf logisch ,,0“ (FALSE).

Die Override-Funktion kann entweder zustandsgesteuert oder flankengesteuert gestartet werden.
Start des Override mit Zustand: Diese Funktion wird verwendet, wenn der Uberbriickungsbefehl (OVERRIDE = 1) wahrend

aller nachfolgenden Vorgange aktiv sein soll. Jedoch kann eine weitere Override-Funkion erst aktiviert werden, wodurch der
Befehl deaktiviert und erneut aktiviert wird.

Wenn das Lichtgitter und die Sensoren freigegeben werden (unbedeckt) oder eine Zeitliberschreitung vorliegt, wird die
Uberbriickung beendet, ohne dass weitere Befehle notwendig sind.

Start des Override mit Flanke: Die Override-Funktion wird durch die steigende Flanke am Override-Eingang aktiviert
(OVERRIDE = 1).

Die Override-Funktion wird beendet, wenn das Lichtgitter und die Sensoren freigegeben werden (unbedeckt) oder bei Zeit-
uberschreitung.

Die Override-Funktion kann nur neu gestartet werden, wenn die Override-Freigabe erneut aktiviert wird (OVERRIDE = 1).

Parameter

) HINWEIS

Mit bedeckten Sensoren: Muss bei sequenziellem Muting, ,T“Muting und gleichzeitigem Muting aus-
gewahlt werden.

Bei ,L“Muting darf diese Option nicht ausgewahlt werden.
=» Ansonsten wird in der Kompilierungsphase und im Bericht eine Warnung ausgegeben.

= Der Benutzer muss wahrend aktivem Override zusatzliche SicherheitsmaBnahmen ergreifen.

Zu priifende Bedingungen bei Aktivierung der Override-Funktion
»Mit bedeckten S en“ a

ausgewahit bedeckt Lichtgitter Bedeckt Eingang Override Output
X X - 0 1 1
- X 0 1 1
- X - 0 1 1
X 0 1 1

Tabelle 87: Zustandstabelle bei Verwendung der Override Funktion
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Zeitiiberschreibung (s): Ermoglicht die Einstellung der Zeit von 10 s bis unendlich, innerhalb der die Uberbriickungsfunktion
beendet werden muss.

Auslosen des Override: Ermoglicht die Konfiguration des Starts der Override-Funktion (pulsartig oder zustandsgetriggert).
Mit Override-Ausgang: Ermoglicht die Aktivierung eines aktiven Override-Signalausgangs (aktiv, wenn High).

Mit Aktivierungsausgang: Ermoglicht die Aktivierung eines Signalausgangs (aktiv, wenn High), um anzuzeigen, dass die
Override-Funktion aktiviert werden kann.

Manueller Reset:

» Wenn der Eingang RESET aktiv (TRUE) ist, wird der Ausgang OUTPUT des Funktionsblocks freigegeben.

» Wenn der Eingang RESET nicht aktiv (FALSE) ist, folgt der Ausgang OUTPUT des Funktionsblocks der Override-Anforde-
rung.

Es gibt zwei Arten von Reset: ,Manuell“ und ,Uberwacht. Bei Auswahl des manuellen Resets Uberprift das System nur den
Signaliibergang von 0 zu 1. Im Falle des iiberwachten Resets wird der doppelte Ubergang von O zu 1 und dann zuriick zu
O Uberpruft.

Manuell Uberwacht
t2
*
1
-~ !
Reset | Y Reset . Y
1 t 1 YW/
] g
our__ | ouT
t=250ms t1 > 250 ms
t2=250ms

Bild 252: Muting Override Reset
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9.5. Sonstige Funktionsblocke
9.5.1. Serieller Ausgang (SERIAL OUTPUT) (max. Anzahl = 4)

Mit dem Operator SERIAL OUTPUT wird der Status von bis zu 8 Sen- ~ | Eigenschaft
soren ausgegeben, wobei die Daten serialisiert werden. Inl SERIAL OUTPUT “ERIAL QUTEUT

e

In3 Anzahl der Eingange
wtput (8w 3 Qang

e 11,11 ] IR

Arbeitsprinzip

Auswahl Modus

Mit diesem Operator wird der Status aller beschalteten Eingange auf
zwei verschiedene Arten ausgegeben:

Synchron

Bit-Dauer (mz)

Asynchrone Serialisierung: a0 ]

1. Der Status der Leitung ist im Ruhezustand ,,].“ (TRUE). Zwischenzeichen-Dauer (mz)

2. Das Start-Dateniibertragungssignal ist 1 Bit = ,0“ (FALSE). 10 _|

3. Ubertragung von n Bits, wobei der Status der beschalteten Ein-
gange Manchester codiert wird:

» Status O: Steigende Signalflanke in der Mitte des Bits

Bild 253: Serieller Ausgang

; - bit duration
» Status 1: Fallende Signalflanke in der Mitte des Bits bit duration —
4. Zeichenabstand ist ,1“ (TRUE), um die Synchronisation eines ol11 110l 1!lo0
externen Gerats zu ermoglichen.
Daher ist bei der asynchronen Methode der Ausgang Clock [Takt]
nicht vorhanden. Output

Synchrone Serialisierung
1. Ausgang und Takt sind im Ruhezustand ,0“ (FALSE).

2. Ubertragung von n Bits, wobei der Eingangsstatus mit OUTPUT
als Daten und CLOCK als Zeitbasis codiert wird. oj|t1,1|0]1]0

3. Zeichenabstand ist ,0“ (FALSE), um die Synchronisation eines
externen Gerats zu ermoglichen.

Bild 254:  Asynchrone Serialisierung

Cutput
Clock

Bild 255: Synchrone Serialisierung

Parameter

Anzahl Eingange: Legt die Anzahl der Eingange des Funktionsblocks fest. Dies kdnnen 2 bis 8 (asynchron) oder 3 bis 8
(synchron) sein.

Modusauswahl: Auswahl zwischen Synchroner und Asynchroner Serialisierung

Bitdauer (ms): In diesem Feld kann der Wert entsprechend der Dauer der Einzelbits (Eingang n) in der Impulsfolge, aus denen

sich die Ubertragung zusammensetzt, eingegeben werden.
» 40 ms - 200 ms: Schritt 10 ms

» 250 ms - 0,95 s: Schritt 50 ms

Abstand zwischen den Zeichen (ms): In diesem Feld wird die Zeit eingegeben, die zwischen der Ubertragung einer Impuls-
folge und der nachsten vergehen muss.

» 100 ms - 2,5 s : Schritt 100 ms
» 3s-6s: Schritt 500 ms
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9.5.2. 0SSD EDM (nur MSC-CB-S) (max. Anzahl = 32)

Der OSSD EDM (External Device Monitoring) Block ermdglicht die (=) Eigenschaft

Uberwachung von 1 bis 4 EDM-Feedbacks in Bezug auf einen Sicher- 0S50 EDM

heitsausgang unter Verwendung eines generischen Eingangs von MSC. | L
055D EDM \erzdgerungszeit Schitze (ms)

Wenn der Eingang In auf ,,1“ (TRUE) ist, dann muss das Signal FBK_K B Input 50ms=20s Schritt 50 ms

auf ,0" (FALSE) sein und dann innerhalb der vorgegebenen Zeit auf - o= ms

»1“ (TRUE) andern. Wenn sich das Signal FBK_K nicht innerhalb der -

Aktivierung Ricksetzeingang

vorgegeben Zeit andert, dann wird der Ausgang OUTPUT auf ,0"
gesetzt und die entsprechende CLEAR LED an MSC blinkt zum An-
zeigen des Fehlers. Ebenfalls wird der Ausgang ERROR OUT auf ,1“
(TRUE) gesetzt. Bild 256:  OSSD EDM

Wenn beim Sicherheitsausgang das Fehlersignal aktiviert ist, wird das Fehlersignal zu ,1“ (TRUE) gesetzt, wenn beim externen
Riickflihrkreis ein Fehler detektiert wurde:

0SSD 0SSD i 0ssD
FBK FBK | FBK |
. Uik ek D\
p— L‘—h} * > r
ERROR OUT ERROR OUT ERROR OUT
Bild 257:  Beispiel flir OSSD mit korrektem Bild 258:  Beispiel flir OSSD mit fehlerhaftem Feedback-
Feedback-Signal: In diesem Fall Signal (Uberschreitung der externen Schalt-
ERROR OUT=FALSE zeit): In diesem Fall ERROR OUT=TRUE
Parameter

Feedback number: Anzahl der Riickmeldeanschlisse wahlbar (1 — 4).
Verzégerungszeit Schiitze (ms): Zeitfenster fiir die Uberwachung des externen Feedback-Signals (zum Zustand des Ausgangs).
Aktivierung Riicksetzeingang: Wenn aktiviert, kann der Fehler zuriickgesetzt werden ohne die MSC neu zu starten.

9.5.3. TERMINATOR

Der Operator TERMINATOR kann dazu verwendet wer-
den, einen Eingang hinzuzufiigen, der im Programm
nicht genutzt wird.

Der Eingang, der mit dem TERMINATOR verbunden

ist, taucht in der Eingangsstruktur auf und sein Status
wird uber den Bus gesendet.

