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1. Sobre este documento
1.1. Validez

Junto con el documento Informacion de seguridady, en su caso, las guias breves disponibles, este manual de instrucciones
constituye la informacion completa del aparato para el usuario.

@ jlimportante!

Aseglrese de utilizar el manual de instrucciones adecuado para su version de producto. En caso de
preguntas, pongase en contacto con el servicio de asistencia de EUCHNER.

1.2. Grupo de destinatarios

Constructores y planificadores de instalaciones de dispositivos de seguridad en maquinas, asi como personal de puesta en
marcha y servicio, que cuenten con conocimientos especificos sobre el manejo de componentes de seguridad.

1.3. Explicacion de los simbolos

Simbolo/representacion Significado

m Documento impreso

@ Documento disponible para su descarga en www.euchner.com

A Indicaciones de seguridad

Peligro de muerte o lesiones graves

PELIGRO Advertencia de posibles lesiones
ADVERTENCIA Atencion por posibilidad de lesiones leves
ATENCION
@ Aviso sobre posibles dafos en el dispositivo
AVISO Informacién importante
ilmportante!
Consejo Consejo o informacion de utilidad

1.4. Documentos complementarios
La documentacion completa de este dispositivo esta compuesta por los siguientes documentos:

Titulo del documento

(niimero de docu- Contenido
mento)
Informacidn de seguridad Informacién de seguridad basica m

(2525460)
Manual de instrucciones

del controlador de se-

guridad modular MSC (Este documento) @
(2121331)

Dado el caso, guias Dado el caso, consulte la documentacién adicional correspondiente del manual de instrucciones o las fichas de datos @

breves adjuntas

@ jlmportante!

Lea siempre todos los documentos para obtener informacién completa sobre la instalacion, la
puesta en marcha y el manejo seguros del dispositivo. Los documentos se pueden descargar en
www.euchner.com. Al realizar la busqueda, introduzca el nimero de documento.

1.5. Responsabilidad y garantia

Se declinara toda responsabilidad y quedara anulada la garantia si no se respetan las condiciones de utilizacién correctas
0 si no se tienen en cuenta las indicaciones de seguridad, asi como en caso de no realizar los trabajos de mantenimiento

de la forma especificada.
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1.6. Indicaciones sobre ciberseguridad

Los componentes y sistemas de EUCHNER no deben integrarse en redes publicas. Los componentes de EUCHNER estan
pensados Unicamente para el uso en redes privadas. Para acceder de manera remota, utilice una VPN.

1.7. Informacion sobre el Reglamento de Datos (EU Data Act)

Este producto genera datos durante su funcionamiento que estan a disposicion del usuario de conformidad con el Regla-
mento (UE) 2023/2854 (Data Act). En los capitulos correspondientes de este manual de instrucciones se explica de qué
datos se trata y como puede acceder a ellos y utilizarlos.
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2. Introduccion

2.1. Contenido de este manual
En este manual se describe el uso del sistema de seguridad programable MSC y sus moédulos de ampliacion correspondientes.

Comprende lo siguiente:
» Descripcion del sistema
» Procedimiento de instalacion

» Conexiones
» Senales

» Subsanacion del error
» Uso del software de configuracion

2.2. Indicaciones de seguridad importantes

A

ADVERTENCIA

» MSC alcanza los siguientes niveles de seguridad: SIL 3, SIL 3 méaximo, PL e, cat. 4, tipo 4 segln
las normas aplicables.
No obstante, las clasificaciones de seguridad definitivas SIL y PL dependen del uso de cierto nu-
mero de componentes de seguridad, de sus parametros y de las conexiones establecidas, lo cual
debera determinarse mediante un analisis de riesgos.

» Lea atentamente el apartado “Normas aplicadas”.

» Lleve a cabo andlisis de riesgos amplios para determinar el nivel de seguridad correspondiente
para su aplicacién teniendo en cuenta todas las normas aplicables.

» La programacion/configuracion del sistema MSC es responsabilidad exclusivamente de la persona
encargada de la instalacion o del usuario.

» El sistema debe programarse/configurarse de acuerdo con el andlisis de riesgos especifico para
la aplicacion y con todas las normas aplicables.

» Tras la programacioén/configuracion y la instalacion del sistema MSC y de todos los dispositivos
correspondientes, debe llevarse a cabo una comprobacion de seguridad operativa completa (véa-
se «Comprobacion del sistema» en la pagina 104).

» Cuando se integren nuevos componentes de seguridad debera volver a probarse a fondo el siste-
ma completo (véase «Comprobacion del sistema» en la pagina 104).

» EUCHNER no se hara responsable de estos procedimientos ni de los riesgos asociados a ellos.

» Para garantizar la correcta utilizacion de los médulos conectados al sistema MSC dentro de la
aplicacion correspondiente, deberan consultarse los manuales/instrucciones y las normas de pro-
ducto/uso aplicables.

» La temperatura ambiental en el lugar de instalacion del sistema debe coincidir con las temperatu-
ras de funcionamiento indicadas en la etiqueta del producto y en las especificaciones.

» En caso de dudas relativas a la seguridad, pongase en contacto con las autoridades competentes
en su pais o con la asociacion técnica correspondiente.
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2.3. Simbolos y abreviaturas

Simbolos y abreviaturas

M-Al

Tarjeta de memoria para el modulo basico MSC (accesorio)

MSCB Bus propietario para modulos de ampliacion

ng((:eI:yNgzsigner (SWSD) Software de configuracién del MSC para Windows

0SSD Salida de conmutacion segura (Output Signal Switching Device)

MTTFp Tiempo medio hasta fallo peligroso (Mean Time to Dangerous Failure)

PL Performance Level (segin EN ISO 13849-1)

PFH Probabilidad de fallo peligroso por hora (Probability of Dangerous Failure per Hour)

SIL Nivel de integridad de la seguridad (Safety Integrity Level, segtn EN IEC 61508)

SIL maximo Limite de declaracion de SIL (Safety Integrity Level Claim Limit, segin EN IEC 62061:2021)
SW Software

2.4. Normas aplicadas
EI MSC cumple las siguientes directivas europeas:

» 2006/42/CE  “Directiva de maquinas”

» 2014/30/UE  “Directiva CEM”

» 2014/35/UE  “Directiva sobre baja tension”

» 2011/65/UE  RoHS “Restricciones a la utilizacion de determinadas sustancias peligrosas en aparatos eléctricos y

electronicos”

Ademas, cumple las siguientes normas:

»ENIEC 61131-2
» ENISO 13849-1
» EN IEC 61496-1
» EN IEC 61508-1
» EN IEC 61508-2
» EN IEC 61508-3
» EN IEC 63000

» ENIEC 62061

» EN 81-20

» EN 81-50

2.5. Posibilidades de combinacion del sistema MSC

Modulo basico

Moédulo de ampliacion

MSC-CE-...S MSC-CE-...
MSC-CB-AC-FI8F04S ° °
MSC-CB-AC-FIBF02 - °
) Combinacién posible

Explicacién de los sim-
bolos

Combinacién no posible

10
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3. Vista general

MSC es un sistema de seguridad modular formado por un moédulo basico (MSC-CB o MSC-CB-S) configurado a través de
la interfaz de usuario grafica EUCHNER Safety Designer y por distintos médulos de ampliaciéon que pueden conectarse al
modulo basico a través del bus propietario MSCB.

Pueden elegirse dos modulos basicos, que pueden utilizarse solos:

» MSC-CB, que tiene 8 entradas de seguridad, 2 salidas de monitorizacion programables y 2 salidas de seguridad de
2 canales independientes y programables (OSSD).

» MSC-CB-S, que tiene 8 entradas de seguridad, hasta 4 salidas de monitorizacion programables y 2 salidas de seguridad
de 2 canales independientes y programables o 4 salidas de seguridad de 1 canal independientes y programables (OSSD).

@ jimportante!

Estan disponibles los siguientes moédulos de ampliacion:

» FIBFO2, FIBF04S con entradas y salidas

» FI8, FM4, FI116, SPMO, SPM1 y SPM2 solo con entradas
» AC-FO2 y AC-FO4 solo con salidas, ademas de:

- 08, 016 y AH-FO4S08 con salidas de monitorizacion
- AZ-FO4 y AZ-FO408 con relés de seguridad de apertura positiva

También hay modulos de ampliacion para la conexién a los sistemas de bus de campo industriales
mas habituales con fines de diagndstico: 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) y CE-US (interfaz USB).

El MSC permite controlar los siguientes sensores de seguridad y transmisores de senal:

Sensores optoelectronicos (barreras fotoeléctricas, escaneres, barreras dpticas, etc.), interruptores mecanicos, alfombras
de seguridad, interruptores de parada de emergencia y controles bimanuales. Todos ellos pueden gestionarse desde un
Unico dispositivo flexible y ampliable.

El sistema solo puede estar formado por un tnico moédulo basico MSC-CB o MSC-CB-S y un maximo de 14 modulos de
ampliacion, de los cuales solo puede haber cuatro del mismo tipo.

Con los 14 médulos de ampliacion, el sistema puede llegar a tener 128 entradas, 30 salidas de seguridad de doble canal
y 48 salidas de monitorizacion. Los madulos AZ-FO4/AZ-FO408 presentan 4 salidas monocanal. Cuanto mayor sea el nu-
mero de modulos AZ-FO4/AZ-FO408 utilizados, menor sera el nimero de salidas de doble canal disponibles. (Encontrara
mas informacion sobre la configuracion maxima de un sistema MSC en la tabla 8.1.2. Datos generales en la pagina 43).

La comunicacion entre el modulo basico (MASTER) y los mddulos de ampliacion (SLAVES) tiene lugar a través del bus MSCB
de 5 vias (bus propietario de EUCHNER), que se encuentra en la parte posterior de cada médulo.

Con los médulos de ampliacién MSC FI8, FI16 y FM4 es posible incrementar el nimero de entradas en el sistema, de
forma que puedan conectarse mas dispositivos externos. FM4 ofrece otras 8 salidas de tipo OUT_TEST.

Con los modulos de ampliacion AC-FO2 y AC-FO4, el sistema dispone de 2 0 4 pares de OSSD para el control de dispo-
sitivos posconectados al sistema MSC.

AH-FO4S08 es un médulo de seguridad con 4 salidas de seguridad monocanal de alta intensidad y 4 entradas corres-
pondientes para contactos de circuito de retorno externos (EDM). Ademas, el médulo esta equipado con 8 salidas de
monitorizacion programables.

FI8FO2 cuenta con 8 entradas, 2 salidas de monitorizacion programables y 2 salidas OSSD de doble canal.

FIBFO4S cuenta con 8 entradas, hasta 4 salidas de monitorizacion programables y 4 salidas OSSD con posibilidad de uso
monocanal.

Los médulos de ampliacion de la serie CE permiten conectar los sistemas de bus de campo industriales mas comunes con
fines de diagndstico y transmision de datos. Ademas, CE-El, CE-PN, CE-MT y CE-EC disponen de una conexion Ethernet.
CE-US permite la conexion a dispositivos con puerto USB.

CE-CI1 y CE-CI2 son modulos de la familia MSC que permiten la conexién a otros moédulos de ampliacién mas alejados
(<50 m). Con un cable blindado (consulte la tabla de datos técnicos para cables) pueden conectarse dos modulos CE-CI
a la distancia deseada.
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Los mddulos de ampliacion para la vigilancia de velocidad SPMO, SPM1 y SPM2 permiten controlar lo siguiente (hasta PL e):
» Parada, exceso de velocidad, rango de velocidad
» Direccion de desplazamiento, movimiento giratorio/movimiento lineal

Por cada salida logica (eje) pueden determinarse hasta 4 limites de velocidad.

Cada modulo cuenta con dos salidas légicas que pueden configurarse con EUCHNER Safety Designer. Asi es posible con-
trolar hasta dos ejes independientes entre si.

Los modulos de ampliacion AZ-FO4 y AZ-FO408 cuentan con 4 salidas de relé de seguridad independientes y las corres-
pondientes 4 entradas para los contactos de circuito de retorno externos (EDM).
Para las salidas existen dos posibilidades de ajuste (configuracion mediante el software EUCHNER Safety Designer):

» 2 pares de contactos de conexion (2 contactos normalmente abiertos por salida con 2 entradas de circuito de retorno
correspondientes)

» 4 contactos de conexion separados (1 contacto normalmente abierto por salida con 1 entrada de circuito de retorno
correspondiente)

Solo los madulos AZ-FO408, AH-FO4S08 y 08 cuentan con 8 salidas de monitorizaciéon programables, mientras que el
modulo 016 cuenta con 16.

Con el software EUCHNER Safety Designer (SWSD) es posible crear légicas complejas utilizando enlaces légicos y funciones
de seguridad, como supresion de vigilancia (muting), temporizadores, contadores, etc.
Para ello se utiliza una interfaz grafica de usuario sencilla e intuitiva.

La configuracion del ordenador se envia al médulo basico MSC-CB o MSC-CB-S a través de una conexion USB. El archivo
se almacena en el MSC-CB o MSC-CB-S y puede guardarse también en la tarjeta de memoria propietaria M-Al (accesorio).
De esta forma es posible copiar rapidamente la configuracion en otro moédulo basico.

@ jlmportante!

El sistema MSC esta certificado para el nivel de seguridad maximo previsto en las normas de seguridad
industrial aplicadas (SIL 3, SIL 3 maximo, PL e, cat. 4).
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4. Estructura del producto

El médulo MSC-CB o MSC-CB-S incluye:
» Informacion de seguridad

@ jimportante!

El conector MSCB posterior y la tarjeta de memoria M-Al pueden pedirse por separado como acce-
Sorios.

El suministro de los modulos de ampliacion incluye:
» Informacion de seguridad
» Conector MSCB posterior

@ jimportante!

Para la instalacién de un médulo de ampliaciéon se necesita el conector MSCB suministrado y otro
conector MSCB para la conexion al médulo MSC-CB o MSC-CB-S. Este puede pedirse por separado
COMO accesorio.
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5. Instalacion

5.1. Fijacion mecanica
Orden de montaje del sistema MSC en un rail DIN de 35 mm:

[a—Y

. Compruebe que no hay tension.

2. Conecte conectores de ampliacion segun el nimero de modulos que se instalaran.

3. Fije la serie de conectores de ampliacion al rail DIN. Engéanchelo de arriba abajo.

4. Fije el moédulo MSC al rail DIN. Enganchelo de arriba abajo. Empuje el médulo hasta que encaje de forma audible.
5. Para extraer el mddulo, tire hacia abajo del gancho de blogueo situado en la parte posterior.

Fig. 1: Fijacion de los modulos del sistema MSC a un rail DIN de 35 mm
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5.2. Calculo de la distancia de seguridad de un ESPE conectado al sistema MSC

Todos los equipos de proteccion electrosensibles (ESPE) conectados al MSC deben estar dispuestos respetando la distancia
de seguridad minima S, de forma que solo se pueda acceder a las zonas peligrosas cuando se haya detenido el movimiento
peligroso de la maquina.

FAN ADVERTENCIA

» En la norma europea:
EN ISO 13855:2010- (EN 999:2008) Seguridad de las maquinas. Posicionamiento de los dispo-
sitivos de proteccion en funcion de la velocidad de aproximacion de partes del cuerpo humano™
aparecen formulas para calcular la distancia de seguridad adecuada.

» Consulte las indicaciones especificas para la correcta disposicion de cada resguardo en el manual
de instalacion.

» Tenga en cuenta que el tiempo de reaccion total depende del:
tiempo de reaccion del MSC + tiempo de reacciéon de ESPE + tiempo de reaccion de la maquina
en segundos (es decir, el tiempo que necesita la maquina para detener el movimiento peligroso
desde que se transmite la sefial de parada).

Describe un procedimiento que permite a los planificadores de sistemas determinar una distancia de seguridad minima entre resguardos, espe-
cialmente equipos de proteccion electrosensibles (por ejemplo, barreras fotoeléctricas), alfombras de seguridad o cuerpos sensibles a la presion

e interruptores bimanuales, respecto a la zona de peligro. También incluye una regla para la disposicion de resguardos basada en la velocidad de
aproximacion y el tiempo de parada de la maquina, a partir de la cual se puede realizar una extrapolacion para incluir dispositivos de enclavamiento
sin bloqueo.
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5.3. Conexiones eléctricas

Los médulos del sistema MSC cuentan con bornes de conexion enchufables
para las conexiones eléctricas. Cada modulo puede contar con 8, 16 o
Slelale) 24 conexiones. Los bornes de conexién son bornes roscados y se pueden
\: :\ g\g%\& pedir como juegos de accesorios.
I [ , , . . .
L ! Ademas, cada modulo dispone de un conector MSCB posterior. Este sirve
N— Yelere para la comunicacion entre los médulos basicos y de ampliacion.
13[14]15]16
17118]18]20
OOOO @ jlmportante!
Slelele
2122/23/24 Par de apriete de los bornes: 0,6-0,7 Nm
9 10[11[12
OO0 = -
\‘ ‘\
HHEH —
112]3]4 ! !
o000

Fig. 2: Regletas de bornes MSC

AN ADVERTENCIA

» Instale los modulos de seguridad en una carcasa con un grado de proteccion IP54 como minimo.
» Conecte el mddulo en estado sin tension.

» El suministro eléctrico de los mddulos debe ser de 24 V CC £20 % (PELV, segun EN [EC 60204-1
[capitulo 6.4]).

» EI médulo MSC no debe utilizarse para la alimentacion de dispositivos externos.
» En todos los componentes del sistema debe utilizarse la misma conexién a masa (0 V CC).

5.3.1. Observaciones sobre el cable de conexion

@ AVISO

» Seccion de conexion: AWG 12-30, (uno/varios hilos) (UL).
» Utilice tnicamente conductores de cobre (Cu) con una resistencia térmica de 60/75 °C.

» Se recomienda utilizar fuentes de alimentacion independientes para el médulo de seguridad y para
otros dispositivos eléctricos (motores, inversores, transformadores de frecuencia) u otras fuentes
de perturbaciones.

» Los cables de conexion con una longitud superior a 50 m deben tener una seccién minima de
1 mm2 (AWG 16).
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5.3.2. Informacion sobre UL

®

jlmportante!

» Para que la utilizacion cumpla con los requisitos ULL), debe emplearse una alimentacion de tension
que tenga la caracteristica for use in class 2 circuits.
De forma alternativa se puede utilizar una alimentacion de tension con tensién o corriente limitada,
siempre que se cumplan los siguientes requisitos:
Fuente de alimentacion aislada galvanicamente en combinacion con un fusible segun UL248. Se-
gun los requisitos UL, el fusible debe estar disefiado para max. 3,3 A e integrado en el circuito
con una tension maxima secundaria de 30 V CC. Dado el caso, use unos valores de conexion mas
bajos para su dispositivo (véanse los datos técnicos).

» Para que la utilizacion cumpla con los requisitos UL1), debe usarse un cable de conexion que apa-
rezca en las listas del cédigo de categoria CYJV/7 de UL.

1) Observacion sobre el &mbito de vigencia de la homologacion UL: los aparatos han sido comprobados conforme a los requisitos de UL508 y CSA/C22.2 n.° 14
(proteccion contra descargas eléctricas e incendios).

La tablas siguientes muestran las conexiones de cada moédulo del sistema MSC:

5.3.2.1. Moédulo basico MSC-CB

BORNE SENAL TIPO DESCRIPCION MODELO
1 24V CC Alimentacion de tension de 24 V CC
2 MASTER_ENABLE1 Entrada Habilitacion modulo bésico 1 (“tipo B” seg%r:.trsmm 611312)
3 MASTER_ENABLE2 Entrada Habilitacion médulo bésico 2 . Entrada

— (“tipo B” seglin EN IEC 61131-2)

4 GND Alimentacion de tension de 0 V CC
5 OSSD1_A Salida PNP Active High
6 0SSD1_B Salida Selida de seguridad 1 PNP Active High
7 RESTART_FBK1 Entrada Circuito de retorno/reinicio 1 Entrada segun EN IEC 61131-2
8 OUT_STATUS1 Salida Salida digital programable PNP Active High
9 0SSD2_A Salida PNP Active High
10 0SSD2_B Salida Salida de seguridad 2 PNP Active High
11 RESTART_FBK2 Entrada Circuito de retorno/reinicio 2 Entrada segun EN IEC 61131-2
12 OUT_STATUS2 Salida Salida digital programable PNP Active High
13 OUT_TEST1 Salida Salida para deteccion de cortocircuito PNP Active High
14 OUT_TEST2 Salida Salida para deteccion de cortocircuito PNP Active High
15 OUT_TEST3 Salida Salida para deteccion de cortocircuito PNP Active High
16 OUT_TEST4 Salida Salida para deteccion de cortocircuito PNP Active High
17 INPUT1 Entrada Entrada digital 1 Entrada segun EN IEC 61131-2
18 INPUT2 Entrada Entrada digital 2 Entrada segun EN IEC 61131-2
19 INPUT3 Entrada Entrada digital 3 Entrada segln EN IEC 61131-2
20 INPUT4 Entrada Entrada digital 4 Entrada segln EN IEC 61131-2
21 INPUTS Entrada Entrada digital 5 Entrada segln EN IEC 61131-2
22 INPUT6 Entrada Entrada digital 6 Entrada segln EN IEC 61131-2
23 INPUT7 Entrada Entrada digital 7 Entrada segln EN IEC 61131-2
24 INPUT8 Entrada Entrada digital 8 Entrada segln EN IEC 61131-2

Tabla 1: Modulo basico MSC-CB
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5.3.2.2. Moédulo basico MSC-CB-S

BORNE SENAL TIPO DESCRIPCION MODELO
1 24V CC Alimentacion de tension de 24 V CC
2 No conectado
3 No conectado
4 GND Alimentacién de tension de 0V CC
5 0SsSD1 Salida Salida de seguridad 1 PNP Active High
6 0SSb2 Salida Salida de seguridad 2 PNP Active High
; RESTART FBK1/ Entrada/ Circuito de retorno/reinicio Entrada segin EN IEC 61131-2
STATUS1 salida Salida digital programable PNP Active High
g RESTART FBK2/ Entrada/ Circuito de retorno/reinicio Entrada segin EN IEC 61131-2
STATUS2 salida Salida digital programable PNP Active High
9 0SSD3 Salida Salida de seguridad 3 PNP Active High
10 0SSD4 Salida Salida de seguridad 4 PNP Active High
1 RESTART FBK3/ Entrada/ Circuito de retorno/reinicio Entrada segin EN IEC 61131-2
STATUS3 salida Salida digital programable PNP Active High
12 RESTART FBK4/ Entrada/ Circuito de retorno/reinicio Entrada segin EN IEC 61131-2
STATUS4 salida Salida digital programable PNP Active High
13 OUT_TEST1 Salida Salida para deteccion de cortocircuito PNP Active High
14 OUT_TEST2 Salida Salida para deteccion de cortocircuito PNP Active High
15 OUT_TEST3 Salida Salida para deteccion de cortocircuito PNP Active High
16 OUT_TEST4 Salida Salida para deteccion de cortocircuito PNP Active High
17 INPUT1 Entrada Entrada digital 1 Entrada segun EN IEC 61131-2
18 INPUT2 Entrada Entrada digital 2 Entrada segun EN IEC 61131-2
19 INPUT3 Entrada Entrada digital 3 Entrada segun EN IEC 61131-2
20 INPUT4 Entrada Entrada digital 4 Entrada segun EN IEC 61131-2
21 INPUTS Entrada Entrada digital 5 Entrada segun EN IEC 61131-2
22 INPUTE Entrada Entrada digital 6 Entrada segun EN IEC 61131-2
23 INPUT7 Entrada Entrada digital 7 Entrada segun EN IEC 61131-2
24 INPUT8 Entrada Entrada digital 8 Entrada segun EN IEC 61131-2
Tabla 2:  Mddulo basico MSC-CB-S
) AVISO
Los bornes de las salidas de monitorizacion (STATUSx) se comparten con las entradas de control
(RESTART_FBK) de las salidas OSSD. Para poder usar la salida de monitorizacién, debe utilizarse la
correspondiente salida OSSD con reinicio automatico sin vigilancia externa del circuito de retorno.
Para utilizar la salida STATUS1 (borne 7), debe configurarse en el EUCHNER Safety Designer el reinicio
automatico sin vigilancia del circuito de retorno para OSSD1.
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5.3.3. Conexion USB

Los modulos basicos MSC cuentan con un puerto USB 2.0
para la conexion a un ordenador que tenga instalado el sof-
tware de configuracion EUCHNER Safety Designer (véase la
figura).

Hay disponible como accesorio un cable USB del tamano
adecuado.

Fig. 3: Conexion USB 2.0 frontal

5.3.4. MSC Configuration Memory (M-Al) Etiqueta con datos técnicos

En el mddulo basico MSC es posible instalar una tarjeta de
memoria de respaldo opcional (denominada M-A1l) para
guardar una copia de seguridad de los parametros de confi-
guracion del software.

Cada nuevo proyecto que se transfiera del ordenador al MSC-

CB/MSC-CB-S se escribira en la tarjeta de memoria M-AL. \__,___;,\____ y

=» No olvide apagar el mdédulo MSC-CB/MSC-CB-S antes de -
iniciar o cerrar sesion en la tarjeta M-Al.

Etiqueta M-Al

Inserte la tarjeta en la ranura de la parte posterior del
MSC-CB/MSC-CB-S (en la direccién mostrada en la Fig. g

T—
\/
2: MAI), I\ D"I
4

P
Ny -h"" _.‘_~J“.‘

Fig. 4: MAL

) AVISO

» EI moédulo basico MSC-CB-S puede leer configuraciones del MSC-CB-S y el MSC-CB.
» EI mdédulo basico MSC-CB solo puede leer configuraciones del MSC-CB.

5.3.4.1. Funcion MULTIPLE LOAD (carga miiltiple)

Para configurar varios mddulos basicos sin usar un ordenador ni una conexion USB, es posible guardar la configuracion
deseada en una tarjeta de memoria M-Al y descargarla desde ahi en los mddulos basicos que se deseen configurar.

@ AVISO

Si el archivo de la tarjeta de memoria no es igual al del médulo MSC-CB/MSC-CB-S, los datos de
configuracion del modulo se borraran y se sobrescribirdn con los nuevos.

ADVERTENCIA: SE PERD'ERAN TODOS LOS DATOS QUE ESTUVIERAN ALMACENADOS AN-
TERIORMENTE EN EL MODULO MSC-CB/MSC-CB-S.
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5.3.4.2.

Funcion RESTORE (restaurar)

Si el modulo MSC-CB/MSC-CB-S esta defectuoso, puede sustituirse por uno nuevo. Como toda la configuracion esta guar-
dada en la tarjeta de memoria M-A1, solo hay que insertarla en el nuevo modulo y encender el sistema MSC, con lo que
la configuracion guardada se cargara de inmediato. De esta forma es posible minimizar las interrupciones en el trabajo.

Compatibilidad de las tarjetas de memoria M-Al y los modulos basicos MSC-CB/MSC-CB-S

MSC-CB-S puede cargar las configuraciones de las tarjetas de memoria M-A1 si estas se han escrito con un MSC-CB-S o
MSC-CB.

)

jlmportante!

Una configuracion escrita con MSC-CB-S no puede ser leida por MSC-CB.

®

jlmportante!

» Las funciones LOAD (cargar) y RESTORE (restaurar) pueden desactivarse mediante el software
(véase la Fig. 51: EUCHNER Safety Designer, seleccionar médulo de ampliacion en la pagina
83).