Bild 259:  TERMINATOR

198 (Originalbetriebsanleitung) 2121331-09-07/25



E U c H N E R Modulare Sicherhegfst:;it;st'zﬁlgeilt\ltllgg

9.5.4. Netzwerk (NETWORK) (max. Anzahl = 1)

Mit dem Operator NETZWERK werden STOP- und RESET-Befehle tiber (+) Eigenschaft
ein lokales Netzwerk verteilt. Mit NETWORK_In und NETWORK_Out NETWORK
konnen START-, STOP- und RUN-Signale zwischen den verschiedenen
Knoten ausgetauscht werden.

ut [Metzwerk Reset sdtiviersn
Wetwork Cut Aldtivierung Fehlerausgang
Hetaark Stog .

[] Globale Aktivie rung Resat

Stoppurzache
P

peal Stop

rorCut

Arbeitsprinzip

Mit diesem Operator konnen STOP- und RESET-Befehle einfach tber
ein lokales MSC-Netzwerk verteilt werden. Bild 260:  Netzwerk

Fiir den Operator ,NETWORK" miissen folgende Bedingungen erfiillt sein:

1. Der mit einem einfachen oder doppelten Eingang verbundene Eingang NETWORK_In muss mit dem Ausgang NETWORK_Out
des vorangehenden Moduls im Netzwerk verbunden sein.

2. Der mit einem STATUS-Ausgang oder einem OSSD-Ausgang verbundene Ausgang NETWORK_Out muss mit dem Eingang
NETWORK_In des folgenden Moduls im lokalen Netzwerk verbunden sein.

3. Die Eingange Stop_In und Reset_In missen mit Eingangsgeraten verbunden sein, die als Stopp- (z. B. E-STOP) bzw.
Reset-Einrichtung (z. B. SWITCH) fungieren.

4. Der Eingang IN kann beliebig in der Logik verbunden werden (z. B. Eingangs-Funktionsblocke oder Ergebnisse von logi-
schen Kombinationen).

5. Der Ausgang Output kann in der Logik beliebig angeschlossen werden. Der Output ist ,1“ (TRUE), wenn der Eingang IN
,1“ (TRUE) ist und der Funktionsblock neu gestartet wird.

Parameter

Netzwerk-Reset aktivieren: Wenn aktiviert, kann der Funktionsblock Uber das Netzwerk zuriickgesetzt werden. Wenn nicht
aktiviert, kann der Funktionsblock nur (iber den lokalen Eingang Reset_In zuriickgesetzt werden.

Aktivierung Fehlerausgang: Wenn aktiviert, ist das Anliegen des STATUS-Ausgangs Error_OUT moglich.

Globale Aktivierung Reset (MSC-CB Firmware >4.0, MSC-CB-S Firmware >5.2): Wenn aktiviert, kann das gesamte System
mit einer Reset-Taste von einem beliebigen Knoten im Netzwerk neu gestartet werden. Wenn nicht aktiviert, konnen alle
Knoten neu gestartet werden, auBer dem Knoten, der den Stopp verursacht hat (dieser Knoten muss mit einem eigenen
Reset neu gestartet werden).

Stoppursache (nur MSC-CB-S): Wenn aktiviert, werden die Ausgange NETWORK_STOP und LOCAL_STOP aktiviert und geben
die Ursache des Status STOP an. Diese Ausgange sind normalerweise ,0“ (FALSE), wenn das System im RUN-Modus ist
und OUTPUT auf ,1“ (TRUE). Wird ein Stopp vom Netzwerk verlang, wechselt der Ausgang NETWORK_STOP auf ,1* (TRUE).
Wechselt der Ausgang OUTPUT auf ,,0“ (FALSE) aufgrund der Eingange IN und STOP_In, so wird der Ausgang LOCAL_STOP
»1“ (TRUE). Die Ausgange bleiben bis zum nachsten Netzwerk-Reset unter diesen Bedingungen.

A WARNUNG

Die RESET-Befehlsgeber miissen auBerhalb der Gefahrenbereiche des Netzwerks an Stellen installiert
werden, an denen die Gefahrenbereiche und die gesamten betroffenen Arbeitsbereiche gut einsehbar sind.

) HINWEIS

» Bei der Netzwerkkonfiguration kénnen maximal 10 Basismodule angeschlossen werden.
» An jedes Basismodul diirfen hochstens 9 Erweiterungsmodule angeschlossen werden.
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Bedingung 1: Beim Einschalten, siehe Bild 263 und Bild 264:
Die Ausgange Net_out der verschiedenen Knoten befinden sich im Zustand ,,0“ (FALSE).
2. Das STOP-Signal wird iiber die Leitung Net_out gesendet.

3. Wird der RESET-Befehlsgeber an einem der Knoten betatigt, werden alle vorhandenen Knoten gestartet, wenn das START-
Signal gesendet wird.

4. Als Endergebnis ist der Ausgang Net_out aller beschalteten Knoten im Zustand ,1“ (TRUE), wenn die verschiedenen
Eingange Net_in den Zustand , 1“ (TRUE) aufweisen.

5. Das RUN-Signal wird iiber das Netzwerk an die vier vorhandenen Knoten ibertragen.

Bedingung 2: Wenn an einem der vier Knoten der Not-Halt-Schalter gedriickt wird, siehe Bild 263 und Bild 264:
Der Ausgang Net_out geht in den Zustand ,0“ (FALSE) (iber.

2. Das STOP-Signal wird uber die Leitung Net_out gesendet.

3. Der nachste Knoten empfangt den STOP-Code und deaktiviert den Ausgang.

4. Der STOP-Befehl erzeugt den STOP-Code fiir alle Leitungen des Typs Net_in und Net_out.

5. Als Endergebnis gilt fiir den Ausgang Net_out aller beschalteten Knoten die Bedingung ,,0“ (FALSE).

6

. Wenn der Not-Halt wieder in die Normalstellung geschaltet wird, konnen alle Knoten mit einer einzigen Riickstellung
durch Ubertragung des START-Signals neu gestartet werden. Die letztere Bedingung tritt nicht auf, wenn ENABLE RESET
NETWORK nicht aktiviert ist. In diesem Fall muss die lokale Riickstellmethode verwendet werden. Das System benotigt
ca. 4 Sekunden, um alle das Netz bildenden Ausgange der Blocke wiederherzustellen.

@ Wichtig!

Einen lokalen Reset des Moduls durchfiihren, das zum Verlust der Spannungsversorgung gefiihrt hat,
um den Sicherheitsausgang wiederherzustellen.

Reaktionszeit: Die maximale Reaktionszeit des Netzwerks ausgehend vom Not-Halt berechnet sich nach der Formel:
(Master MSC-CB) t, = 11,3 ms + [175,3 ms - (Anzahl Master — 1)]

(Master MSC-CB-S) t, = 12,7 ms + [232,7 ms - (Anzahl Master — 1)]
» Das Netzwerk kann nur mit Mastern desselben Typs realisiert werden: nur MSC-CB oder nur MSC-CB-S.
Beispiel Netzwerk mit 4 Knoten:

PNy

Master 1 Master 2 Master 3 Master 4

Betitigung Not-Halt
tr Master 1 tr Master 2 tr Master 3 tr Master 4
Master MSC-CB 11,3 ms 186,6 ms 362 ms 537,2ms
Master MSC-CB-S 12,7 ms 245,4 ms 478,1 ms 710,8 ms

Tabelle 88: Reaktionszeit Netzwerk mit 4 Knoten
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Bedingung 3: Wenn der Eingang IN des Funktionsblocks Netzwerk an einem der 4 Knoten in den Zustand ,0“ (FALSE)
schaltet, siehe Bild 261 und Bild 262:

1. Der lokale Ausgang geht in den Zustand ,0“ (FALSE) Uber.

2. Das RUN-Signal wird weiterhin iiber die Leitungen Network_Out gesendet.
3. Die Zustande der Ubrigen Knoten bleiben unverandert.
4

. In diesem Fall muss die lokale Riickstellmethode verwendet werden. Die LED Reset_In blinkt, um diesen Zustand anzu-
zeigen. Der jeweilige Knoten kann durch seinen Reset neu gestartet werden.

Der Eingang Network_In und der Ausgang Network_Out kdnnen nur an den E/A-Klemmen des Basismoduls abgebildet werden.

Network_In Network_Out (OSSD) Network_Out (STATUS) Reset_In
LED FAIL EXT IN (1) 0SSD (2) STATUS IN (3)
STOPP AUS AUS ROT AUS AUS
CLEAR AUS BLINKEND ROT/GRUN (BLINKEND) BLINKEND BLINKEND
ZUSTAND —
RUN AUS EIN GRUN EIN EIN
FAIL EIN BLINKEND - - -

(1) Entspricht dem Eingang, der mit Network_In verbunden ist.
(2) Entspricht dem Eingang, der mit Network_Out verbunden ist.
(3) Entspricht dem Eingang, der mit Reset_In verbunden ist.

Tabelle 89: Signale des Funktionsblocks NETWORK

Input 1 (MSC-CB) /K17
Input 2 (MSC-CB) /K1

Dutpet Cutput L
Network_Dut

FBK_RSTL/K7 s,

Input 3 (MSC-CB) /K10
Input 4 (MSC-CB) /K20

Input 5 (MSC-CB) /K21

Input 6 (MSC-CB) /K22

Bild 261:  Verwendungsbeispiel fiir den Funktionsblock NETWORK (Kategorie 2)
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Input 4 (MSC-CB) /K20

Input 3 (MSC-CEB) /K19
NETWORK_IN
Input 1 (MSC-CB) /K17
Pin 1 oupt
Input 2 (MSC-CB) /K18 Fin2

Bild 262:  Verwendungsbeispiel fiir den Funktionsblock NETWORK (Kategorie 4)

Anwendungsbeispiel in der Kategorie 2 (EN ISO 13849-1):

Emergency Stop Emergency Stop
\ Master l ] Master
Reset Reset
I | . [ ] 2
Net_in .N.m _out Net_in NEI__‘-"F'F_
—] — - I —— b — O
_______________________________ S
" i ki Ak b
Enﬂgﬂcy Stop | _ : E_nEr_gg_r?cy Stop :
[ |
/]
Master Reset Master | % — = ReSel — = =
4 1 3 1
Net_out Net_in Net_out Net_in
| { j— ] {  f—
e e e e e ol i
Bild 263:  Datenfluss Netzwerk
Netzwerkparameter fiir die Berechnung des PL Logik Netzwerk
Architektur Kat. 2 ininltnlelnlnlniulnieeini ettt !
1
Diagnosedeckungsgrad DC = 90% — INPUT [—H Master1 —— Master2 —{ Master3 — Master4 [— outpPutr —
1
Zuverlassigkeit Module MTTF4 = 437 (Jahre) s s — !
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Anwendungsbeispiel in der Kategorie 4 (EN ISO 13849-1):

Emergency Stop B ossm Emergency Stop . —
Reset Master Reset Master
=L [N 2
Net_in Net_out Net_in Net_out .
T = = OSSDIA e — ={_ossozs |
———— i o OSSD28 e el 0SSD25 e
Kege
} : Emergency Stop Emergency Stop
0SSDIA | L | osspiA
| ossote | —| | osspiB |
Master Reset Master Reset
. 1 s L1
Net_out Net_in Net_out Net_in
e OSSDZA | e— 0SSD2A e  —
] 0SSD28 e | e 0SSDZB e ] ——

Bild 264 Datenfluss Netzwerk

Netzwerkparameter fiir die Berechnung des PL Logisches Blockschaltbild einer Sicherheitsfunktion, die das Netzwerk verwendet
Architektur Kat. 4

Diagnosedeckungs-
grad

Zuverlassigkeit Module | PFHy = 6,86E-09 (Stundenl)

DC = 99% — INPUT [—H Master1 —— Master2 —— Master3 —— Master4

OUTPUT ——
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9.5.5. Riickstellung (RESET)

Dieser Operator erzeugt eine Rickstellung des Systems, wenn an “|(®) igenschatten
dem entsprechenden Eingang ein OFF-ON-OFF-Ubergang mit einer
Dauer von weniger als 5 s vorliegt.

IN t
o >

t<5s Bild 266:  Reset
Bild 265: Resetdauer

) HINWEIS

» Im Falle einer Dauer von >5 s erfolgt kein RESET.

» Rickstellung (RESET) kann verwendet werden, um Stérungen zuriickzusetzen, ohne die Systemver-
sorgung unterbrechen zu miissen.

9.5.6. Verbindungspunkt Eingang/Ausgang

Wenn das Schaltbild sehr umfangreich und eine Verbindung zwischen zwei sehr weit auseinanderliegenden Elementen erfor-
derlich ist, kann die Komponente ,Verbindung: Eingang/Ausgang” verwendet werden.

INTERPAGE OUT INTERPAGE IN
[VERBINDUNG AUSGANG] [VERBINDUNG EINGANG]

. . -1 1 ] ~ ' Eigenschaft 1T 1T 1 ~ | Eigenschaft 1
Lmke.r Bereich \u‘erbinn?:ngspunktnusgang Verbim?:ngspunktEingang Recht_er Bereich
des Dlagramms Verbindungsname Verbindungsname des Dlagramm

) [ | |Q| [ |
\erbindungspunkt Eingang assigned names Verbindungspunkt Ausgang assigned names

Bild 267: Verbindung: Eingang/ Ausgang

Um eine Verbindung herzustellen miissen ,Verbindung: Eingang” und ,Verbindung: Ausgang” den gleichen Namen aufweisen.
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9.5.7. Eingang/Ausgang zur internen Riickfiihrung (max. Anzahl = 8, nur MSC-CB-S > 6.0)

Mit den Operatoren IntFbk In/Out kdnnen logische Schieifen erstellt oder der Ausgang eines Funktionsblocks mit dem Eingang

eines anderen Funktionsblocks verbunden werden.

Nach einer logischen Zyklusverzogerung des Basismoduls nimmt jedes IntFbk_In den gleichen logischen Wert wie das

entsprechende IntFbk_Out an.

IntFbk_In
@ Eigenschaft
IntFbk In
Linker Bereich oo .
des Diagramms Oooodans
Objektbeschreibung

Bild 268: Eingang/Ausgang zur internen Riickfiihrung

IntFbk_Out

IntFlk Qut

[ Imi

Bild 269: Beispiel Eingang/Ausgang zur internen Riickfiihrung

Parameter

Chut

® Eigenschaft
IntFok Cut

I S 1 Rechter Bereich
qO00 0@ des Diagramm

Ckjektbeschreibung

IntFbk Qut

Bit: Angabe des internen Bits, an welchen IntFbk_Out den Wert an IntFbk_In verkniipft.

FAN WARNUNG

Die Rickkopplungsschleifen konnen gefahrliche Systemschwingungen auslosen und das System
infolgedessen instabil machen, wenn dies nicht sorgfaltig entworfen wird. Ein instabiles System kann
schwerwiegende Folgen fir den Benutzer haben, z.B. schwere Verletzungen oder Tod.
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9.6. Sonderanwendungen
9.6.1. Ausgangsverzogerung bei manueller Betriebsart

Falls zwei OSSD-Ausgange, davon ein Ausgang verzogert, (in der Betriebsart MANUELL) bendtigt werden, ist folgendes
Diagramm zu verwenden:

7y EUCHNER Safety Designer: Projekt BEEE
Datei Projekt Bearbeiten Kommunikation Optionen ?

EUCHNER s dEmalN Y/ s/ SEQNEMATE I X % O fim:-name MSC
~ | Eigenschaft

o = 055D
: ;:;gange CIManueller Reset
N
#4 Halbleiterausgang ﬁsue;-;ggch
&y Zweihand
J | Verriegelung
¥ | Einkanalige Verriegelung
[y Zuhaltungsiiberwachung g
® Ba wah 4 L
, Lichtschranke poz ..'-‘_ fr
& Not-Halt : i __
=4 Schliisselschalter
v Fulischaltar
M. Schaltmatte

9§ Sensor

€ Schalter .

e v _

- operstor :

~ | Logik

~ | Objekte

] aktivierung Statusausgang

Objektbeschraibung

~ | Speicher

FF SR Flip-Flop
o+ D Flip-Flop

I Manugller Restart

[1 Uberwachter Restart

+ | Zuhaltung
~ | Zahler

~ | Timer
if\f'erztigemng
Il Takterzeugung
23 Monostabil

17 Wischkontakt ~

~ | Konfiguration
MSC-CB Master 8 Einging...
FI8  Erweiterung 8 Ein..
AZ-F04 Evvaionng 4 ko ~ | Visuelle Kenfiguration

< >
Reset Zoom _‘l 90 % MsC-Medule: Vorhanden Status: Angeschlossen in Stufe2  Ver.: 1.3.4.2

Bild 270:  Zwei Ausgange, davon ein Ausgang verzogert (Betriebsart MANUELL)

=» Wenn der Operator Verzogerung verwendet wird, muss die Anwendung wie folgt sein:
- Die beiden Ausgange miissen iber die Funktion USER RESTART MANUAL mit automatischem Reset programmiert
werden.
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9.7. Simulator

) Wichtig!

» Dieser Simulator wurde als reine Planungshilfe bei der Auslegung der Sicherheitsfunktion konzi-
piert.

» Das Ergebnis der Simulation darf nicht als eine Bestatigung fiir die Eignung des Projekts betrach-
tet werden.

» Die resultierende Sicherheitsfunktion muss sowohl fiir die Hard- als auch Software immer in einer
realen Situation nach den geltenden Normen, wie z. B. ISO/EN 13849-2 zur Validierung oder IEC/
EN 62061: Kapitel 8 zur Validierung von sicherheitsbezogenen elektrischen Steuerungssystemen
validiert werden.

» Die Sicherheitsparameter der MSC-Konfiguration kdnnen dem Bericht der Software EUCHNER SA-
FETY DESIGNER entnommen werden.

In der oberen Symbolleiste gibt es zwei neue griine Symbole (ab Firmware MSC-CB Version 3.0 oder hoher):

Kommunikation Simulation Optionen ?

AeofldmmXE/ as V9EO\NBAOW $ X HE®|7 O tucHNeR-Name 2 _

dstberwar

hung

Gberwacht

Achse 1 (SPM1) [0]

Input 1 (MSC-CB) /K17

Bild 271:  Die Symbole der Simulatorfunktion
Diese Symbole beziehen sich auf die neue Simulatorfunktion.

» Das erste Symbol g zeigt die ,Schematische Simulation” an. Es aktiviert den schematischen Simulator (sowohl sta-
tisch als auch dynamisch), in dem der Benutzer den INPUT aktivieren kann, um den geladenen Plan zu Uberpriifen.

» Das zweite Symbol ®' bezeichnet die ,Grafische Simulation“. Es aktiviert den iiber die Datei der Stimuli gesteuerten
Simulator, der die Darstellung der gewiinschten Arbeitswege in einem bestimmten Diagramm ermoglicht.