» Antes de utilizar los mddulos de ampliacion es necesario direccionarlos durante la instalacion (véa-
se NODE_SEL).

ADVERTENCIA

Cada vez que se utilice la tarjeta M-A1 debera comprobarse cuidadosamente que la configuracion
elegida es una configuracion creada especificamente para este sistema. Debe llevarse a cabo una
comprobacion de funcionamiento completa del sistema formado por el MSC y todos los dispositivos
conectados a él (véase “COMPROBACION del sistema” en la Pagina 104).

20
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5.3.5. Madulo FI8FO2

BORNE SENAL TIPO DESCRIPCION ACCION
1 24V CC - Alimentacion de tension de 24 V CC
2 NODE_SELO Entrada (o B segin ENEC 611312

Seleccion de nodo

3 NODE _SEL1 Entrada (o B segin ENEC 611312
4 GND - Alimentacién de tension de 0 V CC
5 0SSD1_A Salida PNP Active High
6 0SSD1_B Salida Salida de seguridad 1 PNP Active High
7 RESTART_FBK1 Entrada Circuito de retorno/reinicio 1 Entrada segln EN IEC 61131-2
8 OUT_STATUS1 Salida Salida digital programable PNP Active High
9 0SSD2_A Salida ' i PNP Active High
10 0SSD2_B Salida Salida de seguridad 2 PNP Active High
11 RESTART_FBK2 Entrada Circuito de retorno/reinicio 2 Entrada segin EN IEC 61131-2
12 OUT_STATUS2 Salida Salida digital programable PNP Active High
13 OUT_TEST1 Salida Salida para deteccion de cortocircuito PNP Active High
14 OUT_TEST2 Salida Salida para deteccion de cortocircuito PNP Active High
15 OUT_TEST3 Salida Salida para deteccion de cortocircuito PNP Active High
16 OUT_TEST4 Salida Salida para deteccion de cortocircuito PNP Active High
17 INPUT1 Entrada Entrada digital 1 Entrada segln EN IEC 61131-2
18 INPUT2 Entrada Entrada digital 2 Entrada segtn EN IEC 61131-2
19 INPUT3 Entrada Entrada digital 3 Entrada segtn EN IEC 61131-2
20 INPUT4 Entrada Entrada digital 4 Entrada segtn EN IEC 61131-2
21 INPUTS Entrada Entrada digital 5 Entrada segun EN IEC 61131-2
22 INPUTE Entrada Entrada digital 6 Entrada segun EN IEC 61131-2
23 INPUT7 Entrada Entrada digital 7 Entrada segun EN IEC 61131-2
24 INPUT8 Entrada Entrada digital 8 Entrada segun EN IEC 61131-2

Tabla 3:  Modulo FISFO2
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5.3.6. Madulo FI8FO4S

BORNE SENAL TIPO DESCRIPCION MODELO

1 24V CC Alimentacion de tension de 24 V CC

2 NODE_SELO Seleccion de nodo tino B segin EN IEC 611312)

3 NODE_SEL1 Seleccién de nodo tino B seain EN IEC 611312)

4 GND Alimentacién de tension de 0 V CC

5 0SSD1 Salida Salida de seguridad 1 PNP Active High

6 0SSb2 Salida Salida de seguridad 2 PNP Active High

; RESTART FBK1/ Entrada/ Circuito de retorno/reinicio Entrada segin EN IEC 61131-2
STATUSI salida Salida digital programable PNP Active High

g RESTART _FBK2/ Entrada/ Circuito de retorno/reinicio Entrada segin EN IEC 61131-2
STATUS2 salida Salida digital programable PNP Active High

9 0SSD3 Salida Salida de seguridad 3 PNP Active High

10 0SSD4 Salida Salida de seguridad 4 PNP Active High

1 RESTART FBK3/ Entrada/ Circuito de retorno/reinicio Entrada segin EN IEC 61131-2
STATUS3 salida Salida digital programable PNP Active High

12 RESTART FBK4/ Entrada/ Circuito de retorno/reinicio Entrada segin EN IEC 61131-2
STATUS4 salida Salida digital programable PNP Active High

13 OUT_TEST1 Salida Salida para deteccion de cortocircuito PNP Active High

14 OUT_TEST2 Salida Salida para deteccion de cortocircuito PNP Active High

15 OUT_TEST3 Salida Salida para deteccion de cortocircuito PNP Active High

16 OUT_TEST4 Salida Salida para deteccion de cortocircuito PNP Active High

17 INPUT1 Entrada Entrada digital 1 Entrada segun EN IEC 61131-2

18 INPUT2 Entrada Entrada digital 2 Entrada segun EN IEC 61131-2

19 INPUT3 Entrada Entrada digital 3 Entrada segtn EN [EC 61131-2

20 INPUT4 Entrada Entrada digital 4 Entrada segun EN IEC 61131-2

21 INPUTS Entrada Entrada digital 5 Entrada segtn EN IEC 61131-2

22 INPUTE Entrada Entrada digital 6 Entrada segun EN IEC 61131-2

23 INPUT7 Entrada Entrada digital 7 Entrada segun EN IEC 61131-2

24 INPUT8 Entrada Entrada digital 8 Entrada segtn EN IEC 61131-2

Tabla 4: Modulo FIBFO4S

)

AVISO

Los bornes de las salidas de monitorizacion (STATUSx) se comparten con las entradas de control
(RESTART_FBK) de las salidas OSSD. Para poder usar la salida de monitorizacion, debe utilizarse la
correspondiente salida OSSD con reinicio automatico sin vigilancia externa del circuito de retorno.
Para utilizar la salida STATUS1 (borne 7), debe configurarse en el EUCHNER Safety Designer el reinicio
automatico sin vigilancia del circuito de retorno para OSSD1.
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5.3.7. Méddulo FI8

BORNE SENAL TIPO DESCRIPCION MODELO
1 24V CC - Alimentacion de tension de 24 V CC
2 NODE_SELO Entrada (o B segin ENEC 611312

Seleccion de nodo

3 NODE _SEL1 Entrada (o B segin ENEC 611312
4 GND - Alimentacién de tension de 0 V CC
5 INPUT1 Entrada Entrada digital 1 Entrada seglin EN IEC 61131-2
6 INPUT2 Entrada Entrada digital 2 Entrada segln EN IEC 61131-2
7 INPUT3 Entrada Entrada digital 3 Entrada segln EN IEC 61131-2
8 INPUT4 Entrada Entrada digital 4 Entrada segln EN IEC 61131-2
9 OUT_TEST1 Salida Salida para deteccion de cortocircuito PNP Active High
10 OUT_TEST2 Salida Salida para deteccion de cortocircuito PNP Active High
11 OUT_TEST3 Salida Salida para deteccion de cortocircuito PNP Active High
12 OUT_TEST4 Salida Salida para deteccion de cortocircuito PNP Active High
13 INPUTS Entrada Entrada digital 5 Entrada segin EN IEC 61131-2
14 INPUT6 Entrada Entrada digital 6 Entrada segin EN IEC 61131-2
15 INPUT7 Entrada Entrada digital 7 Entrada segin EN IEC 61131-2
16 INPUT8 Entrada Entrada digital 8 Entrada segln EN IEC 61131-2

Tabla 5: Modulo FI8

5.3.8. Mdédulo FM4

BORNE SENAL TIPO DESCRIPCION MODELO
1 24V CC - Alimentacion de tension de 24 V CC
2 NODE_SELO Entrada (“tipo B” segEL’Jr:rSleﬁEC 61131-2)

Seleccion de nodo

3 NODE _SELL Entrada (o B” segin EN [EC 611312
4 GND - Alimentacion de tension de 0 V CC
5 INPUT1 Entrada Entrada digital 1 Entrada segtn EN IEC 61131-2
6 INPUT2 Entrada Entrada digital 2 Entrada segun EN IEC 61131-2
7 INPUT3 Entrada Entrada digital 3 Entrada segun EN IEC 61131-2
8 INPUT4 Entrada Entrada digital 4 Entrada segun EN IEC 61131-2
9 OUT_TEST1 Salida Salida para deteccion de cortocircuito PNP Active High
10 OUT_TEST2 Salida Salida para deteccion de cortocircuito PNP Active High
11 OUT_TEST3 Salida Salida para deteccion de cortocircuito PNP Active High
12 OUT_TEST4 Salida Salida para deteccion de cortocircuito PNP Active High
13 INPUTS Entrada Entrada digital 5 Entrada segun EN IEC 61131-2
14 INPUTE Entrada Entrada digital 6 Entrada segun EN IEC 61131-2
15 INPUT7 Entrada Entrada digital 7 Entrada segun EN IEC 61131-2
16 INPUT8 Entrada Entrada digital 8 Entrada segun EN IEC 61131-2
17 OUT_TESTH5 Salida Salida para deteccion de cortocircuito PNP Active High
18 OUT_TEST6 Salida Salida para deteccion de cortocircuito PNP Active High
19 OUT_TEST?7 Salida Salida para deteccion de cortocircuito PNP Active High
20 OUT_TEST8 Salida Salida para deteccion de cortocircuito PNP Active High
21 INPUT9 Entrada Entrada digital 9 Entrada segln EN IEC 61131-2
22 INPUT10 Entrada Entrada digital 10 Entrada segln EN IEC 61131-2
23 INPUT11 Entrada Entrada digital 11 Entrada segln EN IEC 61131-2
24 INPUT12 Entrada Entrada digital 12 Entrada seglin EN IEC 61131-2

Tabla 6: Maodulo FM4
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5.3.9. Méddulo FI16

BORNE SENAL TIPO DESCRIPCION MODELO
1 24V CC - Alimentacion de tension de 24 V CC
2 NODE_SELO Entrada (o B segin ENEC 611312

Seleccion de nodo

3 NODE _SEL1 Entrada (o B segin ENEC 611312
4 GND - Alimentacién de tension de 0 V CC
5 INPUT1 Entrada Entrada digital 1 Entrada seglin EN IEC 61131-2
6 INPUT2 Entrada Entrada digital 2 Entrada segln EN IEC 61131-2
7 INPUT3 Entrada Entrada digital 3 Entrada segln EN IEC 61131-2
8 INPUT4 Entrada Entrada digital 4 Entrada segln EN IEC 61131-2
9 OUT_TEST1 Salida Salida para deteccion de cortocircuito PNP Active High
10 OUT_TEST2 Salida Salida para deteccion de cortocircuito PNP Active High
11 OUT_TEST3 Salida Salida para deteccion de cortocircuito PNP Active High
12 OUT_TEST4 Salida Salida para deteccion de cortocircuito PNP Active High
13 INPUTS Entrada Entrada digital 5 Entrada segin EN IEC 61131-2
14 INPUT6 Entrada Entrada digital 6 Entrada segin EN IEC 61131-2
15 INPUT7 Entrada Entrada digital 7 Entrada segin EN IEC 61131-2
16 INPUT8 Entrada Entrada digital 8 Entrada segin EN IEC 61131-2
17 INPUT9 Entrada Entrada digital 9 Entrada segln EN IEC 61131-2
18 INPUT10 Entrada Entrada digital 10 Entrada segtn EN IEC 61131-2
19 INPUT11 Entrada Entrada digital 11 Entrada segtn EN IEC 61131-2
20 INPUT12 Entrada Entrada digital 12 Entrada segtn EN IEC 61131-2
21 INPUT13 Entrada Entrada digital 13 Entrada segun EN IEC 61131-2
22 INPUT14 Entrada Entrada digital 14 Entrada segun EN IEC 61131-2
23 INPUT15 Entrada Entrada digital 15 Entrada segtn EN IEC 61131-2
24 INPUT16 Entrada Entrada digital 16 Entrada segun EN IEC 61131-2

Tabla 7:  Modulo FI16
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5.3.10. Médulo AC-FO4

BORNE SENAL TIPO DESCRIPCION MODELO
1 24V CC - Alimentacion de tensién de 24 V CC
Entrada
2 NODE_SELO Entrada (“tipo B” segn EN IEC 61131-2)
Seleccion de nodo Entrad
ntrada
3 NODE_SELL Entrada (“tipo B” segn EN IEC 61131-2)
4 GND - Alimentacién de tension de 0V CC
5 0SSD1_A Salida PNP Active High
Salida de seguridad 1
6 0SSD1_B Salida PNP Active High
7 RESTART_FBK1 Entrada Circuito de retorno/reinicio 1 Entrada segln EN IEC 61131-2
8 OUT_STATUS1 Salida Salida digital programable PNP Active High
9 0SSD2_A Salida PNP Active High
Salida de seguridad 2
10 0SSD2_B Salida PNP Active High
11 RESTART_FBK2 Entrada Circuito de retorno/reinicio 2 Entrada segin EN IEC 61131-2
12 OUT_STATUS2 Salida Salida digital programable PNP Active High
13 24V CC - : : i
Alimentacion de tension de 24 v cc | Saidas de 24 V CC, alimentacion de
14 24V CC - tension
15 GND -
Alimentacién de tensién de 0 V CC Salidas de 0 V CC*
16 GND -
17 0SSD4_A Salida PNP Active High
Salida de seguridad 4
18 0SSD4_B Salida PNP Active High
19 RESTART_FBK4 Entrada Circuito de retorno/reinicio 4 Entrada segtn EN IEC 61131-2
20 OUT_STATUS4 Salida Salida digital programable PNP Active High
21 0SSD3_A Salida PNP Active High
Salida de seguridad 3
22 0SSD3_B Salida PNP Active High
23 RESTART_FBK3 Entrada Circuito de retorno/reinicio 3 Entrada segun EN IEC 61131-2
24 OUT_STATUS3 Salida Salida digital programable PNP Active High
Tabla 8:  Médulo ACFO4
5.3.11. Médulo AC-FO2
BORNE SENAL TIPO DESCRIPCION MODELO
1 24V CC - Alimentacion de tensién de 24 V CC
Entrada
2 NODE_SELO Entrada _ (“tipo B” segin EN IEC 61131-2)
Seleccion de nodo Entrad
ntrada
3 NODE_SEL1 Entrada (“tipo B” segin EN IEC 61131-2)
4 GND - Alimentacién de tension de 0V CC
5 0SSD1_A Salida PNP Active High
Salida de seguridad 1
6 0SSD1_B Salida PNP Active High
7 RESTART_FBK1 Entrada Circuito de retorno/reinicio 1 Entrada segin EN IEC 61131-2
8 OUT_STATUS1 Salida Estado de las salidas 1A/1B PNP Active High
9 0SSD2_A Salida PNP Active High
Salida de seguridad 2
10 0SSD2_B Salida PNP Active High
11 RESTART_FBK2 Entrada Circuito de retorno/reinicio 2 Entrada segin EN IEC 61131-2
12 OUT_STATUS2 Salida Estado de las salidas 2A/2B PNP Active High
13 24V CC . Almentacion de tension de 24 v cc | S@ida de 24 ¥ CC, almentacion de
ension
14 No conectado -
15 GND - Alimentacién de tensién de 0 V CC Salidade OV CC*
16 No conectado -

Tabla 9:  Modulo AC-FO2

*

Este borne debe conectarse a la alimentacion de tension para que el modulo funcione correctamente.

2121331-09-07/25 (Traduccion del manual de instrucciones original)
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5.3.12. Médulos SPMO/SPM1/SPM2

BORNE SENAL TIPO DESCRIPCION MODELO

1 24V CC Alimentacion de tensién de 24 V CC

2 NODE_SELO Entrada . Entrada

3 NODE_SELL Entrada Seleccion de nodo (“tipo B” segin EN IEC 61131-2)

4 GND Alimentacién de tension de 0 V CC

5 PROXI1_24V Salida Alimentacion dePtEgs)é:')ln de 24V CCen

Conexiones del primer detector de - ” ”

6 PROXI1_REF Salida proximidad Alimentacion de tensién de 0 V CC en
PROXI1

7 PROXI1 IN1 (3 WIRES) Entrada (véase la Pagina 36) Contacto NO PROXI1

8 PROXI1 IN2 (4 WIRES) Entrada Contacto NC PROXI1

9 PROXI2 24V Salida Alimentacion de;ggs)élézn de 24V CC en

Conexiones del sgggndo detector de Al o d o1 de OV CC

10 PROXI2_REF Salida proximidad imentacion de tension de en
PROXI2

11 PROXI2 IN1 (3 WIRES) Entrada (véase la Pégina 36) Contacto NO PROXI2

12 PROXI2 IN2 (4 WIRES) Entrada Contacto NC PROXI2

13 No conectado

14 No conectado

No conectado
15 No conectado
16 No conectado

Tabla 10: Modulos SPMO/SPM1/SPM2

5.3.12.1. Conexiones del encoder con conector RJ45 (SPM1, SPM2)

aresdazt

e

12345678

12345678

EIA/TIA-568A

PIN SPMTB SPMH SPMS
1 No conec- | No conec- | No conec-
TWISTED* tado tado tado
2 GND GND GND
3 No conec- | No conec- | No conec-
tado tado tado
4 A A A
TWISTED* ENTRADA - - -
5 A A A
5 No conec- | No conec- | No conec-
tado tado tado
7 B B B
TWISTED* - - —
8 B B B

* Si se utiliza un cable de par trenzado (twisted).

Tabla 11:

Asignacion de pines
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Fig. b: Ejemplos de conexion
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5.3.13. Médulo AZ-FO4

BORNE SENAL TIPO DESCRIPCION MODELO
1 24V CC - Alimentacion de tensién de 24 V CC
Entrada
2 NODE_SELO Entrada (“tipo B” segin EN IEC 61131-2)
Seleccion de nodo Entrad
ntrada
3 NODE_SELL Entrada (“tipo B” segn EN IEC 61131-2)
4 GND - Alimentacién de tension de 0 V CC
5 REST_FBK1 Entrada Circuito de retorno/reinicio 1 Entrada seglin EN IEC 61131-2
6 REST_FBK2 Entrada Circuito de retorno/reinicio 2 Entrada segln EN IEC 61131-2
7 REST_FBK3 Entrada Circuito de retorno/reinicio 3 Entrada segln EN IEC 61131-2
8 REST_FBK4 Entrada Circuito de retorno/reinicio 4 Entrada segln EN IEC 61131-2
9 A_NO1 Salida
Contacto NO canal 1
10 B_NO1 Salida
11 A_NO2 Salida
Contacto NO canal 2
12 B_NO2 Salida
13 A_NO3 Salida
Contacto NO canal 3
14 B_NO3 Salida
15 A_NO4 Salida
Contacto NO canal 4
16 B_NO4 Salida
Tabla 12: Mddulo AZ-FO4
5.3.14. Moédulo AZ-FO408
BORNE SENAL TIPO DESCRIPCION MODELO
1 24V CC - Alimentacion de tension de 24 V CC
Entrada
2 NODE_SELO Entrada (“tipo B” segan EN IEC 61131-2)
Seleccion de nodo Entrad
ntrada
3 NODE_SELL Entrada (tipo B" segin EN IEC 61131-2)
4 GND - Alimentacién de tension de O V CC
5 REST_FBK1 Entrada Circuito de retorno/reinicio 1 Entrada segln EN IEC 61131-2
6 REST_FBK2 Entrada Circuito de retorno/reinicio 2 Entrada segln EN IEC 61131-2
7 REST_FBK3 Entrada Circuito de retorno/reinicio 3 Entrada segln EN IEC 61131-2
8 REST_FBK4 Entrada Circuito de retorno/reinicio 4 Entrada segln EN IEC 61131-2
9 A_NO1 Salida
Contacto NO canal 1
10 B_NO1 Salida
11 A_NO2 Salida
Contacto NO canal 2
12 B_NO2 Salida
13 A_NO3 Salida
Contacto NO canal 3
14 B_NO3 Salida
15 A_NO4 Salida
Contacto NO canal 4
16 B_NO4 Salida
17 SYS_STATUS1 Salida Salida digital programable PNP Active High
18 SYS_STATUS2 Salida Salida digital programable PNP Active High
19 SYS_STATUS3 Salida Salida digital programable PNP Active High
20 SYS_STATUS4 Salida Salida digital programable PNP Active High
21 SYS_STATUS5S Salida Salida digital programable PNP Active High
22 SYS_STATUS6 Salida Salida digital programable PNP Active High
23 SYS_STATUS7 Salida Salida digital programable PNP Active High
24 SYS_STATUS8 Salida Salida digital programable PNP Active High

Tabla 13:  Modulo AZF0408
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5.3.15. Médulo 08

PIN SENAL TIPO DESCRIPCION MODELO
1 24V CC - Alimentacion de tension de 24 V CC
2 NODE_SELO Entrada _ (“tipo B" segEuTmtrEalgalEc 61131-2)
Seleccion de nodo
3 NODE_SELL Entrada (“tipo B” seg%?mtrglga}Ec 611312)
4 GND - Alimentacién de tension de 0 V CC
5 24V CC STATUS 18 A i do montozacon 18
6
7
8
9 OUT_STATUS1 Salida Salida digital programable PNP Active High
10 OUT_STATUS2 Salida Salida digital programable PNP Active High
11 OUT_STATUS3 Salida Salida digital programable PNP Active High
12 OUT_STATUS4 Salida Salida digital programable PNP Active High
13 OUT_STATUSS Salida Salida digital programable PNP Active High
14 OUT_STATUS6 Salida Salida digital programable PNP Active High
15 OUT_STATUS7 Salida Salida digital programable PNP Active High
16 OUT_STATUS8 Salida Salida digital programable PNP Active High

Tabla 14: Modulo 08
5.3.16. Modulo 016

PIN SENAL TIPO DESCRIPCION MODELO

1 24V CC - Alimentacion de tension de 24 V CC

2 NODE_SELO Entrada _ (“tipo B” segEUTI?IgIaIEC 61131-2)

Seleccion de nodo

3 NODE_SELL Entrada (“tipo B" segEuTngc 611312)
4 GND - Alimentacién de tension de 0V CC

:

:

7 - - R

8 . . .

9 OUT_STATUS1 Salida Salida digital programable PNP Active High
10 OUT_STATUS2 Salida Salida digital programable PNP Active High
11 OUT_STATUS3 Salida Salida digital programable PNP Active High
12 OUT_STATUS4 Salida Salida digital programable PNP Active High
13 OUT_STATUSH Salida Salida digital programable PNP Active High
14 OUT_STATUS6 Salida Salida digital programable PNP Active High
15 OUT_STATUS7 Salida Salida digital programable PNP Active High
16 OUT_STATUS8 Salida Salida digital programable PNP Active High
17 OUT_STATUS9 Salida Salida digital programable PNP Active High
18 OUT_STATUS10 Salida Salida digital programable PNP Active High
19 OUT_STATUS11 Salida Salida digital programable PNP Active High
20 OUT_STATUS12 Salida Salida digital programable PNP Active High
21 OUT_STATUS13 Salida Salida digital programable PNP Active High
22 OUT_STATUS14 Salida Salida digital programable PNP Active High
23 OUT_STATUS15 Salida Salida digital programable PNP Active High
24 OUT_STATUS16 Salida Salida digital programable PNP Active High

Tabla 15:  Modulo 016
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5.3.17. Médulo AH-FO4S08

PIN SENAL TIPO DESCRIPCION MODELO
1 24V CC - Alimentacion de tension de 24 V CC

2 NODE_SELO Entrada _ (“tipo B” segE]r:]trSl?ﬁEC 61131-2)

Seleccion de nodo

3 NODE _SEL1 Entrada (o B segin ENEC 611312
4 GND - Alimentacién de tension de 0 V CC

5 REST_FBK1 Entrada Circuito de retorno/reinicio 1 Entrada seglin EN IEC 61131-2
6 REST_FBK2 Entrada Circuito de retorno/reinicio 2 Entrada segln EN IEC 61131-2
7 REST_FBK3 Entrada Circuito de retorno/reinicio 3 Entrada segln EN IEC 61131-2
8 REST_FBK4 Entrada Circuito de retorno/reinicio 4 Entrada segln EN IEC 61131-2
9 0SSD1 Salida Salida de seguridad 1

10 0SSD2 Salida Salida de seguridad 2 PNP Active High

11 0SSD3 Salida Salida de seguridad 3 4 monocanal (0 2 de doble canal)
12 0SSD4 Salida Salida de seguridad 4

13 -

14 24V CC - Alimentacion de tension de 24 V CC

15 -

16 -

17 OUT_STATUS1 Salida Salida digital programable PNP Active High

18 OUT_STATUS2 Salida Salida digital programable PNP Active High

19 OUT_STATUS3 Salida Salida digital programable PNP Active High

20 OUT_STATUS4 Salida Salida digital programable PNP Active High

21 OUT_STATUSS Salida Salida digital programable PNP Active High

22 OUT_STATUS6 Salida Salida digital programable PNP Active High

23 OUT_STATUS7 Salida Salida digital programable PNP Active High

24 OUT_STATUSS8 Salida Salida digital programable PNP Active High

Tabla 16: Modulo AH-FO4S08
5.3.18. Modulo de ampliacion para comunicacion de bus CI1/CI2

CONEXION ,
BORNE CABLE o . DESCRIPCION
Alimentacion de tension de
1 24V CC 24V CC 24V CC
2 No conectado No conectado
3 Blindaje CH1 Blindaje CH1
Alimentacion de tension de
4 ovce ovce oV eoe
5 No conectado No conectado
6 No conectado No conectado
7 No conectado Blindaje CH2
8 No conectado No conectado
o o 9 ) CH1I-A CH1I-A !
- - Primer par Aseglrese de que los bornes
10 CH1-B CH1-B correspondientes del otro
11 CH1-C CH1-C modulo Cl estén conectados:
Segundo par A<>A
12 CH1-D CH1-D B<>B
13 . No conectado CH1-A C<>C
Primer par D<>D
14 No conectado CH1-B Blindaje <-> blindaje
Cil Cl2 15 No conectado CH1-C También se puede conectar
Segundo par CH1 a CH2 (CI2).
16 No conectado CH1-D

NOMBRE DE LA SENAL
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5.3.19. Ejemplo de conexion del sistema MSC al sistema de mando de la maquina

O 24VDC
1 | 24vDC OUT_TEST1 | 13}
2 | MASTER_ENABLET 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 m
- } } = = 6 |osspi_s O euT2 | 18 L
Q 1
f 7 | RESTART_FBK1 g 19
8 |oUT_STATUSY S 20 ESPE
9 |ossbz_a 21 24vDC
24VDC RESTART FBK1 ND
- K1 K2 10| 0SSD2_B 22 —
11| RESTART_FBK2 INPUT7 | 23 P
12| OUT_STATUS?2 INPUTS | 24 05502
Fig. 6: Ejemplo de conexion del sistema MSC al sistema de mando de la maquina
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5.4. Lista de comprobacion tras la instalacion

El sistema MSC permite detectar errores en los distintos médulos. Para garantizar el buen funcionamiento del sistema, las
siguientes comprobaciones deben llevarse a cabo durante la puesta en marcha y, como minimo, una vez al ano.

Lleve a cabo una COMPROBACION completa del sistema (véase “COMPROBACION del sistema”).

Compruebe si todos los cables estan correctamente insertados y si las regletas de bornes estan bien atornilladas.
Compruebe si todos los indicadores LED se iluminan correctamente.

Compruebe si todos los sensores conectados al sistema MSC estan en posicién correcta.

Compruebe si el sistema MSC esta correctamente fijado al rail DIN.

S s w =

Compruebe si todos los indicadores externos (luces) funcionan correctamente.

FAN ADVERTENCIA

Tras la instalacion, el mantenimiento o la modificacion de la configuracion, lleve a cabo una COMPRO-
BACION del sistema segun lo descrito en el apartado correspondiente en la Pagina 104.
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6. Diagrama de flujo

Fijacion mecanica

»
»

\ 4

Conexiones eléctricas

entre los mddulos MSC y los
sensores externos

»
i

\ 4

Creacion del diagrama

NO

Validacion
;Software
correcto?

Si

Conexion
por USB al modulo basico

\4

Descarga
del diagrama en el mddulo basico

NO

Comprobacion de la
configuracion

(incl. COMPROBACION completa del sistema,
véase “Comprobacion del proyecto”)
;Correcta en el modulo basico?

Si

Desconexion USB

A\ 4

Encendido del
sistema

Fig. 7: Diagrama de flujo
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7. Senales

7.1. Modulo de ampliacion para comunicacion de bus CI1/CI2

El modulo Cl de la familia MSC permite conectar mddulos de ampliacién que se encuentran a una distancia mayor del
mddulo basico MSC (<50 m).

Con un cable blindado (véase Fig. 9: Datos técnicos del cable), pueden conectarse dos modulos Cl a la distancia deseada.
Cada modulo CI2 tiene dos canales de conexion independientes.

La conexion de dos mddulos CI2 puede realizarse segun se desee. El modulo CI1 solo tiene un canal y debe conectarse
como primer o Ultimo maédulo.

La figura muestra un ejemplo de conexion.
=» Eltiempo de respuesta del sistema no varia con el uso de los médulos CI.

Fig. 8: Ejemplo de conexion de un médulo de ampliacién para comunicacion de bus CI1/CI2
Elemento Descripcion/valor .,Blmda]e
Primer pafm . A
Conductor 2 pares trenzados blindados e |
Impedancia nominal 120 Q Segundo pes “==* ‘ﬂ !
Capacidad nominal <42 pF/m o
Resistencia del cable <95 mQ/m Blindaje —* “ Cable blindado
Fig. 9: Datos técnicos del cable
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7.2. Entradas
7.2.1. MASTER_ENABLE
El modulo basico MSC-CB cuenta con dos entradas: MASTER_ENABLE1 y MASTER_ENABLE?2.

) AVISO

» Las dos senales deben estar ajustadas permanentemente al nivel légico 1 (24 V CC) para que el
sistema MSC funcione correctamente. Si el usuario tuviera que desactivar el sistema MSC, estas
dos entradas podran ajustarse al nivel légico 0 (0 V CC).

» En el MSC-CB-S, el sistema MSC siempre esta activado. No hay ninguna entrada MASTER_ENA-
BLE.

7.2.2. NODE_SEL

Las entradas NODE_SELO y NODE_SEL1 (en los modulos de ampliacion) sirven para asignar una direccion a los modulos
de ampliacion con las conexiones mostradas en la Tabla 17:

NODE_SEL1 (BORNE 3) NODE_SELO (BORNE 2)
NODO 0 0 (o no conectado) 0 (o no conectado)
NODO 1 0 (o no conectado) 24V CC
NODO 2 24V CC 0 (o no conectado)
NODO 3 24V CC 24V CC

Tabla 17: Seleccion de nodo

Esta previsto que se puedan utilizar en el mismo sistema un maximo de 4 direcciones y, con ello, 4 modulos del mismo tipo.

) AVISO

No es posible asignar la misma direccion fisica a dos médulos del mismo tipo.
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7.2.3. Entrada de detector de proximidad en médulos de vigilancia de velocidad SPM

FAN PELIGRO

Peligro de muerte o fallo de funcionamiento debido a una conexion errénea

» Una instalacion mecanica insuficiente de los sensores de proximidad puede provocar un funciona-
miento peligroso. Tenga especialmente en cuenta el tamano de los discos de codificacion.

» El modulo SPM debe ser capaz de detectarlos en cada estado de la velocidad esperada. Durante
la instalacion y el funcionamiento, lleve a cabo regularmente una comprobacion completa del sis-
tema.

» Con ayuda del software MSC y los LED de los sensores, aseglrese de que el modulo no presenta
anomalias en ninguna circunstancia.

) AVISO

» El disco de codificacion debe dimensionarse y los sensores de proximidad deben posicionarse
segln los datos técnicos de los sensores y las directrices del fabricante correspondiente.

» Tenga especialmente en cuenta las causas de error mas frecuentes de los dos sensores de proxi-
midad (cortocircuito de cables, caida de objetos en alto, recorrido en vacio del disco de codifica-
cion, etc.).

Configuracion con detectores de proximidad combinados en un eje (Fig. 10)

El mdédulo SPM puede configurarse en el modo “Detectores de proximidad combinados” para la medicion con dos detectores
de proximidad en un eje.

En las siguientes condiciones es posible alcanzar un Performance Level PL e:
®» |os detectores de proximidad deben estar montados de forma que las sefiales originadas se solapen.

®» Los detectores de proximidad deben estar montados de forma que al menos uno de ellos siempre esté amortiguado
(activo).

Fig. 10: Detector de proximidad

También sera de aplicacion lo siguiente:
=» Deben utilizarse detectores de proximidad con salida PNP.

» Debe tratarse de detectores de proximidad con salida normalmente abierta (NO, salida activa cuando el detector esté
amortiguado u ocupado).

=» Si se cumplen las condiciones anteriores, el valor de CC sera del 90 %.
» Ambos detectores de proximidad deben ser del mismo tipo, con un valor de MTTF >70 anos.
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7.2.4. RESTART FBK

Con la entrada de senal RESTART_FBK, el MSC puede controlar una sefal de circuito de retorno (External Device Monitoring,
EDM) desde contactores externos y se podran programar modos de arranque tanto automaticos como manuales (véase la
lista de posibles conexiones en la Tabla 18).

AN ADVERTENCIA

» En caso necesario, el tiempo de respuesta de los contactores debe vigilarse con un dispositivo
adicional.

» El transmisor de senal de arranque (REINICIO) debe instalarse en un lugar fuera de la zona de peli-
gro desde el cual tanto la zona de peligro como la totalidad de la zona de trabajo afectada queden
bien visibles.

» El transmisor de senal no debe poder accionarse dentro del area de peligro.

Cada par de OSSD o cada salida de OSSD monocanal y cada salida de relé cuenta con una entrada correspondiente RES-
TART_FBK.

MODO DE FUNCIONA-

MIENTO EDM RESTART_FBK
24V e
ext_Restart_fbk
Con controlador K1_K2
AUTOMATICO
24V ext_Restart_fbk
Sin controlador K1_K2 - -
24V Kl K 1 .
— b ® ext_Restart_fbk
Con controlador K1_K2
MANUAL
24V O ext_Restart_fbk
Sin controlador K1_K2 B B

Tabla 18: Configuracion Restart_FBK
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7.3. Salidas
7.3.1. OUT _STATUS

La sefial OUT_STATUS / SYS_STATUS / STATUS es una salida digital programable para la indicacion de estado de:
» Una entrada

» Una salida

» Un nodo del diagrama légico disefiado con ayuda del EUCHNER Safety Designer

) AVISO

Las salidas OUT_STATUS, SYS_STATUS y STATUS son del mismo tipo; lo tnico que cambia es la
denominacion segun el modulo.

7.3.2. OUT_TEST
Con las senales OUT_TEST es posible controlar si se producen cortocircuitos o sobrecargas en las entradas y cables (Fig. 11).

SHORT CIRCUIT CONTROL @ AVISO
E-STOP » EI nimero maximo de entradas controlables
por cada salida OUT_TEST es de 4 ENTRA-
ff———mic» 777777777 17 [iInpuT DAS (conexion en paralelo) (MSC-CB, MSC-
| —
[P SEE— 18 | npura CB-S, FI8FO2, FI8F04S, FI8, FM4, FI16).
L | Q » La longitud méxima admisible del cable en la
o INTERLOCK = salida OUT_TEST es de 100 m.
| —
oﬁ:—c:}:oiﬁ INPUT3 §
!)—C_Loiﬂ INPUT4 O
- 9p)
14 | OUT TEST2 =
JuUe
13 | OUT TEST1

Fig. 11: OUT_TEST
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7.3.3. 0SSD

@ ijlmportante!

Las salidas OSSD seguras se comprueban periédicamente en busca de cortocircuitos o sobrecar-
gas. El método de comprobacion en estos casos es la prueba de “caida de voltaje”. Este consiste
en cortocircuitar cada salida OSSD a 0 V de forma periédica (MSC-CB cada 20 ms, MSC-CB-S cada
600 ms) y durante muy poco tiempo (<120 ps). En caso de resultados incoherentes, el controlador
puede poner el sistema en estado seguro.

Los modulos MSC-CB, MSC-CB-S, FISFO2, FISFO4S, AC-FO2, AC-FO4 y AHFO4SO08 tienen salidas OSSD (Output Signal
Switching Device). Estas salidas estan protegidas contra cortocircuitos y conexiones cruzadas y suministran:

» En estado ON: Uy - 0,75 V a Uy (donde Uy = 24 V £20 %)
- En AHFO4S08: Uy - 0,6 V a Uy (donde Uy = 24 V +20 %)

» En estado OFF: 0 a 2 V efectivos
La carga maxima de 400 mA a 24 V equivale a una carga éhmica minima de 60 Q).

MSC-CB, MSC-CE-121290, MSC-CE-F02-121294, MSC-CE-F04-121295:
» La carga capacitiva maxima es de 0,68 pF, y la carga inductiva maxima, de 2 mH.

MSC-CB-S, MC-CE-S-166056, MSC-CE-AH, 122705:
» La carga capacitiva maxima es de 0,82 yF, y la carga inductiva maxima, de 2 mH.

Cada salida OSSD puede configurarse como se muestra en la Tabla 19:

Automatica La salida solo se activa segtn la configuracion establecida con el software EUCHNER Safety Designer si la entrada correspondiente RES-
TART_FBK esta conectada con 24 V CC.

Manual La salida solo se activa segtn la configuracion establecida con el software EUCHNER Safety Designer si la entrada correspondiente RES-
TART_FBK sigue la transicién légica 0-->1.

Controlada La salida solo se activa segtn la configuracion establecida con el software EUCHNER Safety Designer si la entrada correspondiente RES-
TART_FBK sigue la transicién légica 0-->1-->0.

Tabla 19:  Configuracion de la salida OSSD

Manual Controlado
2
“«—>
- '
RESTART_FBK 1y RESTART_FBK . =3 5
1t ot Y/
] -+
ouT ouT
t=250ms 250ms <t1 <5s
t2 =250ms
Fig. 12: Reinicio manual/controlado

) AVISO

La conexion de dispositivos externos a las salidas solo se permite si se ha previsto en la configuracion
realizada con el software EUCHNER Safety Designer.
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7.3.3.1. 0SSD monocanal (MSC-CB-S, FISFO4S, AH-FO4S08)

Los mddulos MSC-CB-S, FISFO4S y AH-FO4S08 disponen de salidas OSSD monocanal en vez de salidas de doble canal.
Las salidas tienen tres opciones de ajuste (configuracion mediante el software EUCHNER Safety Designer):

» 4 salidas monocanal (1 salida de seguridad por canal con la entrada RESTART_FBK correspondiente)

» 2 salidas de doble canal (2 salidas de seguridad por canal con la entrada RESTART_FBK correspondiente)

» 1 salida de doble canal y 2 salidas monocanal

o © o o : ? [ : o o© o o

- :
+240— : ‘
PWR : m wy_ e || ‘ PWR
I i :
chi '———————————————l——
[T " ‘ pi
w2 H2
|
(wl) (] (p1) (62) : ‘ (u1) (H2) (K1) (62)

I
| |

) 5 o : ‘ 0bd0

; ';? 1. +24 0ssDh4 0SsD3 ; ;: g :

" == e e e mmmo

w W ‘ (TR Ty TR TR

-—=n =-—=n
I 24VDC 220VAC I 24vDC 220VAC
24vDC 220VAC 220VAC f T
Lne 4T
-/
P___¥Nno,
e e, |
- - I
P___fNo)
220VAC
-
Configuracion de 2 salidas de doble canal (categoria de Configuracion de 4 salidas monocanal (categoria de segu-
seguridad 4) | ridad 4)

Fig. 13: AH-FO4S08/MSC-CB-S/FIBFO4S

@ AVISO

Para cumplir con los requisitos del Safety Integrity Level (SIL) 3 cuando se utilizan las salidas OSSD
monocanal, las salidas OSSD deben ser independientes entre si.
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) AVISO

Para evitar las causas mas comunes de fallos entre las salidas OSSD, tienda los cables de forma
correcta (por ejemplo, mediante rutas de cables separadas).

7.3.3.2. 0SSD de alta intensidad (AH-FO4S08)
El mdédulo AH-FO4SO8 presenta 4 salidas de seguridad de alta intensidad (max. 2 A por canal).

= Si se utiliza el médulo AH-FO4SO8 con corriente de salida >5 A, debe separarse de los mddulos contiguos mediante la
interconexion de un conector MSC.

) AVISO

Dos 0SSD configuradas como salida individual no pueden conectarse entre si para formar una salida

de seguridad de doble canal. Las salidas de seguridad de doble canal siempre deben ejecutarse
mediante el software EUCHNER Safety Designer.
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7.3.4. Relés de seguridad (AZ-FO4, AZ-FO408)

Los mddulos AZ-FO4/AZ-FO408 cuentan con relés de seguridad con contactos de apertura positiva: 1 contacto NO y
1 contacto de circuito de retorno NC. Los mddulos AZ-FO4/AZ-FO408 incluyen 4 relés de seguridad.

@ jlmportante!

Los modos de funcionamiento disponibles con los modulos configurables AZ-FO4/AZ-F0408 a través
del software EUCHNER SAFETY DESIGNER se pueden consultar en el apartado “Relé [RELAY]".

Tension de excitacion 17-31vCC
Voltaje de conmutacion min. 10vcee
Corriente de activacién min. 20 mA

Voltaje de conmutacion max. (CC) 250V CC
Voltaje de conmutacion max. (CA) 400V CA
Corriente de activacion max. 6A

Tiempo de respuesta 12 ms

Vida dtil mecénica de los contactos >20 x 106

Tabla 20: Datos técnicos AZ-F04/AZ-F0408

) AVISO

Para garantizar un correcto aislamiento y evitar el riesgo de envejecimiento prematuro o dafios en los
relés, cada cable de salida debe protegerse con un fusible rapido de 4 A. Ademas, las propiedades
de carga deben cumplir los valores de la Tabla 20.

P NGO K1 | + - NODE K1 K2

Ch1

Ch2 : ZI ?

Ch1 X Z
[ e

Logic | Ch3
g : i s
’—‘ F . F i:r‘ 5
! : ! L '
5 & P 5 'Y | 5 10 _____ olio_ ___ Q!
% g S > St i % K3 K4

Configuracion con 2 salidas independientes de doble canal | Configuracion con 4 salidas independientes (categoria de
(categoria de seguridad 4) | seguridad 1-2)

Fig. 14: AZF04, AZFO408
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8. Datos técnicos

8.1. Configuracion general del sistema
8.1.1. Parametros de seguridad

Parametro Valor Norma
PFH Véan§e las tablas de datos técnicos del mddulo corres-
pondiente
SIL 3 (salidas y salidas de relé seguras)
SFF Véan§e las tablas de datos técnicos del médulo corres- | ENIEC 61508:2010
pondiente
HFT 1
Estandar de seguridad Tipo B
SIL méaximo 3 ENIEC 62061:2021
Tipo 4 EN IEC 61496-1:2021
PL e (salidas y salidas de relé seguras)
DCag High
MTTFp (afios) 30100 AT
Categoria 4
Vida util del dispositivo 20 afos
Grado de contaminacion 2

8.1.2. Datos generales

MSC-CB MSC-CB-S
Numero méx. de entradas 128
Numero max. de salidas seguras de doble canal 16 30
Numero max. de salidas seguras monocanal 12 32
Numero max. de salidas digitales 32 48
Numero méx. de salidas de relé 12 28

OSSD (MSC-CB, MSC-CB-S, FI8FO2, FISFO4S, ACF02, AC-FO4)

PNP Active High - 400 mA a 24 V CC max. (por cada OSSD)

0SSD (AHF04S08) PNP Active High - 2 A a 24 V CC max. (por cada OSSD)
Salidas de relé (AZF04, AZF0408) 6 Aa 24V CC max. (por cada relé)
Salida digital PNP Active High - 100 mA a 24 V CC max. (por cada salida)

Tiempo de respuesta MSC-CB (ms)

Este tiempo de respuesta depende de los siguientes parametros:
1) Nimero de médulos de ampliacion instalados

2) Numero de operadores

3) Numero de salidas OSSD

El tiempo de respuesta correcto es un valor calculado por el software EUCHNER
Safety Designer (véase el informe de proyecto).

Tiempo de reaccion a error MSC-CB (ms)
El tiempo de reaccién a error es el tiempo de reaccién, salvo para médulos SPM

con una interfaz de encoder/detector de proximidad.
En ese caso, el tiempo de reaccion a error es de 2 s.

Mddulo basico 10,6-12,6  + Tinput fitter

MSC-CB + 1 médulo de ampliacién 11,8-26,5  + Tinput fitter

MSC-CB + 2 modulos de ampliacion 12,8-28,7  + Tinput fitter

MSC-CB + 3 modulos de ampliacion 13,9-30,8  + Tinput fitter

MSC-CB + 4 modulos de ampliacion 15,0-33,0  + Tinput fitter

MSC-CB + 5 modulos de ampliacion 16,0-35,0  + Tinput fitter

MSC-CB + 6 modulos de ampliacion 17,037,3  + Tinput_fiter

MSC-CB + 7 modulos de ampliacion 18,2-39,5  + Tinput fiter

MSC-CB + 8 modulos de ampliacion 19,341,7  + Tinput_fiter

MSC-CB + 9 modulos de ampliacion 20,4-43,8  + Tinput filter

MSC-CB + 10 médulos de ampliacién 21,546,0  + Tinput filter

MSC-CB + 11 médulos de ampliacion 22,548,1  + Tinput filter

MSC-CB + 12 mddulos de ampliacion 23,6-50,3  + Tinput filter

MSC-CB + 13 modulos de ampliacion 24,752,5  + Tinput fitter

MSC-CB + 14 moédulos de ampliacion 25,8-54,6  + Tinput filter
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Tiempo de respuesta MSC-CB-S (ms)

Este tiempo de respuesta depende de los siguientes parametros:
1) Numero de médulos de ampliacion instalados

2) Namero de operadores

3) Numero de salidas OSSD

El tiempo de respuesta correcto es un valor calculado por el software EUCHNER
Safety Designer (véase el informe de proyecto).

Tiempo de reaccion a error MSC-CB-S (ms)
El tiempo de reaccién a error es el tiempo de reaccién, salvo para médulos SPM

con una interfaz de encoder/detector de proximidad.
En ese caso, el tiempo de reaccion a error es de 2 s.

Médulo basico 12,7514,75  + Tiput fiter

MSC-CB-S + 1 médulo de ampliacion 13,83-37,84  + Tinput fiter

MSC-CB-S + 2 médulos de ampliacién 14,91-40,00  + Tinput fitter

MSC-CB-S + 3 médulos de ampliacién 15,9942,16  + Tinput filter

MSC-CB-S + 4 mddulos de ampliacién 17,07-44,32  + Tinput filter

MSC-CB-S + 5 médulos de ampliacién 18,15-46,48  + Tinput filter

MSC-CB-S + 6 mddulos de ampliacién 19,23-48,64  + Tinput filter

MSC-CB-S + 7 médulos de ampliacién 20,31-50,80  + Tinput fitter

MSC-CB-S + 8 mddulos de ampliacién 21,3952,96  + Tinput fitter

MSC-CB-S + 9 mddulos de ampliacién 22,47-55,12  + Tinput fitter

MSC-CB-S + 10 modulos de ampliacion 23,5557,28  + Tinput fitter

MSC-CB-S + 11 modulos de ampliacion 24,63-59,44  + Tinput fitter

MSC-CB-S + 12 modulos de ampliacion 25,71-61,60  + Tinput fitter

MSC-CB-S + 13 modulos de ampliacion 26,7963,76  + Tinput fitter

MSC-CB-S + 14 modulos de ampliacion 27,8765,92  + Tinput fitter

Conexion del modulo MSC-CB/MS-CB-S

Bus de 5 vias (MSCB) exclusivo de EUCHNER

Seccion del cable de conexion

0,5-2,5 mm2 / AWG 12-20 (uno/varios hilos)

Longitud de conexion max. 100 m
Temperatura de servicio De-10ab5°C
Temperatura ambiental max. 55 °C (UL)
Temperatura de almacenamiento De -20 a +85 °C
Humedad relativa 10-95 %
Altura méx. (sobre el nivel del mar) 2000 m

Resistencia a vibraciones (EN IEC 61496-1/clase 5M1)

+1,5 mm (9-200 Hz)

Resistencia a golpes (EN IEC 61496-1/clase 3M4)

15 g (6 ms semiseno)

Voltaje nominal

24V CC 20 % / PELV, clase de proteccion lll
UL: alimentacién de corriente de clase Il (LVLE)

Sobretension

Entrada digital

PNP Active High EN IEC 61131-2); resistencia méx. admisible 1,2 kQ

® Tinput fiter = Tiempo de filtro maximo segun los ajustes en las entradas del proyecto (véase el apartado “ENTRADAS”).

8.1.3. Carcasa

Descripcion Carcasa electrénica, max. 24 polos
Material de la carcasa Poliamida

Grado de proteccion de la carcasa P20

Grado de proteccion de las regletas de bornes IP2X

Fijacién

Conexion rapida a rail segin EN IEC 60715

Dimensiones (al. x an. x prof.) en mm

108 x22,5 x114,5

8.1.4. Mddulo MSC-CB

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

SFF 99,8 %

Tension de servicio 24V CC 20 %
Potencia de pérdida 3 W max.

Habilitacién de modulos (nim./descripcion)

2/ PNP Active High ,tipo B segun EN IEC 61131-2

ENTRADAS digitales (nim./descripcién)

8/ PNP Active High segun EN IEC 61131-2

INPUT_FBK/RESTART (ntim./descripcion)

2/ controlador EDM/posibilidad de funcionamiento automatico o manual mediante
botdn REINICIO

Prueba SALIDAS (nim./descripcién)

4/ para comprobacion de cortocircuitos y estados de sobrecarga

SALIDAS digitales (nim./descripcion)

2/ programables - PNP Active High

0SSD (num./descripcion)

2 pares/salidas de seguridad de semiconductor - PNP Active High 400 mA a
24V CC méx.

Ranura para la tarjeta M-A1

Disponible

Conexion a un ordenador

USB 2.0 (Hi Speed) - Longitud méx. del cable: 3 m

Conexion a modulo de ampliacion

Mediante bus MSCB de 5 vias exclusivo de EUCHNER
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8.1.5. Mddulo MSC-CB-S

PFH (EN IEC 61508:2010) 1,35E-8
SFF 99,7 %
Tension de servicio 24V CC +20 %
Potencia de pérdida 3 W méx.
ENTRADAS digitales (nim./descripcion) 8/ PNP Active High segtin EN IEC 61131-2
, . <4/ controlador EDM/posibilidad de funcionamiento automatico o manual mediante
INPUT_FBK/RESTART (ntim./descripcion) boton REINICIO
Prueba SALIDAS (nim./descripcién) 4/ para comprobacion de cortocircuitos y estados de sobrecarga
SALIDAS digitales (nim./descripcion) <4/ programables - PNP Active High
0SSD (nim. /descripcion) gllsa\llllgacsn(igxsegundad individuales/de semiconductor - PNP Active High 400 mA a
Ranura para la tarjeta M-A1 Disponible
Conexion a un ordenador USB 2.0 (Hi Speed) - Longitud méx. del cable: 3 m
Conexién a moédulo de ampliacion Mediante bus MSCB de 5 vias exclusivo de EUCHNER

8.1.6. Méddulo FIBFO2

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

SFF 99,8 %

Tension de servicio 24V CC +20 %

Potencia de pérdida 3 W max.

ENTRADAS digitales (niim./descripcion) 8/ PNP Active High seglin EN IEC 61131-2

INPUT_FBK/RESTART (niim./descripcion) gétg?]négll\al%%EDM/posibiIidad de funcionamiento automatico o manual mediante
Prueba SALIDAS (niim./descripcion) 4/ para comprobacion de cortocircuitos y estados de sobrecarga

SALIDAS digitales (nim./descripcion) 2/ programables - PNP Active High

0SSD (nim. /descripcién) §4p3rgsc/snigg?s de seguridad de semiconductor - PNP Active High 400 mA a
Conexion a MSC-CB y MSC-CB-S Mediante bus MSCB de 5 vias exclusivo de EUCHNER

8.1.7. Méddulo FIBFO4S

PFH (EN IEC 61508:2010) 1,32E8
SFF 99,7 %
Tension de servicio 24V CC 20 %
Potencia de pérdida 3 W max.
ENTRADAS digitales (niim./descripcion) 8/ PNP Active High seglin EN IEC 61131-2
, L <4/ controlador EDM/posibilidad de funcionamiento automatico o manual mediante
INPUT_FBK/RESTART (num./descripcion) boton REINICIO
Prueba SALIDAS (nim./descripcion) 4/ para comprobacion de cortocircuitos y estados de sobrecarga
SALIDAS digitales (nim./descripcion) <4/ programables - PNP Active High
0SSD (num./descripcion) g :é\i/llg%s rg:xsegundad individuales/de semiconductor - PNP Active High 400 mA a
Conexion a MSC-CB-S Mediante bus MSCB de 5 vias exclusivo de EUCHNER

8.1.8. Méddulos FI8/FI16

Modulo FI8 FI16 a
PFH (EN IEC 61508:2010) 4,46 E9 493E9

SFF 99,7 % 99,8 %
Tension de servicio 24V CC 20 %
Potencia de pérdida 3 W max.

B o 8 16
ENTRADAS digitales (num./descripcién) - -

PNP Active High segtn EN IEC 61131-2

Prueba SALIDAS (niim./descripcion) 4/ para comprobacion de cortocircuitos y estados de sobrecarga
Conexién a MSC-CB y MSC-CB-S Mediante bus MSCB de 5 vias exclusivo de EUCHNER
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8.1.9. Médulo FM4

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

SFF 99,7 %

Tension de servicio 24V CC +20 %
Potencia de pérdida 3 W max.

ENTRADAS digitales (nim./descripcion)

12/ PNP Active High segin EN IEC 61131-2

Prueba SALIDAS (nim./descripcién)

8/ para comprobacion de cortocircuitos y estados de sobrecarga

Conexion a MSC-CB y MSC-CB-S

Mediante bus MSCB de 5 vias exclusivo de EUCHNER

8.1.10. Médulos AC-FO2/AC-FO4

Modulo AC-FO2 AC-FO4
PFH (EN IEC 61508:2010) 4,08 E-9 5,83 E9
SFF 99,8 % 99,8 %
Tension de servicio 24V CC =20 %

Potencia de pérdida 3 W max.

INPUT_FBK/RESTART (ntm./descripcion)

2/4/ controlador EDM/posibilidad de funcionamiento automéatico o manual mediante boton
REINICIO

SALIDAS digitales (nim./descripcion)

2 ‘ 4

Programables - PNP Active High

0SSD (nim./descripcién)

2 pares ‘ 4 pares

Salidas de seguridad de semiconductor: PNP Active High - 400 mA a 24 V CC méx.

Conexion a MSC-CB y MSC-CB-S

Mediante bus MSCB de 5 vias exclusivo de EUCHNER

8.1.11. Médulo AH-FO4S08

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

SFF 99,7 %

Tension de servicio 24VCC+20%
Potencia de pérdida 4 W max.