» DIE SIMULATIONSSYMBOLE SIND NUR VERFUGBAR, WENN DAS BASISMODUL NICHT ANGESCHLOSSEN IST.
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9.7.1. Schematische Simulation

Die Schematische Simulation durch Klicken auf das Symbol o aktiviert.

Die schematische Simulation gestattet das Uberpriifen/Steuern des Signalverlaufs im Ausgang der verschiedenen funktio-
nellen Blocke in Echtzeit, d.h. wahrend der Simulation selbst. Der Benutzer kann frei wahlen, welche Ausgange der Blocke
gesteuert werden sollen und die Reaktion der verschiedenen Elemente der schematischen Darstellung anhand der Farbe
der unterschiedlichen Leitungen berpriifen.

Wie bei der Monitor-Funktion zeigt in diesem Fall die Farbe der Leitung (oder die gleiche Schaltflache) den Signalzustand an:
Grin bedeutet Signal LL1, Rot LLO.

Bei der ,Schematischen Simulation“ erscheinen in der Symbolleiste einige neue Schaltflachen. Diese Schaltflachen ermog-
lichen die Verwaltung der Simulation. Mit ihnen kann die Simulation gestartet (Schaltflache ,Play"), gestoppt (Schaltflache
,Stop”), schrittweise ausgefiihrt (Schaltflache ,PlayStep“) oder zuriickgesetzt (Schaltflache ,Reset”) werden. Durch das
Zuriicksetzen (Reset) der Simulation wird die Zeit auf O ms zurlickgesetzt.

Beim Start der Simulation, durch das Driicken der Schaltflache ,Play”, lasst sich der Zeitablauf neben der Angabe ,Zeit"
beobachten. Die Zeit lauft gemaB der Zeiteinheit ,Step” [Schritt] ab, die mit dem vom Benutzer gewahlten Faktor ,KT“ mul-
tipliziert wird.

Q0 \BAO=IX | ® % @ 2|»] 0[O zeit oms | x1 ~ | schritt: 100 ms |

Ops

AND
D> In1 Output

Op2
OR o
—_— Output OR
133 > i1 Outeut
® rBK_RsT1/K7 @D

SuEut

Bild 272: Schaltplan-Simulation

Nummer Symbol Beschreibung
1 |T| Taste Play
2 1] Taste Stop
3 @ Taste Play Step
4 Taste Reset
5 Zeit O ms Zeitangabe
6 x1 .~ KT
7 Schritt: 100 ms _ Step Simulation

Tabelle 90: Legende
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Durch Anklicken der Schaltflache in der rechten unteren Ecke jedes Eingangsblocks kann der jeweilige Ausgangszustand
aktiviert werden (auch bei unterbrochener Simulation, d. h. wenn die Zeit nicht lauft- es handelt sich dann um eine ,stati-
sche” Simulation). Wenn nach dem Anklicken die Schaltflache rot wird, ist der Ausgang ,0“ (,LOW") und umgekehrt, wenn
die Schaltflache griin wird ist der Ausgang ,1“ (,HIGH").

In einigen funktionellen Blocken, wie zum Beispiel ,Geschwindigkeitssteuerung” oder ,lock_feedback”, erscheint die Taste
grau. Dies weist darauf hin, dass die Eingabe des Werts manuell iiber ein entsprechendes Pop-up-Fenster erfolgt und die
Art des einzugebenden Werts je nach Art des funktionellen Blocks wechselt (zum Beispiel muss in den Block der ,Geschwin-
digkeitssteuerung ein Frequenzwert eingegeben werden.)

Op3
Ompm

3333 Hz

Op2
w ot nc
®

Achse 1 (SPM1) [0] Bll--+ =+ veeernnnen

Frequenz [Hz]

Input 1 (MSC-CB) /K17 [lj=------ .

2
SENSOR

| impu2 ausc-co s -

M MV frequency insertion *

Frequenz [Hz]
0

4 ox

Bild 273: Im oberen Teil befinden sich die Schaltflachen zur Aktivierung der Blockausgéange, der untere Teil enthélt ein
Popup-Beispiel. In diesem Fall muss der Frequenzwert des Funktionsblocks ,Geschwindigkeitssteuerung”
eingegeben werden.
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9.7.2. Verwaltung der grafischen Simulation

Die grafische Simulation wird durch Klicken auf das Symbol % aktiviert.

Die grafische Simulation ermoglicht es, den zeitlichen Verlauf der Signale grafisch darzustellen. Der Benutzer muss zunachst
in einer Textdatei die Stimuli, d. h. den zeitlichen Verlauf der Wellenformen, die als Eingange verwendet werden (Stimuli),
definieren. Basierend auf der erstellten Stimuli-Datei setzt der Simulator diese als Diagramm um und stellt am Ende der
Simulation die gewiinschten Arbeitswege dar.

Sobald die Simulation beendet ist, erscheint automatisch ein Diagramm wie unten abgebildet. Aus dem Diagramm heraus
ist es moglich, die angezeigten Arbeitswege auszudrucken (Schaltflache ,Drucken), die Ergebnisse zu speichern, um sie
erneut zu laden (Schaltflache ,Speichern®), und andere Arbeitswege anzuzeigen (Schaltflache ,Darstellung andern”). Die
Bezeichnungen der Arbeitswege entsprechen der Beschreibung der Funktionsblocke.

Durch Anklicken der Schaltflache ,SchlieBen” (Schaltflache ,X“ oben rechts) kann die grafische Simulationsumgebung be-
endet werden.

WY Simulationsgrafik ®
opl I L
Op2 ] L
op3 | [ |
op4 Lid 1
op5 1 [ 1 i
Output! L | 1 i
Qutputl.Fbk_rst
o 1000 2000 3000 4000 5000 6000 T000 8000 9000 10000
Zait [ms] EU BHNER
Simulation mit Stimuli
Reset Zoom « Sichtbarkeit ndern| | speichem| Ausdruck|

Bild 274 Beispiel fiir ein Ergebnis der grafischen Simulation: Es sind die Arbeitswege und die drei Schaltflachen unten
rechts auf dem Bildschirm zu sehen, mit deren Hilfe die Auswahl der Arbeitswege, das Speichern und der
Druckvorgang erfolgt.

Um die Simulation durchfiihren zu kénnen, sind mindestens die folgenden Verfahrensschritte erforderlich;

1. Erstellen einer Stimuli-Datei nach eigenen Vorgaben

2. Laden der Stimuli-Datei und abwarten, bis die Simulation beendet ist
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Nach dem Anklicken des Symbols erscheint folgender Bildschirm:

#J Verwaltung grafische Simulation| x|

| Simulation mit Stimuli |

| Template Stimuli |

| Simulation laden |

| Sichtbarkeit Spuren |

Bild 275:  Auswahimenii fiir den grafischen Simulationsmodus

Im Folgenden werden die einzelnen Schaltflachen des Menis ausfiihrlich beschrieben (siehe Bild 49):

Schaltflache Template Stimuli: Ermoglicht es, die Template-Datei unter gewlinschtem Namen und am gewiinschten Spei-
cherort auf der Festplatte zu speichern. Diese Datei enthalt die Bezeichnungen der Signale entsprechend dem Diagramm
(siehe Bild 276). An dieser Stelle kann der Bediener mit Hilfe eines Texteditors den Status der Eingangssignale zu einem
bestimmten Zeitpunkt sowie die Dauer der Simulation und den zu verwendenden Zeitschritt eingeben (siehe Bild 277).

" Beispiel - Editor — O X | Beispiel - Editor — O X
Datei Bearbeiten Format Ansicht ? Datei Bearbeiten Format Ansicht ?
V,’ Stimulus Template |/,u’ Stimulus Template ~
//5im @:EndTime:Step (time unit ms) //5im @:EndTime:Step (time unit ms)
Sim @:10000:100 Sim ©:10000:100
// Schalter // Schalter
Inputl i Inputl
0:0 @:e
JTime1:1 800:1
pTime2:0@ 2000:0
: - 2500:1
// Sensor 2900: @
Input2 I
ja:@ // Sensor
4Timel:1 Input2
Time2:0@ 0:0
1800:1
/! Geschwindigkeitsiiberwachung 2300:0
// only Integer numbers!! 2900:1
§ SpeedInput3 390@:0
9:8 Hz
Timel:2500 Hz // Geschwindigkeitsiiberwachung
Time2:30@ Hz // ©Only Integer numbers!!
SpeedInput3
// 0SsD @:8 Hz
Fbk_rsti 1800:2500 Hz
2:1 2900:30@ Hz
Timel:@
Time2:1 // 0SSD
Fbk_rsti
e:1
v
Bild 276: Template-Datei Bild 277: Beispiel fiir eine fertige Template-Datei

unmittelbar nach dem Abspeichern
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Schaltflache Simulation mit Stimuli: Ermoglicht das Hochladen einer (fertiggestellten) Template-Datei. Nach dem Hochladen
kann die Simulation sofort gestartet werden.

Am Ende der Simulation wird ein Diagramm mit den resultierenden Signalen angezeigt.

Schaltflache Simulation laden: Ermoglicht das Laden einer zuvor abgeschlossenen Simulation, sofern mindestens eine
Simulation gespeichert wurde.