INPUT_FBK/RESTART (niim./descripcion)

4/ controlador EDM/posibilidad de funcionamiento automéatico o manual mediante boton
REINICIO

SALIDAS digitales (nim./descripcion)

8/ salidas programables - PNP Active High

0SSD (nim./descripcion)

2 pares (o0 4 individuales) / salidas de seguridad de semiconductor - PNP Active High 2 A a
24V CC méx.

Tiempo de respuesta

12 ms

Conexion a MSC-CB y MSC-CB-S

Mediante bus MSCB de 5 vias exclusivo de EUCHNER

46

(Traduccion del manual de instrucciones original) 2121331-09-07/25



E U c H N ER Controlador de ?ea;ut:'?(ligg mﬁgﬁllgiiﬁsfé

8.1.12. Médulos SPMO/SPM1/SPM2

Médulo 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 %
Tension de servicio 24V CC =20 %
Potencia de pérdida 3 W maéx.

TTL (modelos SPM1TB/SPM2TB)
Interface de encoder - HTL (modelos SPM1H/SPM2H)

sin/cos (modelos SPM1S/SPM2S)
Conexiones del encoder - RJ45

—

ension de aislamiento de referencia 250 V
Categoria de sobretension Il
Resistencia a la sobretension 4,00 kV

Sefiales de entrada de encoder aisladas eléctricamen-
te segun EN 61800 5

Numero méx. de encoders - 1 2
Frecuencia méax. del encoder - 500 kHz (HTL: 300 kHz)

Rango de valores limite parametrizable del encoder - 1 Hz-450 kHz
Tipo de detector de proximidad PNP/NPN - 3/4 hilos

Conexiones de detector de proximidad Bornes enchufables

Rangos de valores limite parametrizables del detector

de proximidad 1 Hz-4 kHz

Numero méx. de detectores de proximidad 2

Frecuencia max. de detector de proximidad 5 kHz

Nimero max. de ejes 2

Separacion de frecuencia parada/exceso de velocidad >10 Hz

Distancia entre umbrales >5%
Conexién a MSC-CB y MSC-CB-S Mediante bus MSCB de 5 vias exclusivo de EUCHNER

8.1.13. Médulos AZ-FO4/AZ-FO408

Médulo AZ-FO4 AZ-FO408
PFH (EC IEC 61508:2010) 2,72 E9 1,30 E-8
SFF 99,8 % 99,7 %
Tension de servicio 24V CC 20 %

Potencia de pérdida 3 W maéx.

voltaje de conmutacion 240V CA

Corriente de activacion 6 A méx.
Contactos NO 4

INPUT FBK/RESTART (niim. /descripcion) 4/ controlador EDM/posibilidad de funcionamiento automatico o manual mediante boton

REINICIO
SALIDAS digitales (nim./descripcién) - ‘ 8/ salidas programables - PNP Active High
Tiempo de respuesta 12 ms
Vida dtil mecénica de los contactos >40 x 106
Tipo de conexion Bornes
Conexién a MSC-CB y MSC-CB-S Mediante bus MSCB de 5 vias exclusivo de EUCHNER

8.1.14. Moédulos 08/016
Modulo 08 016
PFH (EC IEC 61508:2010) 4,44 E9 6,61 E-9
SFF 99,6 % 99,6 %
Tension de servicio 24V CC =20 %
Potencia de pérdida 3 W maéx.
SALIDAS digitales (nim./descripcién) 8 - — 16
Salidas programables - PNP Active High

Conexién a MSC-CB y MSC-CB-S Mediante bus MSCB de 5 vias exclusivo de EUCHNER
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8.1.15. Moddulos de interfaz CI1 - CI2

Modulo de interfaz Cl1 Cl2

NUmero de canales de conexién 1 2

Conexiones Conector de comunicacién MSCB de 5 polos (parte posterior),
bornes de conexion enchufables (CI1, 2 x de 4 polos/CI2, 4 x de 4 polos)

» Nimero méx. de modulos Cl conectables = 6
» El modulo de bus que pueda estar presente en el sistema solo se puede conectar cerca del

Maodulos conectables
primer modulo Cl adicional o directamente al MSC-CB.

Longitud méx. de conexion <50 m (por seccion)

8.2. Dimensiones mecanicas
99 mm 22,5 mm

HH00
HH00

OO0

HHH0

= —
O )
S :

114,5 mm

Iﬂﬂﬂﬂl
IUUUU]

108 mm

Fig. 15: Dimensiones del mddulo
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8.3. Senales

Modulo basico MSC-CB (Fig. 16)

8.3.1.
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8.3.2.
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Médulo FI8FO2 (Fig. 18)

8.3.3.
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EUCHNER

Médulo FI8FO4S (Fig. 19)

Controlador de seguridad modular MSC

Manual de instrucciones

8.3.4.
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EUCHNER

8.3.5. Maddulo FI8 (Fig. 20)
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8.3.6. Maodulo FM4 (Fig. 21)
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8.3.7. Méddulo FI16 (Fig. 22)
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Médulo AC-FO2 (Fig. 23)

Controlador de seguridad modular MSC

Manual de instrucciones

8.3.8.
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EUCHNER

8.3.9. Moddulo AC-FO4 (Fig. 24)
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Controlador de seguridad modular MSC

8.3.10. Médulo AZ-FO4 (Fig. 25)
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8.3.11. Médulo AZ-FO4FO8 (Fig. 26)
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8.3.12. Médulo 08 (Fig. 27)
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EUCHNER

8.3.13. Médulo 016 (Fig. 28)
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Controlador de seguridad modular MSC
8.3.14. Médulos SPMO - SPM1 - SPM2 (Fig. 29)
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8.3.15. Médulo AH-FO4S08 (Fig. 30)
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de fallos
Modulo basico MSC-CB (Fig. 31)

8.4. Diagnostico

8.4.1.
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EUCHNER

Médulo basico MSC-CB-S (Fig. 32)

8.4.2.
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Maédulo FI8FO4S (Fig. 34)
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Méadulo FI8 (Fig. 35)
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Modulo FM4 (Fig. 36)
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Médulo FI16 (Fig. 37)
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Médulos AC-FO2/AC-FO4 (Fig. 38)
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Moédulo AZ-FO4 (Fig. 39)
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8.4.10. Médulo AZ-FO408 (Fig. 40)
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8.4.11. Modulo 08 (Fig. 41)

8-1
. ajus)

uoloejuBLUIe B| B G uld [9 JeJIBU0Y « -wayul ospedied 440 NO 440 440 :mo%ﬁ”wm %mn:”_wc\_m_mm MM
. 8-T Ope}sa

8-1 Ope}sa ap
Sepljes Se| ap SaUOIXauod se| Jeqoidwo) ¢ CRRECE 440 NO 440 440 owhmnm%m__wwow_ﬂhﬂmwﬂww
‘ugioeJedal ns esed YINHONT € JeInug ¢ 440 soopedied ¢ 440 soaped.ied ¢ 440 Mﬂ_uﬂw wﬂwﬂ_u_o_wmm
uoI223.Ip
"(73S™3AON opepede | ewsiw e| uod odn
9SE9A) O[NP [P UOIDBUIP B] JRILIPO| « 40 S SRR 40 owsIw [ap ugloelduwe
ap 0jnpow 0pe}dsIaq

"HOYY3 opow
U3 BJJUBNDUR S 0jNPOW 9nb Jeqodwo) 140 140 NO 140 o ww_ww:_\“_ M%ooro%_h_mﬂm

"BLBISIS |9 JRIOIUIRY ¢ ompoLl 3D Boisis ’

‘ugroesedas ns esed YINHONT © co_ou&_u gl mbm.%s_ oaiseq
onpowl [ Jelnud ‘dsisiad ews|qoid |8 1S « 140 140 sospedied g 140 O[NPOW |8 U0D UQIJRIIU
"BLBISIS |9 JRIOIIRY ¢ -NWOD B| 9}UBINp JOLIT

*021ISeq onpow
109 3]edLI0D OU SIBMULIY 9P UOISIA < soapedied g 440 soapedied g 440 pepijiqiedwod ap Joai3

‘ugroesedals
s eted YINHONI € OINPOW 3 J2IAuT < 440 440 soapedied ¢ 0 g 440 ouJaUl Jo4IT

OTIIYINY VYINVYYN oroy oroy E[EN
NOION10S 8/TSNLYLS 1/0713s Tv4 1X3 Tv4 NI NNy 0aYOIINDIS
aa

(Traduccion del manual de instrucciones original) 2121331-09-07/25

74




Manual de instrucciones

Controlador de seguridad modular MSC

EUCHNER

8.4.12. Médulo 016 (Fig. 42)
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8.4.14. Médulo AH-FO4SO08 (Fig. 44)
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8.4.15. Modulo de ampliacion para comunicacion de bus (Fig. 45)
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9. Software EUCHNER Safety Designer

El software de aplicacion EUCHNER Safety Designer (SWSD) permite disenar una logica para los componentes de segu-
ridad conectados al controlador y a las ampliaciones del sistema MSC.

Asi, el médulo de seguridad MSC y los mddulos de ampliacién correspondientes vigilan y controlan los componentes de
seguridad conectados.

EUCHNER Safety Designer se basa en una interfaz grafica de usuario con la que pueden determinarse las conexiones entre
los distintos componentes.

9.1. Instalacion del software

9.1.1. Requisitos de hardware del ordenador
» RAM: >2 GB

» Disco duro: >500 MB de memoria libre

» Conexion USB: 2.0 o superior

9.1.2. Requisitos de software del ordenador
Windows 7 Service Pack 1 instalado (o superior)

) AVISO

» El ordenador debe tener instalado Microsoft Framework 4.8 (o superior).

9.1.3. Instalacion de EUCHNER Safety Designer

» Archivo de instalacién disponible en www.euchner.com.
» Haga doble clic en el archivo SetupDesigner.exe.

Una vez finalizada la instalacién aparece una ventana en la que se pide al usuario que cierre el programa de instalacion.
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9.1.4. Informacion general

Si EUCHNER Safety Designer se ha instalado correctamente, aparece un icono en el escritorio.

Para iniciar el programa, haga doble clic en dicho icono. » :'m'ﬂl,]
. - ras g
Aparece la siguiente pantalla de inicio:

W EUCHNER Safety Designer: Project

EEE
Project Edit Communication Simulstion Options 7
{EUCHNER 4 HE=mm T r=2vVs@0\BAOT ¥ X|E®|%| @ UCHNER- Nome _ MSC
(Ftems |
() Input
(%) Speed Control
(¥) Output

(%) Comments

@ Property

o
(%) Logic

(%) Memories

(%) safety Guard Lack
(¥) Counters

(%) Timers

(%) Muting

(%) Miscellancous

[(%) Configuratian

MSC-CB Master 8 input - 2.

(~) Visual Configuration

Reset Zoom 100 %

Fig. 46: EUCHNER Safety Designer

MSC-Module: Not present State: Unconnected  Ver.: 1.5.3

Ya puede comenzar a crear proyectos.

9.1.5. Barra de herramientas estandar

La barra de herramientas estandar se muestra en la Fig. 47. A continuacién se explica el significado de los iconos:
EUCHNER s HEmaNE 7 a2/ 90€@€\BAOEIXE® % O
Fig. 47: EUCHNER Safety Designer, barra de herramientas estandar

1> | CREAR NUEVO PROYECTO

2> CAMBIAR CONFIGURACION (composition of different modules)
CAMBIAR PARAMETROS DE USUARIO (name, company, etc.)

GUARDAR PROYECTO ACTUAL

CARGAR PROYECTO EXISTENTE (desde el disco duro)

Wk eee

IMPRIMIR ESQUEMA DEL PROYECTO

VISTA PREVIA DE IMPRESION

L

8> A AREA DE IMPRESION
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95 ﬁf UNIR CUADRICULA

10> | MOSTRAR RECURSOS

11> 1 ! IMPRIMIR INFORME DEL PROYECTO

125> &%  DESHACER (deshacer el ltimo comando)

13> !.... REHACER (repetir la ultima accion deshecha)
14> ./  VALDARPROYECTO

15> !1'., ESTABLECER CONEXION CON MSCB

16> @ FINALIZAR CONEXION CON MSC

17> &' ENVIAR PROYECTO A MSC

18> f‘ DESCARGAR PROYECTO DISPONIBLE (desde MSC)
19> ‘ VIGILAR ESTADO DE E/S EN TIEMPO REAL - GRAFICO
20> "E"l VIGILAR ESTADO DE E/S EN TIEMPO REAL - TEXTO
21> D DESCARGAR ARCHIVO DE REGISTRO

225> = MOSTRAR CONFIGURACION DEL SISTEMA
23>\~ DESCARGAR MEMORIA DE ERRORES

24> x BORRAR MEMORIA DE ERRORES

25> . SIMULACION ESQUEMATICA

26> @ SIMULACION GRAFICA

275 “J2  CAVBIAR CONTRASERA
28> ) AYUDAENPANTALLA

29 > & :,‘l RESTABLECER CONTRASENA

Fig. 48: EUCHNER Safety Designer, iconos estandares
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9.1.6. Barra de menus de texto

La barra de menus se puede activar y desactivar.

File Project Edit Communication Simulation Options 7

EUCHNER ¢ % HE = T J s Q& N\ Be[ I X E® 7O Euchner - MSC-Module _
Fig. 49: EUCHNER Safety Designer, barra de menus de texto

9.1.7. Crear nuevo proyecto (configurar sistema MSCB)

Para iniciar un nuevo proyecto, seleccione el icono en la barra de herramientas estandar. Se abre la ventana de in-
formacion del proyecto (Fig. 50).

File Project Edit Communication Simulation Options 7

EUCHNER (R ¢? HE=mam®iE /| am/ 1

(~) Items W Project information
@ i Company Company

(%) Speed Control G e

(%) Output Project Name Project

() Comments [ ok | [ canel ]

Fig. 50: EUCHNER Safety Designer, informacion del proyecto

Una vez abierta, se muestra el mddulo MSC-CB-S. En el menu desplegable puede seleccionar el médulo basico MSC-CB y
la version de firmware de los dos modulos basicos. Multi-page selection (Seleccion de hoja de trabajo multiple): Con esta
casilla se puede activar la distribucién de la configuracion en varias paginas. En este caso, el usuario dispone de varias
paginas de tamano fijo para colocar los componentes y las conexiones.

Los menus desplegables de la parte superior de la pantalla (seleccionar médulo de ampliacion) permiten agregar los médulos
necesarios para el sistema. El menu desplegable de la parte inferior de la pantalla permite seleccionar el nodo.

El orden en que se afiaden los mddulos no es relevante. Ademas, la posicion fisica de los madulos no tiene por qué coincidir
con la del ment de configuracion del MSC. Por ejemplo, puede colocar fisicamente los mddulos esclavos a la izquierda del
modulo maestro.

Para algunos médulos esclavos también es necesario seleccionar el tipo (MSC-CE-SPM) por medio de un segundo mend
desplegable situado debajo del menu de seleccion de nodos.
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7y Configuration

MSC-CB-3 ~ | FIGFO43 v | CE ~ | SPM1 v
EUCHNER EUCHNER EUCHNER EUCHNER
o B & W "
W b W am W ol W
o Eas [x] 1 a ﬁ
] L] = ] E 1
MSC.CB-5 FIBFO4S
ot £ w  F
Fo2 W
g B R
;s I
=8 @ ?’
mon A FI
it £ ot £ | [ —
sungr £ i - mr £
msc MSC MSC sPM1
FW 2 8.0<9.0 ¥ | Node 0 Y- MNaode 0 =
0.2 A I v | SPM15 =
3.0 3.0 =

Fig. 51:
9.1.7.1.

En el ment Options (Opciones) se puede configurar el tamano de la cuadricula, el tamano de la pagina y su orientacion.

Iroject Edit Communication Simulation | Options

Cancel

AC-FO2
AC-FO4
AH-FO4508
AZ-FO4
AZ-FO40B
CE

FI16

Flg

FIsFO2
FIFO4S
FMd4

016

08

SPMO

SPM

SPM2

Allocated Inputs: 24
Usable inputs: 18
Allocated Outputs: &
Allocated Status: 8

Configuracion/administracion de pagina

L

B 1

@)

Fig. 52:

Las paginas se administran mediante un menu de navegacion o mediante las pestanas situadas en la parte superior Page 1

Hide Terminal

Grid size |10

Page size | A3 (420mm x 287mm) ~

Page orientation | Horizontal ~

View interpage information

Language | English v

EUCHNER Safety Designer, menu Options

0 (=] Number of CI1

0 [=] Number of CI2

[ | Fieldbus: dynamic input order
[ ] Updating from M-A1 disabled
Configure modules firmware versions

EUCHNER Safety Designer, seleccionar médulo de ampliacion

/ Page 2 / Page 3, que muestran los nombres de las paginas actualmente abiertas.
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Pagel X | Page2 X | Page3 X|+

Pages Navigation X

Project

D Page1
D Page2
D Page3

Fig. b3: EUCHNER Safety Designer, Pages navigation (Navegacion de paginas)

El usuario dispone de un menu contextual que permite anadir o eliminar paginas, renombrarlas o cerrarlas.

Pages Navigation X Pagel X | Page2 X | Page3 )(|+|

Project

D Page1
=N

BEY. P ]

Add new page below
Open page
x Close page
Close the other pages
X Delete page
Rename page

= Print page

Fig. b4: EUCHNER Safety Designer, menu contextual de Pages navigation (Navegacion de paginas)

9.1.7.2. Gestion de modulos esclavos

Esta disponible la funcion “Configure modules firmware versions” (Configurar las versiones de firmware de los modulos). Si

se selecciona, el usuario puede gestionar la version de firmware de cada modulo esclavo introduciendo el valor de firmware
conocido de cada madulo disponible.

®» En este caso, el informe del proyecto no muestra las versiones minimas requeridas de cada madulo esclavo, sino las
versiones introducidas por el usuario durante la configuracion.

9.1.7.3. Bus de campo con orden de entrada dinamico

Siesta activada, la asignacion de entradas del bus de campo (Process Data Mapping) muestra los modulos de entrada segln
su orden en la configuracion del usuario (Fig. 51) y no segun su orden jerarquico. La siguiente tabla muestra las diferencias.

Orden jerarquico de los médulos de E/S (estandar) Orden dinamico de los médulos de E/S
Bus de campo con orden de entrada dinamico desactivado Bus de campo con orden de entrada dinamico activado
FI8FO2 Fi16
FI16 FISFO4S
FIBFO4S FIBFO2

Tabla 66: Asignacion de los datos de proceso

®» La nueva casilla solo es visible si hay un modulo de bus de campo (con firmware >3.0.0) en la configuracion.
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9.1.7.4. Cambiar configuracion (estructura de los distintos modulos)

Si selecciona elicono ,_\ﬂh. es posible cambiar la configuracion del sistema. Vuelve a aparecer la ventana de configuracion
(Fig. 51).

9.1.7.5. Modificar los parametros de usuario

&)
Si selecciona el icono s , s posible cambiar la informacion del proyecto. Se abre la ventana de informacion del proyecto
(Fig. 50). Para llevar a cabo esta accion no es necesario salir de ESWD. Este cuadro de didlogo suele utilizarse cuando un
nuevo usuario desea crear un nuevo proyecto (o al utilizar un proyecto creado anteriormente).

9.1.8. Barras de herramientas para OBJETOS, OPERADORES y CONFIGURACION
En las partes izquierda y derecha de la ventana principal aparecen cuatro grandes ventanas de herramientas (Fig. 55):

W EUCHNER Safety Designer: Project [=]=]i=]

File Project Edit Communication Simulation Options 7

EUCHNER 6 HEmm WE 7 o~ SO\ BAOTIXE® % 0 Campany - Name _ MSC

(~) tems 0 (2) Property
5
.

hEssssssssssssap
® Operator -
=
(+) Logic .
() Memories
() Safety Guard Lock || =
.
(%) Counters =
.
® Timers . 4
.
® Muting .

® Miscellaneous

® Configuration -:
Bingut-2.]| =
.

MSC-CB Master 8

- = s s -
Reset Zoom 100% MSC-Module: Not present [l e e Rl ot o

Fig. bb: EUCHNER Safety Designer, barras de herramientas

1. Ventana de herramientas “ltems” (Objetos)

Esta ventana incluye los distintos bloques de funcién que conforman el proyecto. Estos bloques se dividen en cuatro categorias:
» Input (Entrada)
» Speed Control (Vigilancia de velocidad)

» Output (Salida) a
» Comments (Comentarios)

2. Ventana de herramientas “Operator” (Operador)

Esta ventana contiene los distintos bloques de funcion que permiten vincular los objetos del punto 1. Estos bloques se

dividen en siete categorias:

» Logic (Logica)

» Memories (Memorias)

» Safety Guard Lock (Bloqueo)
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» Counters (Contadores)

» Timers (Temporizadores)
» Muting (Supresion)

» Miscellaneous (Varios)

3. Ventana de herramientas “Configuration” (Configuracion)
Esta ventana contiene la descripcion de la estructura del proyecto.

4. Ventana de herramientas “Visual configuration” (Configuracion visual)
Esta ventana contiene una representacion grafica de la estructura del proyecto.

En esta ventana se puede navegar entre las E/S de cada mddulo haciendo clic con el boton derecho del raton sobre el
modulo que se desea analizar. Si el maestro estd conectado a la red, todos los parametros de red se muestran ademas
en la ventana superior.

9.1.9. Creacion del diagrama
Tras seleccionar la estructura del sistema es posible configurar el proyecto.

El diagrama légico se crea con ayuda de la funcion ARRASTRAR Y SOLTAR:

» El objeto deseado se selecciona en las ventanas anteriormente descritas (mas adelante se describird cada objeto de
forma mas detallada) y se inserta en el area de disefio.

» Una vez seleccionado un objeto, se abre la ventana PROPERTY (Propiedades), en la que hay que completar los cam-
pOS necesarios.

» Con ayuda de las teclas de flecha derecha e izquierda del teclado o haciendo clic en los laterales de la barra de despla-
zamiento es posible ajustar un valor numérico en las barras de desplazamiento (por ejemplo, filtro).

» Los objetos pueden conectarse entre si seleccionando la clavija deseada con el raton y arrastrandola hasta soltarla
sobre la clavija con la que se quiera unir.

» Para conectar elementos alejados entre si, puede utilizar el componente “Interpage: In/Out” (Punto de conexién: en-

trada/salida) que se encuentra en “Operator/Miscellaneous”. Para crear la conexion deseada, es necesario asignar al
elemento “Interpage Out” un nombre que coincida con el elemento “Interpage In” correspondiente.

» | Property #8 Property
I rpage Out Intzrpage In
4 . . Connection narme Connection name ,
Area izquierda Area derecha
del diagrama del diagrama
Interpage In assigned namies Interpage Cut assigned names
B =
Fig. b6: Punto de conexion: entrada/salida

» Si fuera necesario duplicar un objeto, primero habra que marcarlo y, a continuacion, pulsar Ctrl + C/Ctrl + V en el tecla-
do para copiarlo y pegarlo.

» Para borrar un objeto o una conexion, es necesario seleccionar dicho objeto o conexion y, a continuacion, pulsar la te-
cla Supr del teclado.

» Funcién “Buscar”; (Ctrl + F) permite buscar un parametro de busqueda dentro de un plano. La busqueda no distingue
entre mayusculas y mindsculas.
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9.1.9.1. Uso del boton derecho del raton

» En bloques de entradas/salidas
- Copiar/pegar
- Borrar
- Borrar todas las conexiones asignadas
- Alineacién con otros bloques de funcién (en una seleccion multiple)
- Ayuda
- Modo de monitorizacion: mostrar/ocultar la ventana de propiedades
- Blogue de estado: activacion/desactivacion de la negacion logica del pin de entrada

» En bloques de operadores
- Copiar/pegar
- Borrar
- Alineacién con otros bloques de funcién (en una seleccion multiple)
- Ayuda
- Activacion/desactivacion de la negacion logica
- Modo de monitorizacién: mostrar/ocultar la ventana de propiedades

» En bornes
- Alineacién con otros bloques de funcion (en una seleccion multiple)

» En conexiones (cables)
- Borrar
- Visualizacion de la ruta completa de una conexion (red)

By EUCHNER Safety Designer: Project

File Project Edit Communication Simulation Options ?

EUCHNER df HEs=RHE7 s~ Q& 0@\ x'.;\\m L ﬁ:”"gﬁ % 0 Cumpany-hlame:

@ Items
@ Input 0 e
i ESP.E : . WIND w ﬁ Do.:t:le NC ~
s& Solid State Device WITH g esat
R LLE IO : [] Manual Res=t
o | PUinteriock .:Q OBJ ECT E Reset Type
G L = [Automatic
I PROPERTIES -
l@ m\mimw : .
'-..‘ - Mo Test ¥ | Inputi
i u| NoTest ¥ | Input2
o—ﬂ’ Yan _.": E SDSL;U.; TE:’
@ Operator E Filter {ms)
@ Logic i2

H
=1 With simuitaneity

@ Memories

() Safety Guard Lock

@Ceun{els start point f.Or : :
@) Timers the connection Yiremecernanrenass :

® Muting

(2) Misceltancous D E s I G N

@ Configuration

.| WORKSPACE

E [ Enable Error Cut

3 o
d ltem Description

@ Visual Configuration

Reset Zoom 100 % MSC-Module; Mot present State: Unconnected  Ver: 1.5.3

Fig. 57: EUCHNER Safety Designer, area de diseno
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EUCHNER

9.1.9.2. Varias conexiones

El usuario puede anadir automaticamente varias lineas de conexion con el comando “Connections” (Conexiones) del menu

contextual.

» Al seleccionar un grupo de entradas y un operador: todas las entradas seleccionadas se conectan con los pines libres

del operador.

;m ESPE
'
o é@[
f
) 3 Copy Ctrl+C C
[ X Delete Del | m oy
E | Connections: INPUT->Or E
0 Help
X Delete assigned pin
E Show/Hide Property
F Alignment
Fig. b8: Grupo de entrada con operador

Input 1 (MSC-CB-5)/K17

]ﬁ ﬁ].mm

Input 2 (MSC-CB-S)/K18
a0y
Zm ESPE
Input 3 (MSC-CB-S)/K19 _I_ 4
In1 E Out
Input 4 (MSC-CB-5)/K20 In2
~
E{ﬂ ESPE
Input 5 (MSC-CB-5)/K21 —I_ 2
In1 E Out
—

Fig. 59:

Conexion establecida con operador

» Si se selecciona una entrada y un grupo de operadores/salidas: la entrada seleccionada se conecta con todos los ope-

radores/salidas.

Input 1 (MSC-CB-S)/P17

Input 2 (MSC-CB-5)/P18 i

Copy
Delete

X W

Help

X ®

Delete assigned pin

Show/Hide Property

Alignment

Connections: ESPE->Operators/Output

oo e ard—) |
Input 6 (MSC-CB-S)/P22 B——reif

Fig. 60:

Ctrl+C
Del

m
Qut P

Entrada con un grupo de operadores y salidas

Single-Double OSSD

.
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» Si se selecciona un grupo de operadores/salidas: el operador situado mas a la izquierda se conecta con todos los ope-
radores/salidas restantes.

Input 1 (MSC-CB-S)/P17

Out 1
Single-Double 0S5D
r a 0
Em ESPE
fomcasrog— | J
(input 4 s B 51720 B——————5n2 @5_ B
SR
i o o= -
’
: a— - @_ -
Fig. 61: Entrada: conexion automatica establecida con los operadores

9.1.9.3. Numeracion automatica
Bus de campo y sonda

Existe la posibilidad de numerar automaticamente los bits de un grupo seleccionado del bus de campo o la sonda mediante
el comando “Automatic Fieldbus Probe numbering” (Numeracion automatica del bus de campo [sonda]) del menu contextual.