Schaltflache Arbeitswege darstellen: Ermoglicht die grafische Darstellung der ausgewahlten Arbeitswege (in Form von
Signalwellen) als Diagramm. Sobald sie gedriickt wird, ruft die Schaltflache ein Popup-Fenster auf, wie in Bild 278 dargestellt.
In diesem Fenster konnen die Arbeitswege aus dem Diagramm entfernt oder diesem hinzugefligt werden.

%y Auswabhl Sichtbarkeit Spuren

Inputd1
Op2
Input02
Op4

Hinzufiigen

<< Entfernel

(0]

Loschen

II

Bild 278:

Input03
Op1
Op3
Op5
Qutputl
Fbk_rst1

Darstellung der Arbeitswege. Im linken Teilfenster werden die Arbeitswege dargestellt, die dem Diagramm
hinzugefiigt werden konnen. Im rechten Teilfenster werden die aktuell dargestellten Arbeitswege angezeigt,

die auch aus dem Diagramm entfernt werden konnen.
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9.7.2.1. Anwendungsbeispiel fiir die grafische Simulation

Das folgende Beispiel bezieht sich auf den Einsatz einer Presse, die innerhalb einer Sicherheitszone aufgestellt wurde. Der
Motor der Presse kann nur dann betrieben werden, wenn zwei Bedingungen gleichzeitig vorliegen: Das Tor des sicheren
Bereichs ist geschlossen und der Befehl zur Motoraktivierung erfolgt. Der Antrieb soll mit einer Verzogerung von zwei Se-
kunden ab dem Startsignal starten.

Diagramm

Im Diagramm werden die Eingangselemente durch das Tor der sicheren Zone und durch die Steuerung des Motorantriebs
dargestellt. Diese beiden Signale werden als Eingang firr einen Logikoperator AND verwendet, dessen Ergebnis durch einen
Verzogerungsblock um zwei Sekunden verzogert wird. Durch das verzdgerte Signal wird schlieBlich das Relais angesteuert,
das wiederum den Betrieb des Pressenmotors ermoglicht.

1

SINGLE
INTERLOCK

Input 1 (MSC-CB) /K17 [l ++sseeaev== =

Input 2 (MSC-CB) /K18 [l---+=-+++

Bild 279: Diagramm zum Anwendungsbeispiel

Stimuli-Datei

Die Stimuli-Datei sieht das SchlieBen des Tores bei 2000 ms (Signal auf LL1) und den Aktivierungsbefehl durch den Bediener
bei 3000 ms (Signal auf LL1) vor.

// stimulus Template

//5im @:EndTime:Step (time unit ms)
Sim ©:10000:100

// Einkanalige Verriegelung
Inputl

0:0

2000:1

le000:0

// Schalter
Input2

(s %]

3000:1
leeve:e

Bild 280: Stimuli-Datei zum Anwendungsbeispiel
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Simulationsergebnis

Im Diagramm werden die Signale der Simulation abgebildet. In diesem Fall:
» Bei 2000 ms steigt das Signal ,Sichere Zone* auf den Logikpegel 1. Es zeigt das SchlieBen des Tores an.

» Bei 3000 ms steigt das Signal ,Start_Presse” auf den Logikpegel 1. Es zeigt die Anforderung zur Aktivierung durch den
Operator an.

» Das Ausgangssignal des Operators AND ,Op1“ steigt bei 3000 ms auf den Logikpegel 1. Dies ist der Fall, wenn die
beiden Eingange ,Sichere Zone“ und ,Start_Presse” auf den Logikpegel 1 ansteigen.

» Das Signal am Ausgang des Operators AND wird durch den Operator Delay um 2000 ms verzogert.

» Das Signal am Ausgang des Verzogerungsblocks ,0p2“ erteilt den Befehl zum SchlieBen des Relais bei 5000 ms. Zu
diesem Zeitpunkt wird das Relais ,M_Presse” aktiviert.

| W simulationsgrafik X
L 59
| Op1
| Op2
| Output1
| Output? Fbk_rst
|
|
|
|
0 1000 2000 3000 4000 5000 6000 7000 8000 9000 10000
| Zeit [ms] EUCHN ER
Simulation mit Stimuli
i x1 Sichtbarkeit andern | speichem| Ausdruck

Bild 281: Aus der Simulation des Anwendungsbeispiels resultierendes Diagramm
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9.7.3. MSC-Fehlercodes

Bei einer Funktionsstorung ubermittelt das MSC System einen Code entsprechend fiir den vom Basismodul festgestellten
Fehler an die Software EUCHNER Safety Designer.

So kann der Code abgelesen werden:

» Basismodul (zeigt FEHLER (ber LED an) iber das USB-Kabel an den PC anschlieBen.

» Software EUCHNER SAFETY DESIGNER starten.

&
» Uiber das Symbol ¥ die Verbindung herstellen; es erscheint ein Fenster zur Kennwortabfrage; das Kennwort einge-
ben; es erscheint ein Fenster mit dem erfassten Fehlercode.

In der nachfolgenden Tabelle werden alle moglichen Fehler mit der entsprechenden Losung aufgelistet.

Alle iibrigen Codes beziehen sich auf eine interne Funktionsstorung. Bitte Funktionsstorungen in dieser Tabelle nachschlagen
und beim Zuriicksenden an EUCHNER angeben.

9.7.3.1. GENERIC ERRORS
Microcontroller failures

DECIMAL HEX ERROR CORRECTIVE ACTION
0 0 MICROCONTROLLER ERROR
0 0 INITIAL RAM TEST FAILED = 0
1 1 REDUNDANT MICROCONTROLLER FAILURE
2 2 FUSE TEST FAILED
3 3 INITIAL WD TEST FAILED
4 4 REGISTERS TEST FAILED
5 5 INSTRUCTIONS TEST FAILED
6 6 ROM TEST FAILED
7 7 OFF LINE TESTS NOT IN SEQUENCE
8 8 OFF LINE TESTS NOT EXECUTED
5 5 VEMORY CORRUPTED Restart the system / Replace module for repair
10 A END OF CODE MEM REACHED
11 B TIMERS TEST FAILED
12 C INTERRUPT TEST FAILED
13 D INITIAL COMMUNICATION TIMEOUT
14 E COMMUNICATION MISSING
15 F RAM TEST FAILED
16 10 SEQUENCE FAILED
17 11 EEROM CORRUPTED
18 12 EEROM STUCKED
19 13 EXCHANGE FAILURE g]legbstt):ﬁ]kplane and MSC-CB connection / Restart
20 14 SERIAL PERIPHERAL INTERFACE TIMEQUT EXPIRED
21 15 ASYNCHRONOUS SERIAL DATA FAILURE
22 16 CLOCK FAILURE
23 17 AD CONVERTER FAIL Restart the system / Replace module for repair
24 18 BAND-GAP VOLTAGE REFERENCE FAIL E
25 19 HW STACK OVERFLOW
26 1A SW STACK OVERFLOW
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Board failures

DECIMAL HEX ERROR CORRECTIVE ACTION
32 20 ERROR BOARD
32 20 REDUNDANT MICROCONTROLLER FAILURE
33 21 INITIAL UNDERVOLTAGE TEST FAILED
34 22 INITIAL START INCONGRUENCY
35 23 INTERNAL BUS FAILED
36 24 INPUT FEEDBACK CHANNEL TEST FAILED
37 25 INPUT TEST FAILED
38 26 MICROCONTROLLER ID FAILURE
39 27 PROFET FAILURE
40 28 NODE NUMBER ACQUISITION FAILURE
41 29 NETWORK CONTROLLER HW FAILURE Restart the system / Replace module for repair
42 2A NETWORK CONTROLLER SW FAILURE
43 2B NETWORK CONTROLLER CORE FAILURE
44 2C NODE INPUT TEST FAILED
45 2D STATUS REGISTER FAIL
46 2E NETWORK CONTROLLER MISSING
47 2F NETWORK CONTROLLER WRONG
48 30 NETWORK CONTROLLER CONFIG ERROR
49 31 SERIAL PERIPHERAL INTERFACE FLASH FAILURE
50 32 SERIAL PERIPHERAL INTERFACE FLASH CORRUPTED
51 33 MOSFET FAILURE

Backplane communication failures

DECIMAL HEX ERROR CORRECTIVE ACTION
64 40 BACKPLANE ERROR
64 40 REDUNDANT BACKPLANE ERROR Check backplane connection
65 40 NO BACKPLANE SELECTION
66 41 DOUBLE NODE SELECTION Check node selection
67 42 WRONG ANSWER Restart the system / Replace module for repair
68 43 TOO MUCH SLAVE MODULES Check number of slaves
69 44 SLAVE ERROR Check/replace slave in fail
70 45 NODE SELECTION ERROR Check node selection
71 46 COMMAND NOT EXECUTED Check backplane connection / Restart the system
72 47 CONFIGURATION ERROR Verify connections and project
73 48 SLAVE ERROR Check / Replace slave in falil
74 49 INTERNAL ERROR
- m INTERNAL ERROR Restart the system / Replace module for repair
76 4B BUS GENERIC ERROR Check backplane connection

MSC Configuration Memory (M-A1l) failures

DECIMAL HEX ERROR CORRECTIVE ACTION
96 60 M-A1 ERROR
96 60 REDUNDANT M-A1 FAILURE
97 61 M-A1 FAILURE
98 62 M-A1 NOT COMPATIBILE Replace M-A1
99 63 M-A1 NOT RESPONDING
100 64 M-A1 NOT WRITING
101 65 M-A1 NOT WORKING
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9.7.3.2. SPECIFIC ERRORS
MSC-CB-S, FI8FO4S, AH-FO4S08 OSSD failures

DECIMAL HEX ERROR CORRECTIVE ACTION
128 80 FBK_COMANDI_FAILURE Restart the system / Replace module for repair
129 81 CORRENTE_OFF_FAIL1 0SSD1 Restart the system / Replace module for repair
130 82 INI_OSSDS_FOUND_ON1 0SSb1 Check OSSD1 connection
131 83 INT_FBK_INCONGRUENCY1 0SSb1
132 84 INI_OSSD_FAILURE1 0SSDb1
133 85 DYN_OSSD_FBK_OUT_FAILURE1 0SSD1 Restart the system / Replace module for repair
134 86 DYN_OSSD_FBK_OUT_H_FAILURE1 0SSDb1
135 87 DYN_SLAVE_OSSDS_SEQUENCE1 0SSDb1
136 88 DYN_TEST_ON_MASTER_FAILED1 0SSDh1 Check OSSD1 connection
137 89 DYN_TEST_ON_INTERFERENCE_FAILURE1 0SSD1 Restart the system / Replace module for repair
138 8A DYN_TEST_ON_SLAVE_FAILED1 0SSDh1
139 8B DYN_TEST_OFF_MASTER_FAILED1 0SSDh1 Check OSDT connection
140 8C DYN_TEST_OFF_INTERFERENCE_FAILURE1 0SSD1 Restart the system / Replace module for repair
141 8D DYN_TEST_OFF_SLAVE_FAILED1 0SSD1 Check OSSD1 connection
142 8E DYN_OVERCURRENT_FAILURE1 0SSD1 Check OSSD1 connection: overload
143 8F SECOND_OSSDS_FAILURE1 0SSD1 Restart the system / Replace module for repair
144 90 CORRENTE_OFF_FAIL2 0SSD2 Restart the system / Replace module for repair
145 91 INI_OSSDS_FOUND_ON2 0SSb2 Check OSSD2 connection
146 92 INT_FBK_INCONGRUENCY2 0SSb2
147 93 INI_OSSD_FAILURE2 0SSb2
148 94 DYN_OSSD_FBK_OUT_FAILURE2 0SSD2 Restart the system / Replace module for repair
149 95 DYN_OSSD_FBK_OUT_H_FAILURE2 0SSD2
150 96 DYN_SLAVE_OSSDS_SEQUENCE?2 0SSD2
151 97 DYN_TEST_ON_MASTER_FAILED2 0SSD2 Check OSSD2 connection
152 98 DYN_TEST_ON_INTERFERENCE_FAILURE2 0SSD2 Restart the system / Replace module for repair
153 99 DYN_TEST_ON_SLAVE_FAILED2 0SSD2
154 9A DYN_TEST_OFF_MASTER_FAILED2 0SSD2 Check OSSD2 connection
155 9B DYN_TEST_OFF_INTERFERENCE _FAILURE2 0SSD2 Restart the system / Replace module for repair
156 9C DYN_TEST_OFF_SLAVE_FAILED2 0SSb2 Check OSSD2 connection
157 9D DYN_OVERCURRENT_FAILURE2 0SSb2 Check OSSD2 connection: overload
158 9E SECOND_OSSDS_FAILURE2 0SSD2 Restart the system / Replace module for repair
159 oF CORRENTE_OFF_FAIL3 0SSD3 Restart the system / Replace module for repair
160 AO INI_OSSDS_FOUND_ON3 0SSD3 Check OSSD3 connection
161 Al INT_FBK_INCONGRUENCY3 0SSb3
162 A2 INI_OSSD_FAILURE3 0SSb3
163 A3 DYN_OSSD_FBK_OUT_FAILURE3 0SSD3 Restart the system / Replace module for repair
164 A4 DYN_OSSD_FBK_OUT_H_FAILURE3 0SSb3
165 A5 DYN_SLAVE_OSSDS_SEQUENCE3 0SSb3
166 A6 DYN_TEST_ON_MASTER_FAILED3 0SSD3 Check OSSD3 connection
167 A7 DYN_TEST_ON_INTERFERENCE_FAILURE3 0SSD3 Restart the system / Replace module for repair
168 A8 DYN_TEST_ON_SLAVE_FAILED3 0SSb3
169 A9 DYN_TEST_OFF_MASTER_FAILED3 0SSb3 Check 0SSD3 comnection
170 AA DYN_TEST_OFF_INTERFERENCE_FAILURE3 0SSD3 Restart the system / Replace module for repair
171 AB DYN_TEST_OFF_SLAVE_FAILED3 0SSb3 Check OSSD3 connection
172 AC DYN_OVERCURRENT_FAILURE3 0SSb3 Check OSSD3 connection: overload
173 AD SECOND_OSSDS_FAILURE3 0SSD3 Restart the system / Replace module for repair
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DECIMAL HEX ERROR CORRECTIVE ACTION
174 AE CORRENTE_OFF_FAIL4 0SSDh4 Restart the system / Replace module for repair
175 AF INI_OSSDS_FOUND_ON4 0SSb4 Check 0OSSD4 connection
176 BO INT_FBK_INCONGRUENCY4 0SSb4
177 Bl INI_OSSD_FAILURE4 0SSb4
178 B2 DYN_OSSD_FBK_OUT_FAILURE4 0SSDb4 Restart the system / Replace module for repair
179 B3 DYN_OSSD_FBK_OUT_H_FAILURE4 0SSb4
180 B4 DYN_SLAVE_OSSDS_SEQUENCE4 0SSb4
181 B5 DYN_TEST_ON_MASTER_FAILED4 0SSb4 Check 0OSSD4 connection
182 B6 DYN_TEST_ON_INTERFERENCE_FAILURE4 0SSD4 Restart the system / Replace module for repair
183 B7 DYN_TEST_ON_SLAVE_FAILED4 0SSh4
184 B8 DYN_TEST_OFF_MASTER_FAILED4 0SSb4 Check 055D4 connection
185 B9 DYN_TEST_OFF_INTERFERENCE_FAILURE4 0SSh4 Restart the system / Replace module for repair
186 BA DYN_TEST_OFF_SLAVE_FAILED4 0SSb4 Check OSSD4 connection
187 BB DYN_OVERCURRENT_FAILURE4 0SSb4 Check OSSD4 connection: overload
188 BC SECOND_OSSDS_FAILURE4 0SSb4 Restart the system / Replace module for repair
MSC-CB, FI8FO2, AC-FO2, AC-FO4 OSSD failures
DECIMAL HEX ERROR CORRECTIVE ACTION
192 Co INI_OSSD_FEEDBACK_TEST_FAILED 0SSsD1
193 o IN_MONOSTABLE_CHECK_FALED 059D1 Restart the system / Replace module for repair
194 c2 INI_OSSD_FOUND_ON 0SSD1 Check OSSD1 connection
195 C3 INI_LFBK_P_CHECK_FAILED 0SSD1
19 o DYN_FBK_P_CHECK_FALED 05901 Restart the system / Replace module for repair
197 C5 DYN_MASTER_OSSD_ON_TEST_FAILED 0SSD1
198 Cé DYN_OSSD_SHORTED 0SSD1 Check OSSD1 connection
199 C7 DYN_SLAVE_OSSD_ON_TEST_FAILED 0SSD1
200 C8 DYN_SLAVE_OSSD_ON_SEQUENCE 0SSD1 Restart the system / Replace module for repair
201 C9 DYN_OSSD_OFF_TEST_FAILED 0SSD1
202 CA DYN_OSSD_ON_TEST_FAILED 0SSD1 Check OSSD1 connection
203 CB DYN_OSSD_NOT_ALIGNED 0SSD1
204 cc DYN_MONO_CHECK_FAILED 0SSb1
205 CcD SECOND_OSSD_FAILURE 0SSD1 Restart the system / Replace module for repair
206 CE INI_OSSD_FEEDBACK_TEST_FAILED2 0SSb2
207 CF INI_MONOSTABLE_CHECK_FAILED2 0SSb2
208 DO INI_OSSD_FOUND_ON2 0SSD2 Check OSSD2 connection
209 D1 INI_FBK_P_CHECK_FAILED2 0SSb2 )
. 02 DYN_FBK_P_CHECK FALED2 DSSD2 Restart the system / Replace module for repair
211 D3 DYN_MASTER_OSSD_ON_TEST_FAILED2 0SSb2
212 D4 DYN_OSSD_SHORTED2 0SSD2 Check OSSD2 connection
213 D5 DYN_SLAVE_OSSD_ON_TEST_FAILED2 0SSb2
214 D6 DYN_SLAVE_OSSD_ON_SEQUENCE2 0SSD2 Restart the system / Replace module for repair
215 D7 DYN_OSSD_OFF_TEST_FAILED2 0SSb2
216 D8 DYN_OSSD_ON_TEST_FAILED2 0SSb2 Check 035D2 connection
217 D9 DYN_OSSD_NOT_ALIGNED2 0SSb2
218 DA DYN_MONO_CHECK_FAILED2 0SSb2
219 DB SECOND_OSSD_FAILURE2 0SSD2 Restart the system / Replace module for repair
220 DC INI_OSSD_FEEDBACK_TEST_FAILED3 0SSD3
221 DD INI_MONOSTABLE_CHECK_FAILED3 0SSD3
222 DE INI_OSSD_FOUND_ON3 0SSD3 Check OSSD3 connection
223 DF INI_FBK_P_CHECK_FAILED3 0SSD3
Restart the system / Replace module for repair
224 EO DYN_FBK_P_CHECK_FAILED3 0SSD3
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DECIMAL HEX ERROR CORRECTIVE ACTION
225 El DYN_MASTER_OSSD_ON_TEST_FAILED3 0SSb3
226 E2 DYN_OSSD_SHORTED3 0SSb3 Check OSSD3 connection
227 E3 DYN_SLAVE_OSSD_ON_TEST_FAILED3 0SSD3
228 E4 DYN_SLAVE_OSSD_ON_SEQUENCE3 0SSD3 Restart the system / Replace module for repair
229 E5 DYN_OSSD_OFF_TEST_FAILED3 0SSb3 )
230 E6 DYN_OSSD_ON_TEST_FAILED3 0SSb3 Check 0SSD3 comnection
231 E7 DYN_OSSD_NOT_ALIGNED3 0SSb3
232 E8 DYN_MONO_CHECK_FAILED3 0SSb3
233 E9 SECOND_OSSD_FAILURE3 0SSD3 Restart the system / Replace module for repair
234 EA INI_OSSD_FEEDBACK_TEST_FAILED4 0SSb4
235 EB INI_MONOSTABLE_CHECK_FAILED4 0SSb4
236 EC INI_OSSD_FOUND_ON4 0SSD4 Check OSSD4 connection
237 ED INI_FBK_P_CHECK_FAILED4 0SSb4
238 - DYN_FBK_P_CHECK FALEDS 05304 Restart the system / Replace module for repair
239 EF DYN_MASTER_OSSD_ON_TEST_FAILED4 0SSb4
240 FO DYN_OSSD_SHORTED4 0SSb4 Check OSSD4 connection
241 F1 DYN_SLAVE_OSSD_ON_TEST_FAILED4 0SSb4
242 F2 DYN_SLAVE_OSSD_ON_SEQUENCE4 0SSD4 Restart the system / Replace module for repair
243 F3 DYN_OSSD_OFF_TEST_FAILED4 0SSb4
244 F4 DYN_OSSD_ON_TEST_FAILED4 0SSb4 Check 055D4 connection
245 F5 DYN_OSSD_NOT_ALIGNED4 0SSb4
246 F6 DYN_MONO_CHECK_FAILED4 0SSDb4 Restart the system / Replace module for repair
247 F7 SECOND_OSSD_FAILURE4 0SSb4