Si un valor numérico ya esta ocupado por otro elemento del mismo tipo en el esquema, se omitird durante la numeracion.

- ot 1
FIELDBUS INPUT
iiaidiadd

Status

53 Copy Crl+C  F
X Delete Del FIELDEUS INFUT Single-Double 055D

Connections

| Automatic FieldBus Input numbering " FIELDBUS INPUT
|
Show/Hide Property | EELIGLS R m oo
Alignment »
_R
Fig. 62: Numeracién automatica del bus de campo Fig. 63: Numeracion correcta (bit 1 ya asignado)
ot bit0
bit bit 1
ot bit 2
— R
53 Kopieren Strg+C x
bit K Loschen Entf oits
‘ Automatische Nummerierung Feldbus Ausgang '
© e
Eigenschaften Anzeigen/Ausblenden
Ausrichtung 4
Fig. 64: Numeraciéon automatica del bus de campoFig. 65: Numeracién automatica correcta
(sonda)
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Entradas/salidas

Existe la posibilidad de numerar automaticamente las conexiones de un grupo seleccionado de entradas o salidas mediante
el comando “Automatic Input (Output) numbering” (Numeracion automatica de entradas [salidas]) del menu contextual.

Este comando proporciona una lista de médulos en los que se puede realizar la asignacién. Si un moédulo no dispone de
suficientes pines libres o no es compatible con el tipo de entrada seleccionado, aparecera en gris en la lista de asignacion

(no seleccionable).

lﬁ ﬁ].mm

W @I\NTERLOCK
In1
o0
In2

| "o o
I=  mlignment n2
H | Assign pins to MSC-CB-S ‘” Automatic Input numbering -
T —
Cs— s fowwts 09 i —
oz smg— |
Fig. 66: Numeracién automatica de las entradas Fig. 67: Numeracién automatica
completada
(pin asignado a FI16)
Single-Double OS5D Single-Double OSSD
Lln 5 |
|=  Alignment out 1
“ | Assign pins to M5C-CB-S ||| Automatic OQutput numbering 4 | Out2

Single-Double 055D Single-Double 055D

@&——@ =

Single-Double 055D Single-Double 055D

Fig. 68: Numeracién automatica de las salidas Fig. 69: Numeracion automatica comple-
tada
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9.1.10. Ejemplo de proyecto

Fig. 70 muestra un ejemplo de proyecto en el que el médulo MSC-CB esta conectado con dos componentes de seguridad
(enclavamiento y parada de emergencia) Unicamente.

Las entradas (1, 2, 3) del médulo MSC-CB para conectar los contactos de los componentes de seguridad estan resaltadas
en amarillo en el lado izquierdo. Las salidas MSC (de 1 a 4) se activan segun las condiciones definidas en el enclavamiento
(INTERLOCK) y el dispositivo de parada de emergencia (E-STOP) (véase Péagina 115 Parada de emergencia [E-STOP] y
Péagina 116 Enclavamiento [INTERLOCK]).

Al hacer clic en un bloque, este queda seleccionado y en el lado derecho se activa la ventana PROPERTY (Propiedades),
donde se pueden configurar los parametros de activacion y comprobacion del blogueo.

W EUCHMER Safety Designer: Projekt - File Name: C:\Users\install\Desktop)Example esx Jﬂl_
File Proeel Bt Commumcation Simusten Optees 7
EUCHNER @ &f Himm®i 2 on 506\ BAOE I X ES 5 O e Nane MSC
=) e (=) Prapenny
(=) Input
(%) Sppred Contrcd
Output
St P
SESE .
[T | - o |

[t 2 s 0 e

=) Operator

() Logic

(3) Memories

() Sakty Guard Lock
(=) Counters

() Timers

(=) Musting

() Miscallsnsous

Fig. 70: EUCHNER Safety Designer, ejemplo de proyecto

Al finalizar la fase de creacion del proyecto (o durante los pasos intermedios) es posible guardar la configuracion actual

con el icono =5
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9.1.10.1. Comprobacion del proyecto

) AVISO

Una vez finalizado el proyecto, debe comprobarse.

Para ello, ejecute el comando COMPROBAR (haciendo clic en elicono - = de la barra de herramien-
tas estandar).

~ losspzamscca e
|_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

Fig. 71: EUCHNER Safety Designer, comprobacion del proyecto

Si la comprobacion finaliza sin problemas, se asigna un numero correlativo a la ENTRADA y a la SALIDA del proyecto. A
continuacion, este nimero aparecera tanto en el INFORME como en el monitor de EUCHNER Safety Designer. La configu-
racion solo se transmitira si la comprobacion ha resultado correcta.

FAN ADVERTENCIA

La funcion de validacion unicamente comprueba si la programacion es compatible con las propiedades
del sistema MSC. Esto no garantiza que la programacion del dispositivo cumpla todos los requisitos
de seguridad para la aplicacion.
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9.1.10.2. Asignacion de recursos

Para visualizar la asignacion de recursos, seleccione el icono . Enla asignacion de recursos figuran todos los elementos
utilizados, como entradas, salidas y estados, asi como entradas y salidas de bus de campo.
Projekt: Resources allocation X
Required Modules Input Outputs
6151413121110 9 8 7 &6 5 4 3 2 1 4 3 2 1
MSC-CB Z W@  MSCCR vl ¥l MSC-CE
FIBFO2 Node 0 FISFO2Z Node O FIBFO2 Node 0
FI16 Node 2 FI1E Node 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 FieldBus Input
ﬁ:ocatedlnputs:?g 151413121110 9 8 7 6 65 4 3 2 1 vec.ce D,; £ 5 43210
located Outputs: 4
Allocated Status: 4 FIEFO2 Node 0 10oooooog
FieldBus Input: 0 00000000 O0O0OoOoOoooo 00000000
FieldBus Probe: 0 o o o o o o o o e o o 100000OoOoo
00000000 Ooooooooo
00000000 OoOooooooo FieldBus Probe
00000000 O0O0OOoOoooO 76543210
00000000 O0O0O0Oo0OoooO 0
00000000 O0O0O0O0OoooO 1
00000000 O0O0O0O0OoooO 200000000
00000000 Ooooooooo sgoooooon
00000000 O0O0DOoOoOoooO
00000000 O00OOoOoooO
00000000 O00OOoOoooO
00000000 OoOooooooo oK

Fig. 72: EUCHNER Safety Designer, asignacion de recursos
9.1.10.3. Imprimir informe

La estructura del sistema puede imprimirse junto con las propiedades de los distintos bloques (icono  '*= en la barra de
herramientas estandar).
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MSC

Project Report generated by EUCHNER Safety
Designer Ver.: 1.9.4.1

. Project Report

. Configuration

. Safety Information
. Resources used

. Electrical diagram

N o= L) b =

MSC-Module: Project Report

Project Name: Project

User: User
Company: EUCHNER
Date: 14.11.2025 07:51:56

Schematic CRC: 8296H

MSC-Module: Configuration

MSC-CB-5 AZ-FO408 FIBFO45
EUCHNER EUCHNER EUCHNER
P P o P W
al R il W wan W
o wf # af 4
M5CCES AZ-FOADS FIBFO4S
N B wo#
Module Aod st g #
Pt ad & i
2 A W oA
l s Wl - -
oxo A sunst [ i oa
RN | || [ |||
suna’ sl 0 a
MSC MSC MSC
Node Master 0 0
Configured Firmware version | FW >=8.0 < 9.0 0.2 0.2
Updating from M-A1 disabled: False
Cycle Time {ms) = 4,151
MSC-Module: Safety Information
PFHy (according to IEC 61508): 2,99E-008 (1/h)

MTTFy (according to EN 150 13849-1): 75 years
DCayg (according to EN 1SO 13849-1): 99.00 %

The PFHy value shown takes into account the failure rate of all the components with exclusion of internal relays. For each Relay output a new
value must be added to the previous PFHy depending on the switching frequency and the load on the Relay output. Moreover, the PL obtained
for Relay output changes according to the customer configuration. See each Relay report for further details.
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Attention!
This definition of PL and of the other related parameters as set forth in EN 15O 13849-1 only refers to the functions implemented in the MSC-
Module system by the MSC configuration software, assuming configuration has been performed correctly. The actual PL of the entire
application and the relative parameters must consider data for all the devices connected to the MSC-Module system within the scope of the
application. This task and any other aspect of system configuration are the exclusive responsibility of the user/installer.

The final MTTFy value, taking in account data for all the devices connected to the system, must always be saturated to 100 years if over.

MSC-Module: Resources used

INPUT 316 |19 %

Total number blocks | 0/128 | 0 %
0S5D+Relay 212 |17 %
STATUS 016 | 0%

MSC-Module: Electrical diagram

| Function Block 001 E-Gate w |

Filter (ms): 3

i Double NC Connections
Functle}nGBﬂl:;Ck o . In1: MSC-CB-S INPUT1/Terminal17
} Reset Type: Automatic | |n2: MSC-CB-S INPUT2/Terminal18

StartUp Test: False

Filter (ms): 3
Function Block 002 Single Connections
E-Stop Reset Type: Automatic | In1: MSC-CB-5 INPUT3/Terminal19

StartUp Test: False

P Output Type = Single
OUTPUT 01: Reset Type: Automatic Connections

Single Double OSSD| Response time: 18,588 ms | MSC-CB-5 0SSD1/Terminals
e

Dependence on inputs:
1

Output Type = Single

-

OUTPUT 02: Reset Type: Automatic Connections
5'"9'05-3‘;}‘;'19 OSSD| Response time: 19,588 ms | MSC-CB-S 0SSD2/Terminald
e
Dependence on inputs:
2

Signature

Fig. 73: EUCHNER Safety Designer, informe del proyecto

FAN ADVERTENCIA

» Esta definicion del PL y del resto de parametros correspondientes segtn ISO 13849-1 solo se
refiere a las funciones implementadas en el sistema MSC a través de EUCHNER Safety Designer, y
siempre partiendo de la base de que la configuracion se ha realizado correctamente.

» Para obtener el PL de toda la aplicacién y sus parametros, es necesario tener en cuenta los datos
de todos los dispositivos conectados al MSCB dentro de la aplicacion.

» Esto solo puede hacerlo el ingeniero técnico o la persona encargada de la instalacion.

2121331-09-07/25 (Traduccion del manual de instrucciones original) 95




Manual de instrucciones U c
Controlador de seguridad modular MSC E HNER
9.1.10.4. Conexion a MSC

) AVISO

La conexidon remota es posible a partir de la version de firmware 3.0.1 del mddulo basico. Para
establecer la conexion con el MSC, se accede a la conexion USB del mddulo basico a través de un
adaptador Ethernet.

&,
Una vez conectado el mddulo basico al ordenador a través del cable USB, debe utilizar el icono - para establecer la
conexion. Aparecera una ventana en la que se solicita una contrasena. Introduzca la contrasena (véase “Proteccion por
contrasena”).

Enter Password hod

Password:

| | ® " Levell

v Level?

[~ Remote connection (only with Fi == 3.01)

0K Cancel

Fig. 74. EUCHNER Safety Designer, solicitud de contrasefa

9.1.10.5. Mostrar los parametros del maestro conectado

MSC-CB/MSC-CB-S conectado a través de USB:

Si el MSC-CB/MSC-CB-S esta conectado a través de LAN, se muestran los siguientes parametros en el campo de texto
“Module connected” (Mddulo conectado):

» MSC-CB/MSC-CB-S: version de firmware

» Serial number: nimero de serie del modelo

W EUCHNER Saety Desgner: Projest

T P Comminen e ¥
EUCHNER R+t |dimm¥l 14 rs v 0@\ BAOTEXE ES 7 & 0 noresvm MsC

R s Sl

S
=) e et

Module connected
._" = [MSC—CB—S Ver.60 5/N 234028?9]

i
T
i
&

M= W | | \f_\l Visual Configuration

MSC-Module: Present (Usb), State: Connected Level2 Ver.: 1.9.4.1

[rr TR —rre A T

T

::.: il
1

Fig. 75: Parametro USB MSC-CB/MSC-CB-S
9.1.10.6. Envio de la configuracion al sistema MSC
Si hace clic en el icono &' de la barra de herramientas estandar, al ejecutar el comando correspondiente se enviara la

configuracion guardada en el ordenador al médulo MSC-CB/MSC-CB-S. En el MSC-CB/MSC-CB-S, el proyecto se guarda en
la memoria interna y, dado el caso, en la tarjeta de memoria M-Al (nivel de contrasena necesario: 2).

@ AVISO

Esta funcion solo esta disponible tras la correcta validacion del proyecto.

96 (Traduccion del manual de instrucciones original) 2121331-09-07/25



E U c H N ER Controlador de ?ea;ut:'?(ligg mﬁgﬁllgiiﬁsfé

9.1.10.7. Descarga de un archivo de configuracion (proyecto) desde el médulo basico

Si hace clic en el icono i‘ de la barra de herramientas estandar, descargara un proyecto desde el modulo basico MSC-
CB/MSC-CB-S en el software de configuraciéon EUCHNER Safety Designer. EUCHNER Safety Designer mostrara el proyecto
guardado en el modulo MSC-CB/MSC-CB-S (nivel de contrasena necesario: 1).

) AVISO

» Si hubiera que utilizar el proyecto con otros médulos de tipo MSC-CB/MSC-CB-S, se comprobaran
los componentes conectados (véase «Estructura del sistema» en la pagina 98).

» A continuacion se lleva a cabo una comprobacion del proyecto (Pagina 92) y una comprobacion
del sistema (Pagina 104).

» En esta fase, EUCHNER Safety Designer (version 1.9.0 y superior) lee el archivo .csx original con-
tenido en MSC-CB-S con los blogues, comentarios, etc. (tal y como los ha creado el planificador).

9.1.10.8. Registro de configuracion

) AVISO

» El archivo de configuracion (proyecto) incluye la fecha de creacion y el valor CRC (cadigo hexade-
cimal de cuatro cifras) de cada proyecto guardado en el MSC-CB/MSC-CB-S (Fig. 76).

» Si se utiliza MSC-CB-S, también se indica si la carga se ha realizado mediante EUCHNER Safety
Designer o mediante la tarjeta de memoria M-A1.

» En este registro es posible registrar hasta cinco eventos sucesivos. A continuacion, los resultados
se sobrescriben comenzando por el evento mas antiguo.

El archivo de registro (LOG) se puede visualizar haciendo clic en el icono D de la barra de herramientas estandar (nivel
de contrasena: 1).

[7] Log File ==
Date | CRC l
23/12/15 9FBCH
23412415 |BFBDH
17/12/15 | AB55H
17/12/15 4EESH

Bt

Fig. 76: EUCHNER Safety Designer, archivo de registro
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9.1.10.9. Estructura del sistema

La estructura actual del sistema MSC puede comprobarse mediante el icono “ (nivel de contrasefa: 1). Aparece una
tabla con el siguiente contenido:

» Modulos conectados
» Version de firmware de cada modulo
» Nimero de nodo (direccion fisica) de cada mddulo

Installed Fimware

Recognized Modules e

Module FI& Hode: O |ﬂ.?

Module AC-FO4 Hode: 0 | 0.4
e |

Exit

Fig. 77: Vista general de la estructura del sistema

Si alguno de los médulos detectados tuviera un error, aparecera la siguiente ventana. En el ejemplo siguiente, el nimero
de nodo del modulo FI8 no es correcto (se indica con texto en rojo).

o 0 000 maa

Minimum Required
Firmware version

) Installed Fimmware )
Recognized Modules R MNotes | Required Modules

l Module M5C-CB 2.0 M-AT Mot Present | Module MSC-CB

Module FI§ Hode: 3 |[I.? Madule FIS Hode: O

Module AC-FO4 Node: 0 |0.4 Module AC-FO4 Node: 0

Exit Scanning |

Fig. 78: Estructura de sistema incorrecta

9.1.10.10.Registro de errores

El registro de errores se puede mostrar haciendo clic en elicono " de la barra de herramientas estandar (contrasena
necesaria: 1).

El registro de errores se puede borrar mediante EUCHNER Safety Designer haciendo clic en el icono x de la barra de
herramientas estandar (contrasena necesaria: 1).

®» Véase «Archivo de registro de errores» en la pagina 224.

9.1.10.11.Desconexion del sistema

Haga clic en el icono @' para finalizar la conexién entre el ordenador y el médulo basico. Una vez desconectado el
sistema, se restablece y se reinicia con el proyecto transferido.

@ AVISO

En caso de que el sistema no esté formado por todos los mddulos previstos en la configuracion,
esta divergencia se mostrara en el moédulo MSC-CB/MSC-CB-S, que no se iniciara (véase SENALES).
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9.1.10.12.Monitor (estado de E/S en tiempo real: texto)

Haga clic en el icono & para activar el monitor (nivel de contrasena necesario: 1). Aparece una ventana emergente (en
tiempo real) con el siguiente contenido:

» Estado de las entradas (si el objeto cuenta con dos o mas conexiones de entrada con el MSC, en el monitor solo apare-
ce como activa la primera; véase el ejemplo representado)

» Diagndstico de entrada

» Estado OSSD

» Diagndstico 0SSD

» Estado de las salidas digitales

INPUT Input diagnostic | Module | 0SSD | State | OSSD diagnostic | Module

HHRHHHHHRHHHHEEE

Fig. 79: Monitor (texto)
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9.1.10.13.Monitor (estado de E/S en tiempo real: texto/grafico)

Haga clic en el icono E para activar/desactivar el monitor (nivel de contrasena necesario: 1). El color de las conexiones
(Fig. 80) permite leer el diagnostico (en tiempo real) de la siguiente forma:

» ROJO = OFF

» VERDE = ON

» NARANJA A RAYAS = Error de conexion

» ROJO A RAYAS = HABILITACION pendiente (por ejemplo, REINICIO)

CASOS ESPECIALES

= OPERADOR “NETWORK” (Red), senales “NETWORK IN” y “NETWORK OUT":
» LINEA ROJA GRUESA CONTINUA = STOP

» LINEA VERDE GRUESA CONTINUA = RUN

» LINEA NARANJA GRUESA CONTINUA = START

=» OPERADOR “SERIAL OUTPUT” (Salida en serie):
» LINEA NEGRA GRUESA CONTINUA = Transferencia de datos

Al colocar el puntero del ratén sobre la union se muestra el diagnostico.

W EUCHNER Safety Designer: Project =l=]]
EUCHNER 6 HEmamM 7 onys9@0\|[EQ0W & X B @ compeny-Name MSC
[@ @m‘m{m(l
--------- ;
Serefen ool ot
------------------- e
-0 0

FEK_RSTL/P7

INpUt 3 (MSC-CB) /P19 [l -enemeesensen [ 1

Input 4 (MSC-CB) /P20 - -+-----.

Input 5 (MSC-CB) /P21 Qe ceneeenieeoe [l 2

FBK RSTZ/P11

Reset Zoom i 1003 MSC-Module: Present State: Monitor Connection  Ver:1.34.2

Fig. 80: Monitor (grafico)
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9.1.10.14.Monitor (E/S con diagnéstico)
Si hay un diagndstico activo para la E/S, se visualiza el codigo numérico del diagnostico junto con el mensaje descriptivo.

1
I
I
I
(imputs wi16) foym13 M-+ !

| OFF - Missing Simultaneity (Diagnostic code 2)

Fig. 81: Monitor: diagnostico de entrada (grafico)

# block Notes Terminal State Diagnostic code diagnostic
1|2 |single E-Gate| N1 OFF

2 X

3 X

4 X

513 E-Gate IN3 OFF |2 Missing Simultanei
] ING

7 X

8 X

Fig. 82: Monitor: diagndstico de entrada (texto)

l OFF-Waiting Restart (Diagnostic code 2)

FBK_RST1/M7

Single-Double 0SSD

Fig. 83: Monitor: diagndstico de salida (grafico)

# Terminal State Diagnostic code diagnostic

1 |0SSD1  |OFF |2 Waiting Restart
2 |0ssD2  |ON

3 |X

4 |X

Fig. 84: Monitor: diagndstico de salida (texto)

9.1.10.15.Monitor control de velocidad
Control de velocidad
El monitor siempre muestra el campo “Dir” (si se utiliza el codificador), incluso sila red de direccién no se utiliza en el esquema.

10000 Hz
iy oo kpn) 166,667 Hz /10 [rpm]
Frequency [Hz]: 6501.018
SPEED CONTROL 390,061 [rpm]
1

Over

STANDSTILL 2|

Dir: Clockwize Diir: Counterclociowise

Frequency [Hz]: 1197.720
71,863 [rpm]

Fig. 85: Control de velocidad
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Speed Equality Check

El elemento “Speed Equality Check” muestra, ademas de los dos campos “Dir”, la diferencia de velocidad calculada como
A (en porcentaje).

SPEED EQUALITY 1
CHECK
(s}

Adis1 ——
Dirl: £

DirZ: Counterdockwis

Frequency1 [Hz]: 6501,455
390,08728 [rpm]
Frequency2 [Hz]: 1197.801
7186804 [rpm]

A= 8158%

Fig. 86: Speed Equality Check

9.1.10.16.Proteccion por contrasefa
Para cargar y guardar el proyecto, es necesario introducir una contrasena en EUCHNER Safety Designer.

) AVISO

La contrasena estandar suministrada debe modificarse para impedir manipulaciones (contrasena de
nivel 2) o para que la configuracion cargada en el sistema MSC no quede visible (contrasefa de nivel 1).

9.1.10.17.Contraseiia de nivel 1
Todos los usuarios que utilicen el sistema MSC deben contar con una CONTRASENA de nivel 1.
Con ella solo podran ver el archivo de REGISTRO, la estructura del sistema, el monitor en tiempo real y los procesos de carga.

“wn

La primera vez que inicie el sistema, el usuario debe utilizar la contrasena “” (tecla INTRO). Los planificadores de siste-
mas que conozcan la contrasefia de nivel 2 pueden introducir una nueva contrasena para el nivel 1 (alfanumérica, maximo
8 caracteres).

) AVISO

Los usuarios que conozcan esta contrasena podran cargar, modificar y guardar proyectos (del MSC-
CB/MSC-CB-S al ordenador).

9.1.10.18.Contraseia de nivel 2

Los planificadores de sistemas que tengan derechos para crear proyectos deben conocer la CONTRASENA de nivel 2. La
primera vez que inicie el sistema, el usuario debe utilizar la contrasena “SAFEPASS” (solo mayusculas).

Los planificadores de sistemas que conozcan la contrasena de nivel 2 pueden introducir una nueva contrasena para el nivel
2 (alfanumérica, maximo 8 caracteres).

) AVISO

» Con esta contrasena es posible cargar proyectos (del ordenador al MSC-CB/MSC-CB-S), modifi-
carlos y guardarlos. En otras palabras, esta contrasena permite controlar completamente el siste-
ma ordenador => MSC.

» Al CARGAR un nuevo proyecto, es posible modificar la contrasefia de nivel 2.

» Si no dispone de una de estas contrasefas, pongase en contacto con EUCHNER para solicitar un
ARCHIVO de desblogueo (si el archivo de desbloqueo se guarda en el directorio adecuado, en la

1}
barra de herramientas aparece el icono "~ ). Al hacer clic en el icono se restableceran las con-
trasenas de los niveles 1 y 2 a sus valores originales. Esta contrasena solo debe suministrarse al
planificador de sistemas y solo puede utilizarse una vez.
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9.1.10.19.Contraseiia para mantenimiento de MSC-CB-S
Durante la conexion (USB o Ethernet) se anade el nivel de mantenimiento.

®» Esta contrasefa habilita todos los permisos del nivel 2, excepto el hecho de que no se pueden cambiar las contrasenas
ni los parametros de red.

®» La contrasefia predeterminada es: “MIAINTNCE". El usuario puede cambiarla, véase «Proteccion por contrasefia».

B Enter password - USB

Password:
* - O Levell

[ | @ @ Level2

> : ) Maintenance
c [] Remote connection {only with FW 2 3.01)

| oK l [ Cancel |

Fig. 87: Contrasefa para mantenimiento de MSC-CB-S

9.1.10.20.Cambio de contraseiia

[ e -
Si se hace clic en el icono 73 , €s posible activar el cambio de CONTRASENA una vez establecida la conexion con la

contrasena de nivel 2.

Aparece una ventana (Fig. 88) en la que es posible seleccionar la nueva contrasena. Introduzca la contrasena antigua y la
contrasena nueva en los campos correspondientes (max. 8 caracteres). Haga clic en OK.

Para acabar, finalice la conexion para reiniciar el sistema.
Si cuenta con una tarjeta de memoria M-A1, la nueva contrasena también se guarda en dicha tarjeta.

Qld Password

‘ " Levell Password

New Password ¥ Level2 Password

Insert the new password again

Fig. 88: Cambio de contrasefa
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9.1.11. Comprobacion del sistema

FAN ADVERTENCIA

Una vez que se ha comprobado el proyecto, se ha cargado en el moédulo MSC-CB/MSC-CB-S y se
han conectado todos los componentes de seguridad, debe comprobarse el buen funcionamiento del
sistema.

Para ello, se fuerza un cambio de estado en cada uno de los componentes de seguridad conectados al MSC v, a continua-
cién, se comprueba si ha cambiado el estado de las salidas.

El siguiente ejemplo ilustra el procedimiento de comprobacion.

W EUCHNER Safety Designer: Project (===
File Project Edit Communication Options 7

EUCHNER s HER@T e/  SEQ@\BADT ¥ X% @ compry-Nme MSC
~ | Items | Property

~ | Input

~ | 5peed Monitoring

L — @ @mm&mcx
v)Output

el Cutput
) Commrs e E—

FEK RSTL/P7

Fig. 89: Comprobacion del sistema

(t1)  En el estado de funcionamiento normal (enclavamiento [INTERLOCK]), la entrada Inputl esta cerrada, Input? esta
abierta y la salida de INTERLOCK esta ajustada al nivel l6gico “High”. En este modo, las salidas de seguridad (0SSD1/2)
estan activas y los bornes correspondientes reciben un suministro eléctrico de 24 V CC.

(t2)  Si el enclavamiento (INTERLOCK) se abre fisicamente, el estado de las entradas cambia y, con ello, también las
salidas del bloque INTERLOCK: (OFF = 0 V CC —> 24 V CC); el estado de las salidas de seguridad 0SSD1/2 cambia
de 24 V CC a 0 V CC. Cuando se detecta este cambio, el enclavamiento (INTERLOCK) movil se conecta correctamente.

24 VDC |

Inl 0VDC
In2 0vVDC l 24 VDC
ouT 24 VbC L 0VDC
0SSD1 24 VbC ] 0VDC
0SsSSD?2 24 VDC I 0VDC
(t1) . (t2)
Fig. 90: Cambio de estado de las entradas/salidas del sistema

FAN ADVERTENCIA

» Para obtener mas informacion sobre la correcta instalacion de sensores/componentes externos,
consulte el manual de instalacion.

» Esta comprobacion debe llevarse a cabo con cada componente de seguridad del proyecto.
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9.2. Bloques de funcion especificos
9.2.1. Objetos de salida
9.2.1.1. Salidas de seguridad (OSSD)

Las salidas OSSD no precisan de mantenimiento. Outputl y Output2 suministran 24 V CC si la entrada es “1” (TRUE) o
0V CC sila entrada es “0” (FALSE).