Fieldbus modules failures

DECIMAL HEX ERROR CORRECTIVE ACTION
128 80 FIELDBUS RESTART
129 a1 MISSING FIELDEUS Restart the system / Replace module for repair
130 82 FIELDBUS CONFIGURATION ERROR Check fieldbus configuration
131 83 FIELDBUS WRONG MODULE
132 84 COMMUNICATION ERROR Restart the system / Replace module for repair
133 85 DUMMY ERROR
134 86 BACKWARD CONFIG. IS NOT POSSIBLE Check BUS firmware version / configuration
135 87 FIELDBUS TIMEOUT
136 88 FIELDBUS CET (TIME ZONE) CONFIG. ERROR
137 89 ERROR MANAGEMENT Restart the system / Replace module for repair
138 8A FIELDBUS FACTORY RESET ERROR
139 8B REPROGRAMMING NOT CORRECT
140 8C MICRON CONFIGURATION ERROR Check MICRON configuration

SPMO / SPM1 / SPM2 errors

DECIMAL HEX ERROR CORRECTIVE ACTION
128 80 COMMON TEST ENCODER ERROR E
129 81 PROXY COMMON TEST ERROR
130 82 ERROR EXCHANGED MEASURES Restart the system / Replace module for repair
131 83 DIRECT MEMORY ACCESS FAILURE
132 84 PROXY1 TEST ERROR
133 85 PROXY1 DISCARDED MEASURE Check proxy signals
134 86 INITIAL IDENTIFICATION MODULE1 INCORRECT
135 a7 ERROR TEST ENCODERL INTERFACE Restart the system / Replace module for repair
136 88 ENCODER1 INTEGRITY TEST ERROR Check ENCODER signals
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DECIMAL HEX ERROR CORRECTIVE ACTION
137 89 REDUNDANT ENCODER1 FAILURE Restart the system / Replace module for repair
138 8A ENCODER1 DISCARDED MEASURE Check ENCODER signals
139 8B PROXY2 TEST ERROR Restart the system / Replace module for repair
140 8C PROXY2 DISCARDED MEASURE Check proxy signals
141 8D INITIAL IDENTIFICATION MODULE?2 INCORRECT
Restart the system / Replace module for repair
142 8E ERROR TEST ENCODER?2 INTERFACE
143 8F ENCODER2 INTEGRITY TEST ERROR Check ENCODER signals
144 90 REDUNDANT ENCODER2 FAILURE Restart the system / Replace module for repair
145 91 ENCODER2 DISCARDED MEASURE Check ENCODER signals
146 92 ERROR EXCHANGED MEASURES Restart the system / Replace module for repair
147 93 UNDERVOLTAGE POWER SUPPLY ERROR PROXY1
Check power supply
148 94 UNDERVOLTAGE POWER SUPPLY ERROR PROXY2
149 95 OVERLOAD PROXY1
Check proxy signals
150 96 OVERLOAD PROXY2

AZ-FO4 / AZ-FO408 errors

DECIMAL HEX ERROR CORRECTIVE ACTION
128 80 RELAY1 SUPPLY FAIL Check module power supply
129 81 RELAY1 FEEDBACK WRONG
130 82 INTERNAL CONTACT FEEDBACK WRONG
131 83 RELAY1 OFF TEST FAILED
132 84 RELAY1 ON TEST FAILED
133 85 RELAY1 OFF TEST FAILED
134 86 RELAY1 ON TEST FAILED
135 87 RELAY1 OFF SEQUENCE
136 88 RELAY1 ON SEQUENCE
137 89 SPARE FAULT
138 8A REDUNDANT RELAY1 FAILURE
139 8B RELAY2 FEEDBACK WRONG
140 8C INTERNAL CONTACT FEEDBACK2 WRONG
141 8D RELAY2 OFF TEST FAILED
142 8E RELAY2 ON TEST FAILED
143 8F RELAY2 OFF TEST FAILED
144 90 RELAY2 ON TEST FAILED )
145 o1 RELAY2 OFF SEQUENCE FALLED Restart the system / Replace module for repair
146 92 RELAY2 ON SEQUENCE FAILED
147 93 SPARE FAULT2
148 94 REDUNDANT RELAY2 FAILURE
149 95 RELAY3 FEEDBACK WRONG
150 96 INTERNAL CONTACT FEEDBACK3 WRONG
151 97 RELAY3 OFF TEST FAILED
152 98 RELAY3 ON TEST FAILED
153 99 RELAY3 OFF TEST FAILED
154 9A RELAY3 ON TEST FAILED
155 9B RELAY3 OFF SEQUENCE
156 9C SPARE FAULT3
157 9D REDUNDANT RELAY3 FAILURE
158 9E RELAY4 FEEDBACK WRONG
159 9F INTERNAL CONTACT FEEDBACK4 WRONG
160 AO RELAY4 OFF TEST FAILED
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08 / 016 errors
DECIMAL HEX ERROR CORRECTIVE ACTION
128 80 FAILURE PROFET 1...8
129 81 FAILURE PROFET 9...16 Restart the system / Replace module for repair
130 82 REDUNDANT PROFET FAILURE
AH-FO4S08 errors
DECIMAL HEX ERROR CORRECTIVE ACTION
128 80 LOG FEEDBACK COMMANDS FAILURE
Restart the system / Replace module for repair
129 81 0SSD1 / STATUS OFF CURRENT FAIL
130 82 0SSD1 FOUND ON AT STARTUP Check OSSD1 connection
131 83 0SSD1 FEEDBACK SIGNALS INCONGRUENT
132 84 0SSD1 FEEDBACK OUT FAILURE
Restart the system / Replace module for repair
133 85 0SSD1 FEEDBACK OUT FAILURE
134 86 0SSD1 ON SEQUENCE
135 87 0SSD1 TEST ON FAILED Check OSSD1 connection
136 88 0SSD1 TEST ON INTERFERENCE FAILURE Restart the system / Replace module for repair
137 89 0SSD1 TEST ON FAILED
Check OSSD1 connection
138 8A 0SSD1 TEST OFF FAILED
139 8B 0SSD1 TEST OFF INTERFERENCE FAILURE Restart the system / Replace module for repair
140 8C 0SSD1 TEST OFF FAILED Check OSSD1 connection
141 8D 0SSD1 OVERCURRENT FAILURE Check OSSD1 overload
142 8E REDUNDANT 0SSD4 FAILURE
Restart the system / Replace module for repair
143 8F 0SSD2 / STATUS OFF CURRENT FAIL
144 90 0SSD2 FOUND ON AT STARTUP Check OSSD2 connection
145 91 0SSD2 FEEDBACK SIGNALS INCONGRUENT
146 92 0SSD2 FEEDBACK OUT FAILURE
Restart the system / Replace module for repair
147 93 0SSD2 FEEDBACK OUT FAILURE
148 94 0SSD2 ON SEQUENCE FAILURE
149 95 0SSD2 TEST ON FAILED Check OSSD2 connection
150 96 0SSD2 TEST ON INTERFERENCE FAILURE Restart the system / Replace module for repair
151 97 0SSD2 TEST ON FAILED
Check OSSD2 connection
152 98 0SSD2 TEST OFF FAILED2
153 99 0SSD2 TEST OFF INTERFERENCE FAILURE Restart the system / Replace module for repair
154 9A 0SSD2 TEST OFF FAILED Check OSSD2 connection
155 9B 0SSD2 OVERCURRENT FAILURE Check OSSD2 overload
156 9C REDUNDANT OSSD2 0SSDs FAILURE
Restart the system / Replace module for repair
157 9D 0SSD3 / STATUS OFF CURRENT FAIL
158 9E 0SSD3 FOUND ON AT STARTUP Check OSSD3 connection
159 9F 0SSD3 FEEDBACK SIGNALS INCONGRUENT
160 AO 0SSD3 FEEDBACK OUT FAILURE
Restart the system / Replace module for repair
161 Al 0SSD3 FEEDBACK OUT FAILURE
162 A2 0SSD3 SLAVE 0SSDs ON SEQUENCE
163 A3 0SSD3 TEST ON MASTER FAILED Check OSSD3 connection
164 A4 0SSD3 TEST ON INTERFERENCE FAILURE Restart the system / Replace module for repair
165 A5 0SSD3 TEST ON SLAVE FAILED
Check OSSD3 connection
166 A6 0SSD3 TEST OFF MASTER FAILED
167 A7 0SSD3 TEST OFF INTERFERENCE FAILURE Restart the system / Replace module for repair
168 A8 0SSD3 TEST OFF SLAVE FAILED Check OSSD3 connection
169 A9 0SSD3 OVERCURRENT FAILURE Check OSSD3 overload
170 AA REDUNDANT 0SSD3 FAILURE
Restart the system / Replace module for repair
171 AB 0SSD4 / STATUS OFF CURRENT FAIL
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DECIMAL HEX ERROR CORRECTIVE ACTION
172 AC 0SSD4 FOUND ON AT STARTUP Check OSSD4 connection
173 AD 0SSD4 FEEDBACK SIGNALS INCONGRUENT
174 AE 0SSD4 FEEDBACK OUT FAILURE
Restart the system / Replace module for repair
175 AF 0SSD4 FEEDBACK OUT FAILURE
176 BO 0SSD4 0SSDS ON SEQUENCE
177 Bl 0SSD4 TEST ON MASTER FAILED Check OSSD4 connection
178 B2 0SSD4 TEST ON INTERFERENCE FAILURE Restart the system / Replace module for repair
179 B3 0SSD4 TEST ON SLAVE FAILED
Check OSSD3 connection
180 B4 0SSD4 TEST OFF MASTER FAILED
181 B5 0SSD4 TEST OFF INTERFERENCE FAILURE Restart the system / Replace module for repair
182 B6 0SSD4 TEST OFF SLAVE FAILED Check OSSD4 connection
183 B7 0SSD4 OVERCURRENT FAILURE Check OSSD4 overload
184 B8 REDUNDANT OSSD4 FAILURE Restart the system / Replace module for repair