®» Cada par de OSSD cuenta con una entrada correspondiente RESTART_FBK. Esta entrada siempre debe estar conmutada
segln lo descrito en el apartado RESTART_FBK.

@ Property
OSSD

[] Manual Reset

Reset Type
- [osspiamscce gps| T
Enalble Status
= |L0SSD 1B (MSCGE) /P External K time monitoring

rror ” \
External K delay (ms)
jtatus SC:.

Enaile Error Out

[] OS50 feedback unconnected

ltemn description

Fig. 91: 0SSD (salidas de seguridad)

Parametro

Manueller Reset (Restablecimiento manual): si se selecciona, cada cambio en la senal de entrada solicitard un restableci-
miento. De lo contrario, la activacion de la salida se producira directamente en funcion de las condiciones de la entrada.

Manual Controlado
2
—,
1
- 1
RESTART_FBK . ‘; RESTART_FBK . = :
1t Pt Y/
LN !
ouT ouT
t=250ms 250ms <t1 <5s
t2 =250ms

Fig. 92: Parametros OSSD

Existen dos tipos de restablecimiento: “Manual” y “Controlado”. Si se selecciona el restablecimiento manual, el sistema
comprueba Unicamente el paso de la sefal de 0 a 1. En caso de restablecimiento controlado, se comprueba tanto el paso
de 0 a 1 como el cambio nuevamente a 0.

Enable Status (Habilitacion estado): si se activa, es posible la conexién de OSSD con STATUS.

External K time monitoring (Vigilancia del circuito de retorno): si se activa, se ajusta la ventana temporal de control de la
senal de respuesta externa (del estado de la salida).

OUTPUT FBK ERROR LED CLEAR MSC-CB/MSC-CB-S
1 0 0 0
0 1 1 Parpadeo

Si la SALIDA se encuentra en el nivel I6gico “High” (TRUE), la sefial FBK debe estar en el nivel légico “Low” (FALSE) dentro
del tiempo ajustado y viceversa.

De lo contrario, la salida OUTPUT cambia al nivel Low (FALSE) y el error se senaliza en el médulo basico MSC-CB/MSC-CB-S
mediante el parpadeo del LED CLEAR para la OSSD en modo de error.
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Sino se selecciona, se ejecutaran los siguientes controles:

1. Durante el encendido, el sistema comprueba si la senal FBK esta conectada a 24 V CC.

2. En funcionamiento normal, el sistema comprueba si hay 24 V CC disponibles a través del conjunto de contactos NC de
K1/K2.

La sefnal FBK debe cumplir las siguientes condiciones:

1. 24V CC durante el encendido

2. 24V CC enun plazo de 10 s a partir de la transicion TRUE/FALSE de las salidas OSSD

Si no se cumple alguna de estas condiciones, el sistema registra un error que solo se puede restablecer con un ciclo de

encendido. El error se indica mediante un LED CLEAR que parpadea, que corresponde a la salida OSSD afectada.

Silos contactos NC de K1/K2 no estan conectados, conecte la entrada FBK a 24 V CC.

Aktivierung Fehlerausgang (Activacion salida de error): si se activa, permite la salida ERROR_OUT. Si se detecta un error
de la seial externa FBK, la salida cambia al nivel logico “High” (TRUE).

La sefial Error OUT se restablece cuando se produce uno de los siguientes eventos:
1. Se apagay se vuelve a encender el sistema.
2. Se activa el operador RESET.

0SSD 3 0ssD
0SSD , ; '
FBK ! FBK
FaK L T
ok L Dok N
: : e — \
"t fbk I |4
ERROR OUT ERROR OUT ERROR OUT
Fig. 93: Ejemplo de OSSD con senal de Fig. 94: Ejemplo de OSSD con sefal de feedback erré-
feedback correcta: en este caso, nea (rebasamiento del tiempo de conmutacién
ERROR OUT=FALSE externo): en este caso, ERROR OUT=TRUE

0SSD feedback unconnected (Circuito de retorno OSSD no conectado): si se selecciona, no debe estar conectada la entrada
RESTART_FBK. De lo contrario, el circuito de retorno debe conectarse directamente a 24 V CC o retornar a través de los
contactos de apertura positiva.

Este parametro solo se aplica a los siguientes mddulos:

» MSC-CB con version de firmware >4.1

» FIBFO2 con versién de firmware >0.11

» AC-FO4, AC-FO2 con version de firmware >0.7

» AH-FO4S08 con version de firmware >0.1
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9.2.1.2. Salida de seguridad (Single-Double OSSD)

La salida de seguridad OSSD no precisa de mantenimiento.

Outputl suministra 24 V CC si la entrada es “1” (TRUE) o 0 V CC si la entrada es “0” (FALSE).
(@ Property

Single-Double OS50

Output Type

Single

] Manual Reset

Reset Type
Antornatic

Enable Status
External K time monitoring

External K delay (ms)
300

Enable Error Out
] Mo test pulses

FBK_RST1/P7

Single-Double 0550

[tem description

Fig. 95: Single-Double OSSD

» (Cada salida SINGLE_OSSD cuenta con la entrada correspondiente RESTART_FBK. La entrada RESTART_FBK solo apa-
rece para las salidas OSSD de los modulos MSC-CB-S y FISFO4S cuando esta activado el restablecimiento manual o la
vigilancia del circuito de retorno. En el modulo AH-FO4S08, la entrada RESTART_FBK es obligatoria y debe conectarse
como se describe en el apartado RESTART_FBK.

®» Varias salidas Single-Double OSSD con reinicio activo pueden compartir la misma entrada RESTART_FBK.

=» Al hacer clic con el botdn derecho del raton directamente sobre el pin de entrada, es posible insertar un operador NOT
de la senal.

Parametro

Tipo de salida: estan disponibles dos tipos distintos de salidas:
» Single (salida individual)
» Double (salida doble)

Con los modulos MSC-CB-S, FISFO4S y AH-FO4S08, el usuario puede elegir entre estas configuraciones:
1. 4 bloques de funcién OSSD (salida individual)

2. 2 blogues de funcion OSSD (salida doble)

3. 2 bloques de funciéon OSSD (salida individual) + 1 bloque de funcion OSSD (salida doble)

@ AVISO

Cuando se utilizan OSSD monocanal, las salidas OSSD deben ser independientes para cumplir los
requisitos del nivel de integridad de seguridad (SIL 3).

Los cables deben instalarse de manera adecuada (por ejemplo, tendidos por separado) para evitar a

que se produzcan fallos con un origen comun entre las salidas OSSD.
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Input 1 (M1) /P17

FBK_RST3/P7

FBK_RST4/P8

Fig. 96: Ejemplo de proyecto: 2 blogques con salida individual + 1 blogue con salida doble

A continuacion se muestran las configuraciones posibles de los modulos MSC-CB-S, FIBFO4S y AH-F04S08 (2 o 4 OSSD):

Fig. 97: Configuracion de 2 salidas de doble Fig. 98: Configuracion de 4 salidas monocanal
canal (categoria 4) (categoria 4)

Manueller Reset (Restablecimiento manual): si se selecciona, cada caida de la senal de entrada IN solicitara un restableci-
miento. De lo contrario, la activacion de la salida se producira directamente en funcién de las condiciones de la entrada.

Manual Controlado
t2
*
1
-~ !
Reset . Reset | N
1 t 1 YW/
R t—p
ouT QuT
t =250 ms t1 =250 ms
t2=250ms
Fig. 99: Restablecimiento manual/controlado

Existen dos tipos de restablecimiento: manual y controlado. Si se selecciona el restablecimiento manual, se comprueba
Unicamente el paso de la senal de O a 1. En caso de restablecimiento controlado, se comprueba tanto el paso de O a 1
como el cambio nuevamente a O.
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Enable Status (Habilitacion estado): si se activa, es posible la conexion del estado actual de la OSSD en cada punto del
diagrama.

External K time monitoring (Vigilancia del circuito de retorno): si se activa, se ajusta la ventana temporal de control de la
sefal de respuesta externa (del estado de la salida).

OUTPUT FBK ERROR LED CLEAR MSC-CB/MSC-CB-S
1 0 0 0
0 1 1 Parpadeo

Si la SALIDA se encuentra en el nivel l6gico “High” (TRUE), la senal FBK debe estar en el nivel l6gico “Low” (FALSE) dentro
del tiempo ajustado y viceversa.

De lo contrario, la salida OUTPUT cambia al nivel Low (FALSE) y el error se sefaliza en el médulo basico mediante el par-
padeo del LED CLEAR para la OSSD en modo de error.

Aktivierung Fehlerausgang (Activacion salida de error): si se activa, permite la salida ERROR_OUT. Si se detecta un error
de la seial externa FBK, la salida cambia al nivel logico “High” (TRUE).

La senal Error OUT se restablece cuando se produce uno de los siguientes eventos:
1. Se apagay se vuelve a encender el sistema.
2. Se activa el operador RESET MSC-CB.

0SSD 0SSD 0SSD
FBK FBK ! FBK
ik ﬂh‘ Rk |
¥ 4
ERROR OUT ERROR OUT ERROR OUT
Fig. 100:  Ejemplo de OSSD con sefial de Fig. 101:  Ejemplo de OSSD con senal de feedback errénea (reba-
feedback correcta: en este caso, samiento del tiempo de conmutacidn externo): en este
ERROR OUT=FALSE caso, ERROR OUT=TRUE

No test pulses (Sin impulso de prueba): si se activa, no se transmiten impulsos de prueba a través de la salida.

@ AVISO

Si se activa este parametro, se reduce el SIL.

Retorno OSSD no conectado: si se selecciona, no debe estar conectado el control de retorno o feedback. Si no se se-
lecciona, el control de retorno o feedback debe conectarse directamente a 24 V o a través de la serie de contactos de
apertura NC de K1/K2.

@ AVISO

Este pardmetro solo se aplica al modulo AH-FO4S08, versién de firmware >0.1.

Reset-Position (Posicion de reinicio): MSC-CB-S (firmware >7.0), FIBFO4S (firmware >0.3) permite seleccionar el borne fisico
del madulo para emitir el comando de reinicio. EI mismo borne también se puede utilizar para diferentes salidas OSSD.

=» Los pines de respuesta/reinicio no utilizados se pueden utilizar como entradas individuales en la configuracion.
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9.2.1.3. Salida de seiial (STATUS)

Con la salida de estado (STATUS) es posible controlar cualquier punto del diagrama conectandolo con la entrada IN. La
salida suministra 24 V CC si la entrada es “1” (TRUE) o O V CC si la entrada es “0" (FALSE).

@ Property

STATUS

STATUS ltern description
I In
wt

=

Fig. 102: Estado

9.2.1.4. Salida de bus de campo (FIELDBUS PROBE)
Con este elemento es posible visualizar el estado de un punto cualquiera del diagrama en el bus de campo.

Para realizar cambios en la salida, se debe seleccionar el bit correspondiente. La siguiente tabla muestra el nimero maximo
de sensores.

Firmware del moédulo de

Médulo basico bus de campo

Numero de sensores

MSC-CB-S >2.0 Max. 32
MSC-CB-S <2.0 Max. 16
MSC-CB Independiente Méx. 16

Tabla 67: Numero méximo de sensores en la salida de bus de campo

Los estados se representan en el bus de campo con cuatro bytes. (Para mas informacion, consulte el manual de instruc-
ciones de los médulos de bus de campo).

@Pruperty

FIELDBUS PROBE
bit

76 5 4 3

210
ooooooad
15141312 11 10 9 8
ooooooad

bit 2322212013 1817 18
oooooooo
3130 20 28 27 26 25 24

ooooogoo

Fig. 103:  Salida de bus de campo

A jimportante!

La salida de bus de campo no es una salida de seguridad.
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9.2.1.5. Relé (RELAY)

El relé de salida es una salida de relé con contacto normalmente abierto. Las salidas de relé estan cerradas cuando la
entrada IN es igual a “1” (TRUE); de lo contrario, los contactos estaran abiertos (FALSE).

Parametro
Category (Categoria): existen tres categorias de salidas de relé:

Categoria 1. Salidas con un relé de la categoria 1. Cada modulo AZ-FO4/AZ-FO408 puede presentar hasta cuatro de
estas salidas.

Propiedades:

» Los relés internos se controlan.

» Los contactos de circuito de retorno externos (EDM, comprobacion FBK 1-4) no se utilizan (no se necesitan en la cate-
goria 1).
» Cada salida puede ajustarse como arranque manual o automatico.

@ Property
RELAY

Category

. [ Cemaeseemml | e
aday A
elay B
e ClnmgRRmEE  [)Vens e

EBiE RSTH/PS SHE Reset Type

Manual ~

Enable Status

External K time monitoring

Enable Error Qut

ltern description

Fig. 104: Salida de relé

Ejemplo de uso con relé externo Ejemplo de uso solo con relé interno

MSCCB  AZFO4 - VDe MSCCB  AZFO4 i
- 1 g : ) :
: | cB Ki1 KE1 | : i
1L e e ca— wy | {eH{ ]
{ '7/ . CAT4 CAT1 CAT1 i ‘ | CcAT4  cAT1 |
AL ‘ . :
d () — X
. L
| ]
" . ACIDC
e W ;
Kkie | .
e |t F

Fig. 105: Ejemplos de uso

Categoria 2. Salidas con un relé de la categoria 2 con salidas OTE (Output Test Equipment). Cada médulo AZ-FO4/AZ-

FO408 puede presentar hasta cuatro salidas.

OTE: la salida OTE (Output Testing Equipment) normalmente es “1” (TRUE), salvo cuando hay un error interno o una averia a
relacionada con el circuito de retorno de contactores externos (FALSE).

Propiedades:

» Los relés internos siempre se controlan.

» Contactos de circuito de retorno externos controlados (EDM).

» La salida puede configurarse como restablecimiento manual o automatico. La vigilancia del circuito de retorno (EDM)
no se puede activar en caso de arranque manual, solo con el arranque automatico. Si, no obstante, desea un arranque
manual con vigilancia del circuito de retorno, debe utilizar una légica especial (véase la siguiente indicacion).
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@ Property
RELAY

Category

Category 2 ~

.. —Eeseeeamm |V Fee
_r_l:---\.
i
Automnatic

"
FBK RST1/P5 it Enable Status

External K time monitoring

External K delay (ms)
300
[ Enable Error Out

Itemn description

Fig. 106:  Salida de relé de categoria 2

Salida del dispositivo de comprobacion (Output Test Equipment, OTE)

» Activacion: necesaria en configuraciones de categoria 2 para la notificacion de fallos peligrosos segtn EN ISO 13849-

1:2006 / DAML1 (en preparacion).
» Salida OTE: normalmente ON.

En caso de error del retorno interno o de la vigilancia del circuito de retorno (EDM) -> OFF.

Esta senal permite detener movimientos peligrosos o, al menos, mostrar el error al usuario.

Uso del arranque automatico (A) o manual (B) (categoria 2)

SOLID STATE DEVICE

USER RESTART
MANUAL

[>In

Input 1 (MSC-CE) /B17

FBK_RST1/BS

[ Connect the EDM Feedhackl

Input 2 (M5C-CE) /B19

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

Fig. 107: Uso del arranque automatico o manual
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Categoria 4. Salidas con dos relés de la categoria 4. Cada modulo AZ-FO4/AZ-FO408 puede presentar hasta 2 salidas
de este tipo. En esta salida, los relés se accionan por pares.

Propiedades:

» 2 salidas de doble canal

» Se controlan relés internos dobles.

» La salida puede configurarse como reinicio manual o automatico.

@ Property
RELA&Y
Category
. [ Cemsecemm | Crort
ilay A
clay B
- CRelay1BiAZFOY [01/P1D] [ Manual Reset
élay B
Automnatic

Enable Status

External K. time menitoring
External K delay (ms)

200

[ Enable Error Cut

ltemn description

Fig. 108:  Salida de relé de categoria 4

) AVISO

Para no afectar al resultado del calculo del PL, las entradas (sensores o componentes de seguridad)
deben tener una categoria igual o superior a la del resto de los dispositivos de la cadena.

Ejemplo de uso solo con un relé interno y electroval- Ejemplo de uso con contactores externos con
vulas controladas retorno
MSC-CB AZFO4 vDC MSC-CB AZ-FO4
.
‘—
ki |

FBK

Fig. 109: Ejemplos de uso

Manueller Reset (Restablecimiento manual): si se selecciona, cada caida de la senal de entrada IN solicitara un restableci-
miento. De lo contrario, la activacion de la salida se producira directamente en funcion de las condiciones de la entrada. a

Existen dos tipos de restablecimiento: manual y controlado. Si se selecciona el restablecimiento manual, se comprueba
tnicamente el paso de la senal de O a 1. En caso de restablecimiento controlado, se comprueba tanto el paso de 0 a 1
como el cambio nuevamente a O.

Enable Status (Habilitacion estado): si se activa, es posible la conexion del estado actual de las salidas de relé con STATUS.

Activar lectura contactor externo: si se activa, es posible leer y comprobar los tiempos de conmutacion de los contactores
externos.

» En la categoria 1 no es posible activar la comprobacion de los contactores externos.

» En la categoria 4, la comprobacion de los contactores externos siempre esta activa.
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External K time monitoring (Vigilancia del circuito de retorno): si se selecciona, se vigila el retardo. Esta opcién no esta
disponible para la categoria 1 y es obligatoria para la categoria 4.

External K delay (ms) (Retardo contactor externo): ajuste el retardo maximo que se pueda aplicar mediante contactores
externos. Con este valor es posible comprobar el retardo maximo entre la conmutacion de los relés internos y la de los
contactos externos (en caso de activacion y desactivacion).

Aktivierung Fehlerausgang (Activacion salida de error): si se activa, permite la salida ERROR_OUT. Si se detecta un error
de la seial externa FBK, la salida cambia al nivel logico “High” (TRUE).

La sefial Error OUT se restablece cuando se produce uno de los siguientes eventos:
1. Se apagay se vuelve a encender el sistema.
2. Se activa el operador RESET MSC-CB.

—_— RELAY 0SSD
RELAY
' L v
FBK FBK FBK f
_fbk {_fok t_fbk
ERROR OUT ’— 4
ERROR OUT ERROR OUT
Fig. 110: Ejemplo de RELAY [RELE] con sefial de Fig. 111: Ejemplo de RELAY [RELE] con sefial de feedback
feedback correcta: en este caso, ERROR errénea (rebasamiento del tiempo de conmuta-
OUT=FALSE cion externo): en este caso, ERROR OUT=TRUE
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9.2.2. Objetos de entrada
9.2.2.1. Parada de emergencia (E-STOP)

El bloque de funcién E-STOP permite comprobar el estado de entrada de un dispositivo de parada de emergencia. Si se
pulsa el botdn de parada de emergencia, la salida OUTPUT es “0” (FALSE); de lo contrario, la salida OUTPUT sera “1” (TRUE).

~ | Property
E-STOP

Input Type
Single NC «

Manual Reset

S E-STOP
—1] /

utput

B>In 1 Reset Type
rror
Reset
Qutput Test

No Test + | Input 1

StartUp Test
Filter (ms)
: -

_J
Enable Out Error
Item Description

Fig. 112: Parada de emergencia

Parametro

Tipo de entradas:

» Single NC (NC monocanal): permite conectar dispositivos de parada de emergencia con un contacto normalmente ce-
rrado.

» Double NC (NC de doble canal): permite conectar dispositivos de parada de emergencia con dos contactos normalmen-
te cerrados.

Manueller Reset (Restablecimiento manual): si se selecciona, cada activacion de la parada de emergencia solicitara un reset.
De lo contrario, la activacion de la salida se producira directamente en funcion de las condiciones de la entrada.

Existen dos tipos de restablecimiento: “Manual” y “Controlado”. Si se selecciona el restablecimiento manual, el sistema
comprueba Unicamente el paso de la sefial de 0 a 1. En caso de restablecimiento controlado, se comprueba tanto el paso
de 0 a 1 como el cambio nuevamente a 0.

£-sToP - K]
Y, H 3
e et e o
Manual Controlado === Jour est Q
- =
t2
—,
!
Reset Y Reset ™ , - . - p—
Ly R CONNECTION EXAMPLE (TWO CONTACTS)
! E-STOP
ouT ol ———— J N -
t=250ms t1>250ms 510 | |mPuT o =]
2=250ms = o——— |NPUT (n+1) -g
=
iy OUT TEST (n+1) (]
[ Pp— (%)
=

Fig. 113: Restablecimiento manual/controlado de la parada de emer- Fig. 114: Ejemplo de conexion de la
gencia parada de emergencia
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A jimportante!

Si esta activado el restablecimiento (reset) manual, debe utilizarse una entrada consecutiva. Ejemplo:
si se utilizan Inputl e Input2 para el bloque de funcién, debera utilizarse Input3 para la entrada de
restablecimiento.

Output Test (Salidas de comprobacion): con esta opcidn es posible elegir qué senales de salida de comprobacidn se enviaran
al dispositivo de parada de emergencia. Esta comprobacion adicional permite detectar y solucionar cortocircuitos entre los
cables. Para ello deben configurarse las senales de salida de comprobacion (entre las senales de salida de comprobacion
disponibles).

StartUp Test (Prueba durante el arranque): si se activa, la comprobacion se lleva a cabo durante la conexion de compo-
nentes externos (parada de emergencia). Esta comprobacion se lleva a cabo pulsando y soltando el boton de parada de
emergencia; esto desencadena una comprobacion de funcionamiento completa y se activa la salida. Esta comprobacion
solo se solicita durante el arranque de la maquina (al activarse el médulo).

Filter (ms) (Filtro): permite filtrar las senales activadas por la parada de emergencia. Este filtro puede ajustarse entre 3y
250 ms y elimina el rebote de contactos. La duracion del filtro afectara al calculo del tiempo de respuesta total del modulo.

With Simultaneity (Control de simultaneidad): si se activa, se habilita la comprobacién de la conmutacién simultanea de las
senales activadas por la parada de emergencia.

Simultaneity (ms) (Simultaneidad): solo esta activa si se ha activado el parametro anterior. Con este valor se determina el
tiempo maximo (ms) entre la conmutacién de las dos senales que se activan con la parada de emergencia.

Aktivierung Fehlerausgang (Activacion salida de error): si se activa, se notifica cualquier error detectado por el bloque de
funcion.

Item Description (Descripcion de objeto): aqui se puede introducir una descripcion funcional del componente. El texto se
muestra en la parte superior del icono.
9.2.2.2. Enclavamiento (INTERLOCK)

El bloque de funcion INTERLOCK permite comprobar el estado de entrada de un resguardo movil o de una puerta de pro-
teccion. Si el resguardo movil o la puerta de proteccion se abren, la salida OUTPUT es “0” (FALSE); de lo contrario, la salida
OUTPUT sera “1” (TRUE).

~ | Property
INTERLOCK

Double NC s

—
=
=
=
=
®

[#¥]Manual Reset

Monitored s

7
]
=
K

Output Test

No Test + | Input 1
No Test + | Input 2
StartUp Test

Filter ("15}

| |
[#]With Simultaneity
Simultageit).r {ms)

10 J
[¥]Enable Out Error

Ttem Description

Fig. 115:  Enclavamiento

116 (Traduccion del manual de instrucciones original) 2121331-09-07/25



E U c H N ER Controlador de ?ea;ut:'?(ligg mﬂrﬁ'lg?ﬁs?é

Parametro

Tipo de entradas:
» Double NC (NC de doble canal): permite conectar componentes con dos contactos normalmente cerrados.

» Double NC/NO (NC/NO de doble canal): permite conectar componentes con un contacto normalmente cerrado y otro
normalmente abierto.

@ jlmportante!

= Sila entrada esta inactiva (salida OUTPUT “0” [FALSE]), debe conectarse asi:
» Contacto NO al borne que tiene asignada la entrada IN1.
» Contacto NC al borne que tiene asignada la entrada IN2.

Manueller Reset (Restablecimiento manual): si se selecciona, cada activacion del resguardo movil o la puerta de proteccion
solicitard un reset. De lo contrario, la activacion de la salida se producira directamente en funcién de las condiciones de
la entrada.

Existen dos tipos de restablecimiento: “Manual” y “Controlado”. Si se selecciona el restablecimiento manual, el sistema
comprueba Unicamente el paso de la senal de 0 a 1. En caso de restablecimiento controlado, se comprueba tanto el paso
de 0 a 1 como el cambio nuevamente a O.

Manual Controlado
INTERLOCK
t2

—, ﬁ:Fﬂ INPUT n %
1 ) 5 | - ] . -
- - INPUT (n+1) e
Reset Y Reset ™ i | s
1 t Pty N/ L OUT TEST (n+1) (@]
] f— HI}I | ’ (1
ouT out — 1 - OUT TEST n =

t=250 ms t1 >250 ms

t2 =250 ms

Fig. 116: Restablecimiento manual/controlado de un enclavamiento Fig. 117: Ejemplo de conexién de un en-

clavamiento
A \ ilmportante!

Si esta activado el restablecimiento manual, debe utilizarse la entrada consecutiva que sigue a las
entradas ocupadas por el bloque de funcion. Ejemplo: si se utilizan Inputl e Input2 para el bloque de
funcion, deberé utilizarse Input3 para la entrada de restablecimiento.

Output Test (Salidas de comprobacion): con esta opcion es posible elegir qué sefiales de salida de comprobacion se envia-
ran a los contactos del componente. Esta comprobacion adicional permite detectar y solucionar cortocircuitos entre los
cables. Para ello deben configurarse las senales de salida de comprobacion (entre las senales de salida de comprobacion
disponibles).

StartUp Test (Prueba durante el arranque): si se activa, la comprobacion se lleva a cabo durante la conexion de componentes
externos. Esta comprobacion se lleva a cabo abriendo el resguardo movil o la puerta de proteccion; esto desencadena una
comprobacién de funcionamiento completa y se activa la salida. Esta comprobacion solo es necesaria durante el arranque
de la maquina (conexion del médulo).

Filter (ms) (Filtro): permite filtrar las sefales activadas por los contactores externos. El filtro puede ajustarse entre 3y
250 ms y elimina el rebote de contactos. La duracion del filtro afectara al calculo del tiempo de respuesta total del modulo.

With Simultaneity (Control de simultaneidad): si se activa, se habilita la comprobacion de la conmutacion simultanea de las
senales activadas por los contactos externos.

Simultaneity (ms) (Simultaneidad): solo esta activa si se ha activado el parametro anterior. Con este valor se determina el
tiempo maximo (ms) entre la conmutacion de las dos senales distintas que se activan con los contactos externos.

Aktivierung Fehlerausgang (Activacion salida de error): si se activa, se notifica cualquier error detectado por el bloque de
funcion.

Item Description (Descripcion de objeto): aqui se puede introducir una descripcion funcional del componente. El texto se
muestra en la parte superior del icono.
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9.2.2.3. Enclavamiento monocanal (SINGLE INTERLOCK)

El bloque de funcion SINGLE INTERLOCK permite comprobar el estado de entrada de un resguardo movil o de una puerta
de proteccion. Si el resguardo movil o la puerta de proteccion se abren, la salida OUTPUT es “0” (FALSE); de lo contrario,
la salida OUTPUT sera “1” (TRUE).

@ Property
SINGLE E-GATE

Manual Resat
Reset Type
Maonitored ~
Cutput Test

Mo Test “ | Input1

StartUp Test
Filter {ms)

E)

Enable Error Out

ltern description

Fig. 118: Enclavamiento monocanal

Parametro

Manueller Reset (Restablecimiento manual): si se selecciona, cada activacion del resguardo movil o la puerta de proteccion soli-
citara un reset. De lo contrario, la activacion de la salida se producira directamente en funcion de las condiciones de la entrada.

Existen dos tipos de restablecimiento: “Manual” y “Controlado”. Si se selecciona el restablecimiento manual, el sistema
comprueba Unicamente el paso de la sefial de 0 a 1. En caso de restablecimiento controlado, se comprueba tanto el paso
de 0 a 1 como el cambio nuevamente a O.

Manual Controlado
12
«—,
- |
Reset | \; Reset . ~
T Pt Y
] -
ouT ouT
t=250ms t1 =250 ms
t2 =250 ms

Fig. 119: Enclavamiento monocanal con restablecimiento manual/controlado

A jlmportante!

Si esta activado el restablecimiento manual, debe utilizarse la entrada consecutiva que sigue a las
entradas ocupadas por el bloque de funcion. Ejemplo: si se utilizan Inputl e Input2 para el bloque de
funcion, deberd utilizarse Input3 para la entrada de restablecimiento.

Output Test (Salidas de comprobacion): con esta opcidn es posible elegir qué senales de salida de comprobacion se enviaran
a los contactos del componente. Esta comprobacion adicional permite detectar y solucionar cortocircuitos entre los cables.
Para ello deben configurarse las sefiales de salida de comprobacion (entre las sefales de salida de comprobacion disponibles).

StartUp Test (Prueba durante el arranque): si se activa, la comprobacion se lleva a cabo durante la conexion de componentes
externos. Esta comprobacion se lleva a cabo abriendo el resguardo movil o la puerta de proteccion; esto desencadena una
comprobacién de funcionamiento completa y se activa la salida. Esta comprobacion solo es necesaria durante el arranque
de la maquina (conexién del modulo).

Filter (ms) (Filtro): permite filtrar las sefales activadas por los contactores externos. El filtro puede ajustarse entre 3 y
250 ms y elimina el rebote de contactos. La duracion del filtro afectara al célculo del tiempo de respuesta total del modulo.

Aktivierung Fehlerausgang (Activacion salida de error): si se activa, se notifica cualquier error detectado por el blogue de funcion.

Item Description (Descripcion de objeto): aqui se puede introducir una descripcion funcional del componente. El texto se
muestra en la parte superior del icono.
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9.2.2.4. Monitorizacion de bloqueo (LOCK FEEDBACK)

El blogue de funcién LOCK FEEDBACK comprueba el estado de las entradas del bloqueo de un resguardo movil o una puerta
de proteccion. Si las entradas indican que el bloqueo esta enclavado, la salida OUTPUT es “0” (FALSE); de lo contrario, la
salida OUTPUT serd “1” (TRUE).

~ | Property
LOCK FEEDBACK

Input Type

Double NC s

Output Test

No Test s | Input 1
Mo Test s | Input 2

Filter (ms)
. -
-
[#]with Simultaneity

LOCK FEEDBACK

{>In1
{>In 2

Simultaneity (ms)
10 [}
J
[“]Enable Error Out

Item Description

Fig. 120: Monitorizacion de bloqueo

Parametro

Tipo de entradas:
» Single NC (NC monocanal): permite conectar componentes con un contacto normalmente cerrado.
» Double NC (NC de doble canal): permite conectar componentes con dos contactos normalmente cerrados.

» Double NC/NO (NC/NO de doble canal): permite conectar componentes con un contacto normalmente cerrado y otro
normalmente abierto.

@ ilmportante!

=» Sila entrada esté inactiva (bloqueo desenclavado, salida OUTPUT “0” [FALSE]) debe conectarse asi:
» Contacto NO al borne que tiene asignada la entrada IN1.
» Contacto NC al borne que tiene asignada la entrada IN2.

Output Test (Salidas de comprobacidn): con esta opcion es posible elegir qué sefales de salida de comprobacion se envia-
ran a los contactos del componente. Esta comprobacion adicional permite detectar y solucionar cortocircuitos entre los
cables. Para ello deben configurarse las senales de salida de comprobacion (entre las sefales de salida de comprobacion
disponibles).

Filter (ms) (Filtro): permite filtrar las sefales activadas por los contactos externos. Este filtro puede ajustarse entre 3y
250 ms y elimina el rebote de contactos. La duracion del filtro afectara al calculo del tiempo de respuesta total del modulo.

With Simultaneity (Activar simultaneidad): si se activa (solo en NC de doble canal o NC/NO de doble canal), se habilita la
comprobacion de la conmutacion simultanea de las senales activadas por los contactos externos.

Simultaneity (ms) (Simultaneidad): solo con NC de doble canal o NC/NO de doble canal. Solo esta activa si se ha activado
el parametro anterior. Con este valor se determina el tiempo maximo (ms) entre la conmutacion de las dos senales distintas
que se activan por los contactos externos.

Aktivierung Fehlerausgang (Activacion salida de error): si se activa, se notifica cualquier error detectado por el bloque de
funcion.

Item Description (Descripcion de objeto): aqui se puede introducir una descripcion funcional del componente. El texto se
muestra en la parte superior del icono.
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9.2.2.5. Interruptor con llave (KEY LOCK SWITCH)

Con el bloque de funcion KEY LOCK SWITCH se comprueba el estado de entrada de un interruptor con llave manual. Si la
llave no esta girada, la salida OUTPUT es “0” (FALSE); de lo contrario, la salida OUTPUT sera “1” (TRUE).

~ | Property
KEY LOCK SWITCH

Input Type
- —

Manual Reset
utput

E>In 1 Reset Type
Resat
Output Test

No Test « | Input 1

StartUp Test
Filter (ms)
. -

J

[¥]Enable Out Error

Item Description
I

Fig. 121: Interruptor con llave

Parametro
» Single NO (NO monocanal): permite conectar componentes con un contacto normalmente abierto.
» Double NO (NO de doble canal): permite conectar componentes con dos contactos normalmente abiertos.

Manueller Reset (Restablecimiento manual): si se selecciona, cada activacion del comando solicitara un reset. De lo contrario,
la activacion de la salida se producira directamente en funcién de las condiciones de la entrada.

Existen dos tipos de restablecimiento: “Manual” y “Controlado”. Si se selecciona el restablecimiento manual, el sistema
comprueba Unicamente el paso de la sefal de 0 a 1. En caso de restablecimiento controlado, se comprueba tanto el paso
de 0 a 1 como el cambio nuevamente a O.

ENABLE @
o INPUT n =
] o
] =
Manual Controlado UL our Test a g
| =
t2
—
!
Reset Y Reset <~
'y — Y T S— CONNECTION EXAMPLE (TWO CONTACTS)
e e
ouTt ouT | ENABLE
t=250 ms t > 250 ms 5 oo . 9
t2 =250 ms — =
o || mPuT (n1) =
|| =
e OUT TEST (n+1) 9
—_|our TEST n =

Fig. 122: Restablecimiento manual/controlado de un interruptorFig. 123: Ejemplos de conexién de un mddulo
con llave adaptador para llave

A jlmportante!

Si esta activado el restablecimiento manual, debe utilizarse la entrada consecutiva que sigue a las
entradas ocupadas por el blogue de funcion. Ejemplo: si se utilizan Inputl e Input2 para el blogue de
funcion, debera utilizarse Input3 para la entrada de restablecimiento.
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Output Test (Salidas de comprobacion): con esta opcidn es posible elegir qué sefiales de salida de comprobacion se envia-
ran a los contactos del componente. Esta comprobacion adicional permite detectar y solucionar cortocircuitos entre los
cables. Para ello deben configurarse las sefales de salida de comprobacion (entre las sefales de salida de comprobacion
disponibles).

StartUp Test (Prueba durante el arranque): si se activa, la comprobacion se lleva a cabo durante la conexiéon de compo-
nentes externos. Esta comprobacion se lleva a cabo abriendo y activando el interruptor con llave; esto desencadena una
comprobacién de funcionamiento completa y se activa la salida Output. Esta comprobacién solo es necesaria durante el
arranque de la maquina (conexion del médulo).

Filter (ms) (Filtro): permite filtrar las sefales activadas por los contactores externos. Este filtro puede ajustarse entre 3y
250 ms y elimina el rebote de contactos. La duracién del filtro afectara al calculo del tiempo de respuesta total del modulo.

With Simultaneity (Control de simultaneidad): si solo se activa en NO de doble canal, se habilita la comprobacion de la
conmutacion simultanea de las senales activadas por los contactos externos.

Simultaneity (ms) (Simultaneidad): solo esta activa (solo en NO de doble canal) si se ha activado el parametro anterior. Con
este valor se determina el tiempo maximo (ms) entre la conmutacion de las dos senales distintas que se activan con los
contactos externos.

Aktivierung Fehlerausgang (Activacion salida de error): si se activa, se notifica cualquier error detectado por el blogue de
funcion.

Item Description (Descripcion de objeto): aqui se puede introducir una descripcion funcional del componente. El texto se
muestra en la parte superior del icono.

2121331-09-07/25 (Traduccion del manual de instrucciones original) 121



:\:n::tt;s:a(:ii:‘ncslggg;?r?gzd modular MSC E U c H N E R

9.2.2.6. ESPE (barrera fotoeléctrica o escaner laser de seguridad optoelectronico)

El bloque de funciéon ESPE permite comprobar el estado de entrada de una barrera fotoeléctrica (o un escaner laser de
seguridad) de tipo optoelectronico. Si el area protegida por la barrera fotoeléctrica se ve interrumpida (salidas de la barrera
FALSE), la salida OUTPUT sera “0” (FALSE). Si, por el contrario, dicha area esta libre y las salidas son “1” (TRUE), la salida
OUTPUT sera “1” (TRUE).

~ | Property
ESPE

Manual Reset
Reset Type
pheat StartUp Test

mor
Filter {(ms)

5 U

Simultaneity (ms)

10 J

[“]Enable Gut Error

Item Description

Fig. 124:  ESPE

Parametro

Manueller Reset (Restablecimiento manual): si se activa, cada interrupcion del area protegida por la barrera fotoeléctrica
solicitara un reset. De lo contrario, la activacion de la salida se producira directamente en funcion de las condiciones de
la entrada.

Existen dos tipos de restablecimiento: “Manual” y “Controlado”. Si se selecciona el restablecimiento manual, el sistema
comprueba Unicamente el paso de la sefal de 0 a 1. En caso de restablecimiento controlado, se comprueba tanto el paso
de 0 a 1 como el cambio nuevamente a O.

Manual Controlado
t2 1 —

> [a] o

! wn | =

-\\ ! - ] -8

Reset i Y Reset i ; ‘\*.' =

LN LK 0SsD1 I e

out ____| L0 i — 05502 | |inPuT (ne1) =
t=250ms t1 > 250 ms
2 =250 ms

Fig. 125:  Restablecimiento manual/controlado de un equipo de prote(:cic')nFi 126
electrosensible (ESPE) g :

A jimportante!

Si esta activado el restablecimiento manual, debe utilizarse la entrada consecutiva que sigue a las
entradas ocupadas por el blogue de funcion. Ejemplo: si se utilizan Inputl e Input2 para el bloque de
funcion, deberé utilizarse Input3 para la entrada de restablecimiento.

Ejemplo de conexion de un ESPE

Las sefnales OUT TEST no pueden utilizarse en el caso de la salida de seguridad estatica ESPE, ya que las sefales de
comprobacién son generadas por el bloque ESPE.

StartUp Test (Prueba durante el arranque): si se activa, la comprobacion se lleva a cabo durante la conexién de la barrera
fotoeléctrica de seguridad. Esta comprobacion se lleva a cabo al ocupar y desocupar el area protegida por la barrera
fotoeléctrica; esto desencadena una comprobacion de funcionamiento completa y se activa la salida. Esta comprobacion
solo es necesaria durante el arranque de la maquina (conexiéon del médulo).

Filter (ms) (Filtro): permite filtrar las senales activadas por la barrera fotoeléctrica. Este filtro puede ajustarse entre 3 y
250 ms y elimina el rebote de contactos. La duracion del filtro afectara al calculo del tiempo de respuesta total del modulo.
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Simultaneity (ms) (Simultaneidad): siempre activa. Con este valor se determina el tiempo méaximo permitido (ms) entre la
conmutacion de las dos sefales distintas que se activan con la barrera fotoeléctrica.

Aktivierung Fehlerausgang (Activacion salida de error): si se activa, se muestra cualquier error detectado por el blogue de

funcién.

Item Description (Descripcion de objeto): aqui se puede introducir una descripcion funcional del componente. El texto se
muestra en la parte superior del icono.

9.2.2.7. Interruptor de pedal de seguridad (FOOTSWITCH)

Con el blogue de funcién FOOTSWITCH se comprueba el estado de entrada de un interruptor de pedal de seguridad. Si el
interruptor de pedal no esté pisado, la salida OUTPUT es “0” (FALSE); de lo contrario, la salida OUTPUT sera “1” (TRUE).

FOOTSWITCH

[>In 1 Lo

~ | Property
FOOTSWITCH

Input Type
Single NC
Manual Reset
Reset Type

Output Test

No Test | Input 1

StartUp Test
Filter (ms)
5 -
L]
[¥]Enable Out Error

Item Description

Fig. 127: Interruptor de pedal

Parametro
Tipo de entradas:

» Single NC (NC monocanal): permite conectar componentes con un contacto normalmente cerrado.
» Single NO (NO monocanal): permite conectar interruptores de pedal con un contacto normalmente abierto.
» Double NC (NC doble): permite conectar interruptores de pedal con dos contactos normalmente cerrados.

» Double NC/NO (NC/NO de doble canal): permite conectar interruptores de pedal con un contacto normalmente cerrado
y otro normalmente abierto.

@ jlmportante!

®» Sila entrada esté inactiva (salida OUTPUT “O” [FALSE]), debe conectarse asi:
» Contacto NO al borne que tiene asignada la entrada IN1.
» Contacto NC al borne que tiene asignada la entrada IN2.

Manueller Reset (Restablecimiento manual): si se selecciona, cada activacion del interruptor de pedal solicitara un reset. De
lo contrario, la activacion de la salida se producira directamente en funcion de las condiciones de la entrada.
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Existen dos tipos de restablecimiento: “Manual” y “Controlado”. Si se selecciona el restablecimiento manual, el sistema
comprueba Unicamente el paso de la sefal de 0 a 1. En caso de restablecimiento controlado, se comprueba tanto el paso
de 0 a 1 como el cambio nuevamente a 0.

FOOTSWICH )
1 _— =
o © INPUT n S
1 (o]
=
P
Manual Controlado | four st A 5
|| =
t2
—
:
Reset Y Reset <~
by — Py Ve—m CONNECTION EXAMPLE (TWO CONTACTS)
- R I
ouT L0 i — FOOTSWICH
t=250ms t1 = 250 ms OTC || INPUT n E
12=250ms e : NPUT (n+1) '§
| =
] |ouT TEST (041 9
nr
| |our TEST N =

Fig. 128: Restablecimiento manual/controlado de un interruptor de pedalFig. 129: Ejemplos de conexion de un
de seguridad interruptor de pedal

A jlmportante!

Si esta activado el restablecimiento manual, debe utilizarse la entrada consecutiva que sigue a las
entradas ocupadas por el blogue de funcion. Ejemplo: si se utilizan Inputl e Input2 para el blogue de
funcion, debera utilizarse Input3 para la entrada de restablecimiento.

Output Test (Salidas de comprobacidn): con esta opcion es posible elegir qué sefiales de salida de comprobacion se envia-
ran a los contactos del componente. Esta comprobacion adicional permite detectar y solucionar cortocircuitos entre los
cables. Para ello deben configurarse las senales de salida de comprobacion (entre las senales de salida de comprobacion
disponibles).

StartUp Test (Prueba durante el arranque): si se activa, la comprobacién se lleva a cabo durante la conexiéon de compo-
nentes externos. Esta comprobacion se lleva a cabo pulsando y soltando el interruptor de pedal; esto desencadena una
comprobacién de funcionamiento completa y se activa la salida. Esta comprobacion solo es necesaria durante el arranque
de la maquina (conexién del modulo).

Filter (ms) (Filtro): permite filtrar las sefales activadas por los contactores externos. Este filtro puede ajustarse entre 3y
250 ms y elimina el rebote de contactos. La duracion del filtro afectara al célculo del tiempo de respuesta total del modulo.

With Simultaneity (Control de simultaneidad): si se activa (solo en NC de doble canal o NC/NO de doble canal), se habilita
la comprobacion de la conmutacion simultanea de las senales activadas por los contactos externos.

Simultaneity (ms) (Simultaneidad): solo con NC de doble canal o NC/NO de doble canal. Solo esta activa si se ha activado
el parametro anterior. Con este valor se determina el tiempo maximo (ms) entre la conmutacion de las dos senales distintas
que se activan a partir de los contactos externos.

Aktivierung Fehlerausgang (Activacion salida de error): si se activa, se muestra cualquier error detectado por el blogue de
funcion.

Item Description (Descripcion de objeto): aqui se puede introducir una descripcion funcional del componente. El texto se
muestra en la parte superior del icono.
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9.2.2.8. Selector de modo de funcionamiento (MOD-SEL)

El bloque de funciéon MOD-SEL comprueba el estado de las entradas de un selector de modo de funcionamiento (hasta
4 entradas). Cuando solo una de las entradas IN es “1” (TRUE), la salida correspondiente OUTPUT también es “1” (TRUE).
En el resto de casos, es decir, cuando todas las entradas IN son “0” (FALSE) o si hay mas de una entrada IN que sea “1”
(TRUE), todas las salidas OUTPUT son “0" (FALSE).

@ Property
hOD-SEL
Input Type

Cuadruple Switch ~

Filter (ms)
e 1| 3
put 2 |_. "

g neity (ms!
e 3 Simultanerty {ms)
but 4 | 1000

Enzble Error Out

[tern description

Fig. 130: ~ MOD-SEL

Parametro

Tipo de entradas:

» Double Switch (Selector doble): permite conectar selectores de modo de funcionamiento con dos posiciones de conmu-
tacion.

» Triple Switch (Selector triple): permite conectar selectores de modo de funcionamiento con tres posiciones de conmuta-
cion.

» Quadruple Switch (Selector cuadruple): permite conectar selectores de modo de funcionamiento con cuatro posiciones
de conmutacion.

Filter (ms) (Filtro): permite filtrar las senales activadas por el selector de modos de funcionamiento. Este filtro puede ajus-
tarse entre 3y 250 ms y elimina el rebote de contactos. La duracion del filtro afectara al célculo del tiempo de respuesta
total del modulo.

Simultaneity (ms) (Simultaneidad): siempre activado. Determina el tiempo maximo admisible (ms) entre la conmutacion de
las distintas senales activadas por los contactos externos del dispositivo.

Aktivierung Fehlerausgang (Activacion salida de error): si se activa, se muestra cualquier error detectado por el blogue de
funcion.

Item Description (Descripcion de objeto): aqui se puede introducir una descripcion funcional del componente. El texto se
muestra en la parte superior del icono.
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9.2.2.9. Barrera optica (PHOTOCELL)
El blogue de funcion PHOTOCELL comprueba el estado de las entradas de una barrera 6ptica de seguridad optoelectronica.

Si el rayo de la barrera dptica queda tapado (salida de la barrera FALSE), la salida OUTPUT es “0” (FALSE). Si, por el con-
trario, el rayo de la barrera dptica no esta tapado (salida de la barrera TRUE), la salida OUTPUT es “1” (TRUE).

| Property
PHOTOCELL

[“]Manual Reset

Reset Type

Output Test

: PHOTOCELL

TEST

No Test ~ | Input 1

StartUp Test
Filter (ms)
3 -
J
[#]Enable Out Error

Item Description

Fig. 131: Barrera optica

Parametro

Manueller Reset (Restablecimiento manual): si se selecciona, cada activacion de la barrera dptica de seguridad solicitara
un reset. De lo contrario, la activacion de la salida se producira directamente en funcion de las condiciones de la entrada.

Existen dos tipos de restablecimiento: “Manual” y “Controlado”. Si se selecciona el restablecimiento manual, el sistema
comprueba Unicamente el paso de la sefial de 0 a 1. En caso de restablecimiento controlado, se comprueba tanto el paso
de 0 a1 como el cambio nuevamente a O.

Manual Controlado
- 5
: o E
| 2 8
Reset Y Reset y =~ a =
Lt Lt M—— Q
- >l " ouT INPUT n 2
OUT OUT TEST QUT TEST n
t=250 ms t > 250 ms (o
t2 =250 ms
Fig. 132:  Restablecimiento manual/controlado de una barrera optica  Fig. 133:  Ejemplo de conexién de una

barrera oOptica

@ jimportante!

» Es obligatorio disponer de una salida de comprobacion, que podra seleccionarse mediante una de
las 4 salidas OUT_TEST posibles.

» Atencién: en caso de activacion de RESET, debera utilizarse la entrada inmediatamente siguiente.
Ejemplo: si se utiliza INPUT1 para el bloque de funcién, para RESET debera utilizarse INPUT2.

» El tiempo de reaccién de la barrera optica debe ser >2 ms 'y <20 ms.

Output Test (Salidas de comprobacion): con esta opcion es posible elegir qué senales de salida de comprobacion se enviaran
a la entrada de comprobacion de la barrera oOptica.

Esta comprobacion adicional permite detectar y solucionar cortocircuitos entre los cables. Para ello deben configurarse las
sefales de salida de comprobacién (entre las sefales de salida de comprobacion disponibles).
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StartUp Test (Prueba durante el arranque): si se activa, la comprobacion se lleva a cabo durante la conexion de componentes
externos. Esta comprobacion se lleva a cabo tapando y destapando la barrera dptica; esto desencadena una comprobacion
de funcionamiento completa y se activa la salida. Esta comprobacion solo es necesaria durante el arranque de la maquina
(conexion del médulo).

Filter (ms) (Filtro): permite filtrar las senales activadas por los contactores externos. Este filtro puede ajustarse entre 3y
250 ms y elimina el rebote de contactos. La duracion del filtro afectara al calculo del tiempo de respuesta total del modulo.

Aktivierung Fehlerausgang (Activacion salida de error): si se activa, se muestra cualquier error detectado por el bloque de
funcion.

Item Description (Descripcion de objeto): aqui se puede introducir una descripcion funcional del componente. El texto se
muestra en la parte superior del icono.
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9.2.2.10. Control bimanual (TWO-HAND)
El bloque de funcion TWO-HAND comprueba el estado de las entradas de un interruptor de control bimanual.

Cuando los dos pulsadores se presionan al mismo tiempo (en un plazo max. de 500 ms), la salida OUTPUT es “1” (TRUE)
y el estado se mantiene al soltar los pulsadores. De lo contrario, la salida OUTPUT es “0” (FALSE).

~ | Property
TWO-HAND

Input Type

Double NO s

i1 Output Test

[>In 2 o o
~— “nr” Input 1

StartUp Test
Filter (ms)
s -

d

Enable Out Error

Item Description

Fig. 134:  Control bimanual

Parametro

Tipo de entradas:
» Doble NA: permite conectar el interruptor de control bimanual con un contacto NO por cada pulsador (EN 574 IIl A).

» Cuadruple NA-NC: permite conectar el interruptor de control bimanual con un contacto NC/NO de doble canal por cada
pulsador (EN 574 1l C).

@ jlmportante!

= Sila entrada est4 inactiva (salida OUTPUT “0” [FALSE]), debe conectarse asi:
» Contacto NO al borne que tiene asignada la entrada IN1.
» Contacto NC al borne que tiene asignada la entrada IN2.

Output Test (Salidas de comprobacion): con esta opcion es posible elegir qué senales de salida de comprobacion se enviaran
alos contactos del componente. Esta comprobacion adicional permite detectar y solucionar cortocircuitos entre los cables.
Para ello es necesario seleccionar las senales de salida de comprobacion.

StartUp Test (Prueba durante el arranque): si se activa, la comprobacién se lleva a cabo durante la conexién de componentes
externos (control bimanual). Esta comprobacion se lleva a cabo pulsando al mismo tiempo (en menos de 500 ms como
maximo) y soltando ambos pulsadores; esto desencadena una comprobacién de funcionamiento completa y se activa la
salida. Esta comprobacion solo es necesaria durante el arranque de la maquina (conexién del madulo).

Filter (ms) (Filtro): permite filtrar las sefales de entrada. Este filtro puede ajustarse entre 3y 250 ms y elimina el rebote de
contactos. La duracion del filtro afectara al célculo del tiempo de respuesta total del médulo.

Aktivierung Fehlerausgang (Activacion salida de error): si se activa, se muestra cualquier error detectado por el blogue de
funcion.

Item Description (Descripcion de objeto): aqui se puede introducir una descripcion funcional del componente. El texto se
muestra en la parte superior del icono.
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9.2.2.11. NETWORK_IN

Este bloque de funcion genera la interfaz de entrada de una conexion de red; para ello, en la salida OUTPUT se genera un
“1" (TRUE) cuando el nivel légico es “High”; de lo contrario, es “0" (FALSE).

N @ Property

NETWORK_IN

NETWORK_IN Double v

llnput1 (M1)/P1?q

llnputZ (M1) /P18 1_.'

utput 3

Fig. 135:  NETWORK_IN

Parametro
Tipo de entradas:
» Single (monocanal): permite conectar las salidas de sefal de otro mddulo basico MSC.

» Double (doble canal): permite conectar las salidas OSSD de otro mddulo basico MSC.
Filter (ms) (Filtro): permite filtrar las sefales activadas por otro médulo.

Este filtro puede ajustarse entre 3y 250 ms. La duracion del filtro afectara al calculo del tiempo de respuesta total del modulo.

@ jimportante!

®» Esta entrada solo puede asignarse al médulo basico MSC.

» Debe utilizarse cuando las salidas OSSD de un sistema MSC se conectan a las entradas de un
sistema MSC posconectado o junto con el operador NETWORK.
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9.2.2.12. SENSOR

Con el blogue de funcion SENSOR se comprueba el estado de entrada de un sensor (no un sensor de seguridad). Si el rayo
del sensor queda tapado (salida del sensor FALSE), la salida OUTPUT es “0” (FALSE). Si, por el contrario, el rayo no esta
tapado y la salida del sensor es “1” (TRUE), la salida OUTPUT sera “1” (TRUE).

~ | Property
SENSOR

[¥]Manual Reset

Reset Type

o Monitored «

rror

Output Test

StartUp Test

Filter (ms)
: -
-
[¥]Enable Out Error

Item Description

Fig. 136:  Sensor

Parametro

Manueller Reset (Restablecimiento manual): si se activa, cada ocupacion del area protegida por el sensor solicitara un reset.
De lo contrario, la activacion de la salida se producira directamente en funcion de las condiciones de la entrada.

Existen dos tipos de restablecimiento: “Manual” y “Controlado”. Si se selecciona el restablecimiento manual, el sistema
comprueba Unicamente el paso de la sefal de 0 a 1. En caso de restablecimiento controlado, se comprueba tanto el paso
de 0 a 1 como el cambio nuevamente a O.

A jlmportante!

Si esta activado el restablecimiento manual, debe utilizarse la entrada consecutiva que sigue a las
entradas ocupadas por el bloque de funcién. Ejemplo: si se utiliza Inputl para el bloque de funcion,
deber4 utilizarse Input?2 para la entrada de restablecimiento.

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

Fig. 137: Restablecimiento manual/controlado de un sensor
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Output Test (Salidas de comprobacion): con esta opcién es posible elegir qué sefiales de salida de comprobacion se envia-
ran al sensor. Esta comprobacion adicional permite detectar y solucionar cortocircuitos entre los cables. Para ello deben
configurarse las sefales de salida de comprobacion (entre las senales de salida de comprobacion disponibles).