9.7.3.3. DIAGNOSTIC CODES

INPUT diagnostics
Code
DECIMAL HEX MEANING
1 1 Input not restored
2 2 Missing Simultaneity
3 3 Missing Simultaneity
4 4 Missing Simultaneity
7 7 MOD-SEL incoherent
8 8 MOD-SEL disconnected
10 A OutTest Error
11 B Detected input fault
13 D OutTest connected to other inputs
14 E OutTest OK but input to 24V
15 F Photocell short circuit
16 10 Photocell is not responding
17 11 Short between Photocell
18 12 S-MAT disconnected
19 13 OutTest shorted
20 14 Wrong OutTest connection
21 15 OutTest shorted to 24V
22 16 Detected Test output fault
23 17 Configured Proximity missing
24 18 Configured Encoder missing
25 19 Encoder (or Proximity) missing
26 1A One or both Proximity missing
27 1B One or both Encoders missing
28 1C Wrong frequency ratio detected
29 1D Wrong Encoder supply
30 1E Detected Encoder signals anomaly
31 1F The selected threshold does not exist
32 20 Over-frequency detected on Encoderl input
33 21 Over-frequency detected on Encoder2 input
34 22 Over-frequency detected on Proximityl input
35 23 Over-frequency detected on Proximity2 input
36 24 Detected inconsistency of 4-wires Proximity inputs
37 25 Detected inconsistency of 4-wires Proximity2 inputs
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Code
DECIMAL HEX MEANING
38 26 Configured Proximity2 missing
39 27 Detected interleaved Proximity inputs inconsistency
40 28 Sensor current below the minimum allowed value
41 29 Sensor current exceeds the maximum allowed value
42 2A Unconnected sensor
43 2B Sensor supply overload
44 2C Current value at sensor input too high
53 35 Mismatch between redundant channels readings
54 36 Sensor current below the minimum allowed value
55 37 Sensor current exceeds the maximum allowed value
56 38 Sensorl current exceeds the maximum allowed value
57 39 Sensor?2 current exceeds the maximum allowed value
58 3A Unconnected sensorl
59 3B Unconnected sensor2
60 3C Sensorl supply overload
6l 3D Sensor2 supply overload
62 3E Current value at sensorl input too high
63 3F Current value at sensor2 input too high
72 48 Configured Encoder2 missing
73 49 Detected Encoder2 signals anomaly
74 4A Wrong Encoder2 supply
128 80 Diagnostic input OK
133 85 Two hands are not contemporaneous
134 86 Missing StartUp Test
137 89 Waiting for Restart
OUTPUT STATUS diagnostics
Code
DECIMAL HEX MEANING
0 0 DIAGNOSTICS STATUS OK
1 1 PROFET OVERLOAD
2 2 PROFET POWER SUPPLY MISSING
3 3 STATUS ENABLE MISSING
0SSD OUTPUT diagnostics
Code
DECIMAL HEX MEANING
0 0 DIAGNOSTICS OSSD OK
1 1 ENABLE MISSING
2 2 WAITING RESTART
3 3 FBK K1-K2 MISSING
4 4 EVALUATION OUTPUT STATE
5 5 0SSD SUPPLY MISSING
6 6 RESTART POSITIVE PULSE DURATION EXCEEDS THE MAXIMUM ALLOWED VALUE
7 7 EXTERNAL K1_K2 FEEDBACK NOT CONGRUENT WITH THE COMMANDED STATE
8 8 FB K1-K2 MISSING
9 9 0SSD OVERLOAD
10 A 0SSD WITH LOAD CONNECTED TO 24V!
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9.7.4. Fehlerlogdatei

Die Fehlerprotokolldatei kann mit dem Symbol ' in der Standard-Symbolleiste angezeigt werden (erforderliches Pass-
wort: Stufe 1).

Es wird eine Tabelle mit den letzten 5 Fehlern angezeigt, welche seit dem Senden des Schemas an die MSC oder seit der

letzten Loschung des Fehlerprotokolls (Symbol: -) aufgetreten sind.

[7] MSC-Module: Fehlerlogbuch X

Starungen : Storungen :
Installierte h Installierte
:nlden Mikro  Modul Fi v Fehlercode Fehleradresse ;nlden Mikro  Modul Fi |

1 AC-FO4-0 86D ‘oo2813H 1 ACFO4-0 860 002613H

Fehlercode Fehleradresse

| Letztes L aschdatum: 02/08/2018 MSC-CB: Version3 1

Bild 282:  Fehlerlogbuch
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10. Bestellinformationen und Zubehor

) Tipp!

Geeignetes Zubehor, wie z. B. Leitungen oder Montagematerial, finden Sie unter www.euchner.de.
Geben Sie dazu die Bestellnummer lhres Artikels in die Suche ein und 6ffnen Sie die Artikelansicht.
Unter Zubehor finden Sie Zubehorteile, die mit dem Artikel kombiniert werden konnen.

11. Kontrolle und Wartung
AN WARNUNG

Gefahr von schweren Verletzungen durch den Verlust der Sicherheitsfunktion.

» Bei Beschadigung oder Verschlei muss das entsprechende MSC Modul komplett ausgetauscht
werden. Der Austausch von Einzelteilen oder Baugruppen ist nicht zulassig.

» Uberpriifen Sie in regelmaBigen Abstanden und nach jedem Fehler die korrekte Funktion des Geréts.
Hinweise zu moglichen Zeitintervallen entnehmen Sie der EN ISO 14119:2024, Abschnitt 9.2.1.

Wartungsarbeiten sind nicht erforderlich. Reparaturen am Geréat diirfen nur durch den Hersteller erfolgen.

12. Service
Wenden Sie sich im Servicefall an:

EUCHNER GmbH + Co. KG
KohlhammerstraBe 16

70771 Leinfelden-Echterdingen
Servicetelefon:

+49 711 7597-500

E-Mail:

support@euchner.de

Internet:

www.euchner.de

13. Konformitatserklarung

Das Produkt erfiillt die Anforderungen der
» Maschinenrichtlinie 2006/42/EG (bis 19.01.2027)
» Maschinenverordnung (EU) 2023/1230 (ab 20.01.2027)

Die EU-Konformitatserklarung finden Sie unter www.euchner.de. Geben Sie dazu die Bestellnummer Ihres Gerats in die Suche

ein. Unter Downloads ist das Dokument verfiigbar.
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