StartUp Test (Prueba durante el arranque): si se activa, la comprobacion se lleva a cabo durante la conexion del sensor. Esta
comprobacién se lleva a cabo al tapar y destapar el area protegida por el sensor; esto desencadena una comprobacion
de funcionamiento completa y se activa la salida Output. Esta comprobacién solo es necesaria durante el arranque de la
maquina (conexion del mddulo).

Filter (ms) (Filtro): permite filtrar las sefales activadas por el sensor. Este filtro puede ajustarse entre 3y 250 ms y elimina
el rebote de contactos. La duracion del filtro afectara al calculo del tiempo de respuesta total del modulo.

Aktivierung Fehlerausgang (Activacion salida de error): si se activa, se muestra cualquier error detectado por el blogue de
funcion.

Item Description (Descripcion de objeto): aqui se puede introducir una descripcion funcional del componente. El texto se
muestra en la parte superior del icono.
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9.2.2.13. Estera de conmutacion (S-MAT)

Con el bloque de funcién S-MAT se comprueba el estado de entrada de una estera de conmutacion. Si una persona pisa la
estera, la salida OUTPUT es “0” (FALSE); si nadie la pisa, la salida OUTPUT sera “1” (TRUE).

Manual Reset
Reset Type

Monitored s
utput

o Output Test

No Test + | Input 1

iput2

StartUp Test
Filter (ms)
5 .
=
Enable Out Error

Item Description

Fig. 138: Estera de conmutacion

Parametro

Manueller Reset (Restablecimiento manual): si se selecciona, cada activacion de la estera de conmutacion solicitara un
reset. De lo contrario, la activacion de la salida se producira directamente en funcién de las condiciones de la entrada.

Existen dos tipos de restablecimiento: “Manual” y “Controlado”. Si se selecciona el restablecimiento manual, el sistema
comprueba Unicamente el paso de la sefial de 0 a 1. En caso de restablecimiento controlado, se comprueba tanto el paso
de 0 a 1 como el cambio nuevamente a O.

@ jimportante!

= Siesta activado el restablecimiento manual, debe utilizarse la entrada consecutiva que sigue a las
entradas ocupadas por el bloque de funcion. Ejemplo: si se utilizan Inputl e Input2 para el bloque
de funcién, debera utilizarse Input3 para la entrada de restablecimiento.

®» Es obligatorio utilizar dos salidas de comprobacion. Cada salida OUT TEST solo podra conectarse
a una entrada de la estera de conmutacion (no se permite la conexion en paralelo de dos entradas).

=» El bloque de funcion S-MAT no puede utilizarse para resistencias de terminaciéon ni componentes

de dos hilos.
Manual Controlado
0 |
— “— — X
h INPUT >
. ! S—MAT l\ | 8
Reset Y Reset \ 1 ¢ ] =
it Vo Y—— NPUT (n+1) o)
IPREN — =
ouT ol ——— 1| — : OUT TEST (n+1)
t=250 ms t1 =250 ms SEL OUT TEST n

t2 =250 ms

Fig. 139: Restablecimiento manual/controlado de una estera de conmu-Fig. 140: Ejemplo de conexion de una
tacion estera de conmutacion
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Output Test (Salidas de comprobacion): con esta opcidn es posible elegir qué sefiales de salida de comprobacion se envia-
ran a los contactos de la estera de conmutacion. Esta comprobacion permite detectar y solucionar cortocircuitos entre los
cables. Para ello deben configurarse las sefales de salida de comprobacion (entre las sefales de salida de comprobacion
disponibles). Las senales de comprobacion son obligatorias.

StartUp Test (Prueba durante el arranque): si se activa, la comprobacion se lleva a cabo durante la conexiéon de componen-
tes externos. Esta comprobacion se lleva a cabo al pisar y dejar de pisar la estera de conmutacion; esto desencadena una
comprobacién de funcionamiento completa y se activa la salida. Esto solo es necesario durante el arranque de la maquina
(conexion del médulo).

Filter (ms) (Filtro): permite filtrar las sefales activadas por los contactores externos. Este filtro puede ajustarse entre 3y
250 ms y elimina el rebote de contactos. La duracién del filtro afectara al calculo del tiempo de respuesta total del modulo.

Aktivierung Fehlerausgang (Activacion salida de error): si se activa, se muestra cualquier error detectado por el blogue de
funcion.

Item Description (Descripcion de objeto): aqui se puede introducir una descripcion funcional del componente. El texto se
muestra en la parte superior del icono.
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9.2.2.14. Interruptor (SWITCH)

Con el bloque de funcién SWITCH se comprueba el estado de entrada de un pulsador o interruptor (NO UN INTERRUPTOR
DE SEGURIDAD). Si el pulsador esta presionado, la salida OUTPUT es “1” (TRUE); de lo contrario, la salida OUTPUT sera
“0" (FALSE).

Manual Reset
Reset Type

stput Monitored <

[ Reset Output Test

Input 1
StartUp Test

Filter (rrls}

U

[#]Enable Out Error

Item Description
I

Fig. 141: Interruptor

Parametro

Manueller Reset (Restablecimiento manual): si se selecciona, cada activacion del dispositivo solicitara un reset. De lo con-
trario, la activacion de la salida se producira directamente en funcion de las condiciones de la entrada.

Existen dos tipos de restablecimiento: “Manual” y “Controlado”. Si se selecciona el restablecimiento manual, el sistema
comprueba Unicamente el paso de la sefal de 0 a 1. En caso de restablecimiento controlado, se comprueba tanto el paso
de 0 a 1 como el cambio nuevamente a O.

Manual Controlado
t2
>,
- «-.\ :
Reset X v Reset | ~
1t 1 1 Y—
o -
ouT ouT
t=250 ms t1 > 250 ms
t2 =250 ms

Fig. 142: Restablecimiento manual/controlado de un interruptor

A jimportante!

Si esta activado el restablecimiento manual, debe utilizarse la entrada consecutiva que sigue a las
entradas ocupadas por el bloque de funcion. Ejemplo: si se utiliza Inputl para el bloque de funcién,
debera utilizarse Input2 para la entrada de restablecimiento.

Output Test (Salidas de comprobacion): con esta opcion es posible elegir qué senales de salida de comprobacion se enviaran
al interruptor. Esta comprobacion adicional permite detectar y solucionar cortocircuitos entre los cables. Para ello deben
configurarse las senales de salida de comprobacion (entre las senales de salida de comprobacién disponibles).

StartUp Test (Prueba durante el arranque): si se activa, la comprobacion se lleva a cabo durante la puesta en marcha del
interruptor. Esta comprobacion se lleva a cabo cerrando y abriendo el contacto de conmutacion; esto desencadena una
comprobacién de funcionamiento completa y se activa la salida. Esta comprobacion solo es necesaria durante el arranque
de la maquina (conexion del médulo).

Filter (ms) (Filtro): permite filtrar las senales activadas por el interruptor. Este filtro puede ajustarse entre 3y 250 ms y
elimina el rebote de contactos. La duracién del filtro afectara al célculo del tiempo de respuesta total del médulo.

Aktivierung Fehlerausgang (Activacion salida de error): si se activa, se muestra cualquier error detectado por el bloque de
funcion.

Item Description (Descripcion de objeto): aqui se puede introducir una descripcion funcional del componente. El texto se
muestra en la parte superior del icono.
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9.2.2.15. Pulsador de validacion (ENABLING SWITCH)

El blogue de funcion ENABLING SWITCH comprueba el estado de las entradas de un pulsador de validacion de 3 niveles. Si
no se pulsa (posicion 1) o se pulsa completamente (posicion 3), la salida OUTPUT es “0” (FALSE). En la posicion intermedia
(posicion 2), la salida OUTPUT es “1” (TRUE) (véanse las tablas de verdad en la Pagina 136).

=» Con el bloque de funcién ENABLING SWITCH es necesario que el médulo asignado tenga, como minimo, la version de
firmware indicada en la siguiente tabla:

MSC-CB FISFO2 FI8 FI16 FM4
1,0 | 04 | 0,4 | 0,4 | 0,0

Tabla 68: Versiones de firmware necesarias

~ | Property
EMNABLING SWITCH
Input Type
Double NO + 1INC s
ENABLING
SWITCH Manual Reset
{>In1 o
s Saas Ut | Reset Type
Resst—0O— O
Qutput Test

No Test s | Input 1

No Test & | Input 2

No Test s || Input 3
StartUp Test
Filter {m_s}

-

Simultaneity (ms)
200 |}
o

Enable Error Out

Mode selection
Mode 1 s

3

= 3
(]

Item Description

Fig. 143:  Pulsador de validacion

Parametro

Tipo de entradas:
» Double NO (NO de doble canal): permite conectar un pulsador de validacion con dos contactos normalmente abiertos.

» Double NO + 1 NC (NO de doble canal + 1 NC): permite conectar un pulsador de validacion con dos contactos normal-
mente abiertos y un contacto normalmente cerrado.

Output Test (Salidas de comprobacidn): permite seleccionar las senales de salida de comprobacion que se enviaran al
pulsador de validacion. Esta comprobacion adicional permite detectar y solucionar cortocircuitos entre los cables. Para
ello deben configurarse las senales de salida de comprobacion (entre las sefales de salida de comprobacion disponibles).

StartUp Test (Prueba durante el arranque): si se activa, la comprobacién se lleva a cabo durante la puesta en marcha del
componente externo (pulsador de validacion). Esta comprobacion se lleva a cabo pulsando y soltando el interruptor; esto
desencadena una comprobacion de funcionamiento completa y se activa la salida. Esta comprobacion solo es necesaria
durante el arranque de la maquina (conexion del mddulo).
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Simultaneity (ms) (Simultaneidad): siempre activado. Determina el tiempo maximo admisible (ms) entre la conmutacién de
las distintas senales activadas por los contactos externos del dispositivo.

Filter (ms) (Filtro): permite filtrar las senales del controlador del dispositivo. Este filtro puede ajustarse entre 3y 250 ms 'y
elimina el rebote de contactos. La duracién del filtro afectara al célculo del tiempo de respuesta total del médulo.

Mode selection (Selecciéon modo): si se ha seleccionado un NO de doble canal + 1 NC, puede elegirse entre dos modos.
Modo 1 (dispositivo con 2 NO + 1 NC)

Mode Select POSICION 1: pulsador de validacion suelto

POSICION 2: pulsador de validacion presionado hasta la

1 f:' 3 posicion central
POSICION 3: pulsador de validacion totalmente presionado
Posicion
Entrada 1 2 3
IN1 0 1 0
IN2 0 1 0
IN3 1 1 0
ouTt () 1 0
Tabla 69: Solo con 2 NO + 1 NC
Modo 2 (dispositivo con 2 NO + 1 NC)
Mode Select POSICION 1: pulsador de validacion suelto
POSICION 2: pulsador de validacion presionado hasta la
1 2 3 posicién central
4 .
POSICION 3: pulsador de validacion totalmente presionado
Posicion
Entrada 1 2 3
IN1 0 1 0
IN2 0 1 0
IN3 1 0 0
out 0 1 0

Tabla 70:  Solo con 2 NO + 1 NC

Aktivierung Fehlerausgang (Activacion salida de error): si se activa, se muestra cualquier error detectado por el blogue de
funcion.

Item Description (Descripcion de objeto): aqui se puede introducir una descripcion funcional del componente. El texto se
muestra en la parte superior del icono.
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9.2.2.16. Dispositivo de seguridad comprobable (TESTABLE SAFETY DEVICE)

El bloque de funcion TESTABLE SAFETY DEVICE comprueba el estado de las entradas de un sensor de seguridad de uno
0 dos canales (tanto NC como NO). En las siguientes tablas se pueden consultar el tipo de sensor y el comportamiento:

» | Property
TESTABLE SAFETY DEVICE

Input Type

TESTABLE SAFER Double NC-NO «

DEVICE

In 1

utput Manual Reset

Reset Type

Monitored w

Qutput Test

No Test s | Input 1
No Test s | Input 2

[~]StartUp Test

Filter (ms)
5 -
J
With Contemporaneity
Contemporaneity (ms)
10
-
Enable Error Out

Item Description

Fig. 144. Dispositivo de seguridad comprobable

NC individual NO individual

TESTABLE SAFETY TESTAELE SAFETY

Tabla 71: Tabla de estado de NC Tabla 72: Tabla de estado de NO

NC doble NC-NO doble

TESTABLE SAFETY

TESTABLE SAFETY

Curtput

Fig. 147: NC doble Fig. 148: NC-NO doble
IN1 IN2 ouT Error de simultaneidad* IN1 IN2 ouT Error de simultaneidad*
0 0 ) 0 0 0 X
0 1 ) 0 1 0
1 0 ) 1 0 1
1 1 1 1 1 0 X
Tabla 73: Tabla de estado de NC doble Tabla 74: Tabla de estado de NC-NO doble

* Error de simultaneidad = Se ha rebasado el tiempo maximo entre la conmutacion de los distintos contactos.
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Parametro

Manueller Reset (Restablecimiento manual): si se selecciona, cada activacion del dispositivo solicitara un reset. De lo con-
trario, la activacion de la salida se producira directamente en funcién de las condiciones de la entrada. Existen dos tipos de
restablecimiento: “Manual” y “Controlado”. Si se selecciona el restablecimiento manual, el sistema comprueba Unicamente
el paso de la senal de 0 a 1. En caso de restablecimiento controlado, se comprueba tanto el paso de 0 a 1 como el cambio
nuevamente a O.

A jlmportante!

Si esta activado el restablecimiento manual, debe utilizarse la entrada consecutiva que sigue a las
entradas ocupadas por el blogue de funcion. Ejemplo: si se utilizan Inputl e Input2 para el blogue de
funcion, debera utilizarse Input3 para la entrada de restablecimiento.

Output Test (Salidas de comprobacion): con esta opcion es posible elegir qué sefiales de salida de comprobacion se envia-
ran a los contactos del componente. Esta comprobacion adicional permite detectar y solucionar cortocircuitos entre los
cables. Para ello deben configurarse las senales de salida de comprobacion (entre las senales de salida de comprobacion
disponibles).

StartUp Test (Prueba durante el arranque): si se activa, la comprobacion se lleva a cabo durante la conexion del dispositivo.
Esta comprobacion exige la activacion y desactivacion del dispositivo; esto desencadena una comprobacién de funciona-
miento completa y se activa la salida. Esta comprobacion solo es necesaria durante el arranque de la maquina (conexion
del modulo).

Filter (ms) (Filtro): permite filtrar las sefales activadas por el dispositivo. Este filtro puede ajustarse entre 3y 250 ms y
elimina el rebote de contactos. La duracién del filtro afectara al célculo del tiempo de respuesta total del médulo.

With Simultaneity (Control de simultaneidad): si se activa, se habilita la comprobacion de la conmutacién simultanea de las
senales activadas por el dispositivo.

Simultaneity (ms) (Simultaneidad): solo esté activa si se ha activado el parametro anterior. Determina el tiempo méaximo
admisible (ms) entre la conmutacién de las dos sefales activadas por el sensor.

Aktivierung Fehlerausgang (Activacion salida de error): si se activa, se muestra cualquier error detectado por el blogue de
funcion.

Item Description (Descripcion de objeto): aqui se puede introducir una descripcion funcional del componente. El texto se
muestra en la parte superior del icono.
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9.2.2.17. Salida de semiconductor (SOLID STATE DEVICE)

El bloque de funcién SOLID STATE DEVICE comprueba el estado de las entradas. Si las entradas tienen 24 V CC, la salida
OUTPUT conmuta a “1” (TRUE); de lo contrario, la salida OUTPUT es “0” (FALSE).

~ | Property
SOLID STATE DEVICE

Manual Reset

SOLID STATE

Reset Type
utput Monitored s
rror
StartUp Test
Filter (ms)
]
Simultaneity (ms)
10 [}
-

Enable Error Out

3

Item Description

Fig. 149:  Salida de semiconductor

Parametro

Manueller Reset (Restablecimiento manual): si se selecciona, cada activacion de la funcion de seguridad solicitara un reset.
De lo contrario, la activacion de la salida se producira directamente en funcion de las condiciones de la entrada.

Existen dos tipos de restablecimiento: “Manual” y “Controlado”. Si se selecciona el restablecimiento manual, el sistema
comprueba Unicamente el paso de la sefal de 0 a 1. En caso de restablecimiento controlado, se comprueba tanto el paso
de 0 a 1 como el cambio nuevamente a O.

Manual Controlado
t2
*
1
< !
Reset . Reset | N
1 t 1 YW/
o L
ouT ouT
t=250ms t1 >250 ms
t2=250ms

Fig. 150: Restablecimiento manual/controlado de una salida de semiconductor

A jimportante!

Si esta activado el restablecimiento manual, debe utilizarse la entrada consecutiva que sigue a las
entradas ocupadas por el bloque de funcion. Ejemplo: si se utilizan Inputl e Input2 para el bloque de
funcion, deberé utilizarse Input3 para la entrada de restablecimiento.

StartUp Test (Prueba durante el arranque): si se activa, la comprobacion se lleva a cabo durante la conexién del dispositivo

de seguridad. Esta comprobacion exige la activacion y desactivacion del dispositivo; esto desencadena una comprobacion

de funcionamiento completa y se activa la salida. Esta comprobacion solo es necesaria durante el arranque de la maquina a
(conexion del modulo).

Filter (ms) (Filtro): permite filtrar las senales del controlador del dispositivo de seguridad. Este filtro puede ajustarse entre 3y
250 ms y elimina el rebote de contactos. La duracion del filtro afectara al calculo del tiempo de respuesta total del modulo.

Simultaneity (ms) (Simultaneidad): siempre activado. Determina el tiempo maximo admisible (ms) entre la conmutacion de
las dos senales activadas por el dispositivo.

Aktivierung Fehlerausgang (Activacion salida de error): si se activa, se muestra cualquier error detectado por el blogue de funcion.

Item Description (Descripcion de objeto): aqui se puede introducir una descripcion funcional del componente. El texto se
muestra en la parte superior del icono.
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9.2.2.18. RESTART INPUT

El elemento se puede utilizar como entrada digital (ademas de las 8 disponibles en MSC-CB-S [firmware >7.0] y FISFO4S
[firmware >0.3]) y conectarse a cualquier dispositivo externo. Las entradas utilizables se refieren a las senales RESTART_FBK

de MSC-CB-S (firmware >7.0), FISFO4S (firmware >0.3).

@ Property
Restart Input
Filter {m
Ims ¥
MOSAIC M15 S
Rastart Input1 Ot S ms l—' an
In s e =
FEK_RST1 (M15) /FT C
15 ms
30 ms
60 ms
120 ms
250 ms

Fig. 151:  RESTART INPUT

Parametro

Filter (ms) (Filtro): permite filtrar las sefales procedentes del dispositivo externo. Este filtro se puede ajustar entre 3y 250 ms
y elimina cualquier salto en los contactos. La duracion del filtro influye en el tiempo de reaccién total del modulo.
9.2.2.19. Entrada de bus de campo (FIELDBUS INPUT)

Con este elemento es posible disponer de una entrada convencional cuyo estado se cambiard mediante el bus de campo.

Para realizar cambios en la entrada, se debe seleccionar el bit correspondiente. La siguiente tabla muestra el nimero
maximo de entradas virtuales.

Firmware del médulo de bus de

Modulo basico Numero de entradas virtuales

campo
MSC-CB-S >2.0 Max. 32
MSC-CB-S <2.0 Max. 8
MSC-CB Independiente Max. 8

Tabla 75:  Numero maximo de sensores en la entrada de bus de campo

Los estados se representan en el bus de campo con cuatro bytes. (Para mas informacion, consulte el manual de instruc-
ciones de los modulos de bus de campo).

@Property
FIELCBUS INPUT
» 765 43 210
: OOoOoOoOoddd
1514 1312 1110 9 8
Oooooddd
2322 21 2018 18 177 16
OOoOoOoOoddd
31 30 29 28 27 26 25 24
Oooooddd
ltern description

Fig. 152: Entrada de bus de campo

FAN PELIGRO

La entrada de bus de campo no es una entrada de seguridad.
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9.2.2.20. LLO-LL1

Con estos elementos es posible suministrar un nivel
logico a la entrada de un componente.

LLO > Nivel logico 0 [y
LL1 5 Nivel logico 1

[ m

Fig. 153:  Nivel logico

@ jimportante!

LLO y LL1 no se pueden utilizar para desactivar conexiones logicas en el programa.

9.2.2.21. Notas

Inicia la introduccién de un texto descriptivo que se (®) property
puede colocar en cualquier lugar. Comments

Green text 20

Green text 20] ol

Red V¥

Heigth
20~

Fig. 154:  Notas
Parametro

Notes (Indicaciones): campo para introducir el comentario deseado.
Color: permite seleccionar el color del texto.
Height (Altura): permite seleccionar la altura del texto (en pt).

9.2.2.22. Titulo

Inserta automaticamente el nombre del fabricante, el
planificador del sistema, el nombre del proyecto y la =
suma de verificacion (CRC). O

Project Name: Project

Company: Company

Schematic CRC:

Fig. 155:  Titulo
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9.3. Bloques de funcion para la vigilancia de velocidad

A

jlmportante!

» Un error externo o un fallo de funcionamiento en el encoder/detector de proximidad o en sus co-
nexiones no provoca necesariamente el cambio del estado de seguridad en la salida normal del
bloque de funcion (por ejemplo, “cero”). No obstante, el mddulo detecta los errores o fallos de
funcionamiento en el encoder/detector de proximidad o en el cableado y los gestiona y especifica
mediante el bit de diagndstico activable (salida de error) en cada bloque de funcion.

» Para garantizar la seguridad, el bit de diagnostico debe utilizarse en el programa de configuracion
para provocar la desactivacion de las salidas cuando el eje esta en funcionamiento. Si no hay pro-
blemas externos en el encoder/detector de proximidad, la salida “Error” sera O.

» Si hay problemas externos en el encoder/detector de proximidad, la salida “Error” sera 1:
- Falta el encoder o detector de proximidad.
- Faltan una o varias conexiones del encoder o detector de proximidad.
- Falta la alimentacién del encoder (solo modelo TTL con alimentacion externa).
- Discrepancia de frecuencia entre las senales del encoder/detector de proximidad
- Error de fase de las sefales de encoder o error de ciclo de una Unica fase

“ 2L T

12000 [rprm)

Sensor Type

[Axis 1 (MV1) [0] q

Fig. 156:

Rotational v Rotaticnal
Measuring device
STAND STILL —_
Aero Hysteresis (35)
Axis £
ror _
{ Zero speed limit (< 60)
- 0 S s
e Speed

Item Description

Ejemplo del bloque de funcién de regulaciéon de velocidad con salida de error activada vy, a la derecha, un

diagrama grafico de 3 valores umbral (la linea continua representa el valor umbral, mientras que la linea dis-
continua representa la histéresis aplicada).

)

AVISO

A partir de la version de software EUCHNER Safety Designer 1.8.0, los bloques de funcién de regulacion
de velocidad ofrecen una representacion gréfica de los valores umbral configurados.
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9.3.1. Vigilancia de velocidad (SPEED CONTROL)

El bloque de funcion SPEED CONTROL comprueba la velocidad de un dispositivo. Si la velocidad medida supera un umbral
predefinido, la salida OVER pasa a “0” (FALSE). Si la velocidad esta por debajo de ese valor predefinido, la salida OVER
sera “1” (TRUE).

@ Property

SPEED CONTROL

Axis type Sensor Type

SPEED CONTROL Rotational “ Rotationa

Measuring device
Encoder1 + Proximityl

] Enable Direction
6000 [rpm]

Direction decision

Bidirectional ¥
Thresholds number
2 Thresholds ¥
Proximity choice
No Proxy. ¥

Measurement
Encoder Resclution (< 40000)
5000 [pulse/revalution]

Verification ¥ i
Proximity Resolution (< 200)

150 [pulse/revolution]

(Gear Ratio
(1to 100 step 0,1)

Hysteresis (35) 0 [rpm]
c

Speed 1

Speed 1 (< 60000) ez

[Number Format: xx.y]
5000 E [rpm]

Speed 2 (< 60000)
[Number Format: xx.y]
ECOOE [rpm]

Frequency 1

[Hz] | Measurement | Verification

fum=|416666,667 | 12500
frm

395833,334 | 11875

Freguency 2

[Hz] | Measurement | Verification
fm
fm

166666,667 | 5000

158333,334 | 4750

Enable Error Out
Speed Output

Sensor anomaly
O Saturated OHz
(® Saturated 650kHz

[tem description

Fig. 157:  Vigilancia de velocidad

Parametro

Axis type (Tipo de eje): define el tipo de eje que el dispositivo vigilara. Si se trata de un movimiento lineal, el ajuste elegido sera
“Linear” (Lineal), mientras que el usuario debera seleccionar “Rotational” (Rotatorio) si se trata de un movimiento rotatorio.

Sensor Type (Tipo de sensor): si en el parametro anterior se ha seleccionado “Lineal”, en este caso se definira el tipo de
sensor conectado a las entradas del modulo. rotatorio (por ejemplo, encoder en una cremallera) o lineal (por ejemplo, sensor
lineal optico). Esta seleccion determina el resto de pardmetros.
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Measuring device (Dispositivo de medicion): determine aqui el tipo del dispositivo de medicion o sensor utilizado. Estan

disponibles las siguientes opciones:

» Encoder

» Detector de proximidad

» Encoder + detector de proximidad

» Detector de proximidad 1 + detector de proximidad 2
» Encoder 1 + encoder 2

Sin/Cos: desactiva el control analdgico: (solo disponible si hay al
menos una entrada de encoder Sin/Cos). Es posible desactivar el
control analégico sin20 + cos20, lo que permite una comprobacion
simplificada de la fiabilidad de las senales del encoder.

» Si se desactiva el control analdgico, la cobertura de diagnostico
disminuye.

» El nivel de seguridad del proyecto se reduce de:
SIL 3-> SIL 2, PL e -> PL d. Tenga en cuenta el capitulo «Indica-
ciones de seguridad importantes».

Enable Direction (Activar sentido de giro): si selecciona este parame-
tro, se activara la salida DIR del bloque de funcion. Esta salida es “1”
(TRUE) si el eje gira en sentido antihorario o “0” (FALSE) si lo hace
en sentido horario (véase la figura).

Direction decision (Sentido de giro): determina el sentido de giro
para el que se activaran los valores indicados. Estan disponibles las
siguientes opciones:

» Bidireccional
» Sentido horario
» Sentido antihorario

Si elige “Bidireccional”, la medicién tendra lugar al rebasarse el umbral
indicado tanto en sentido horario como antihorario. Si selecciona
“Sentido horario” 0 “Sentido antihorario”, la medicion solo se realizara
cuando el eje gire en el sentido elegido.

Thresholds number (Numero de umbrales): permite introducir el
numero de umbrales en relacion con el valor maximo de velocidad.

Al cambiar este valor, el nimero de umbrales que se pueden insertar
pasa de un minimo de 1 a un maximo de 8 en MSC-CB (firmware >4.0)
y MSC-CE-SPM (firmware >2.0) y a un maximo de 4 en MSC-CB/MSC-
CB-S (firmware <4.0) o MSC-CE-SPM (firmware <2.0).

En caso de umbrales superiores a 1, en la parte inferior del bloque
de funcién aparecen los pines de acceso para seleccionar el umbral
especifico. Con estos pines, el usuario puede seleccionar qué valor
umbral se debe activar.

@ Property

SPEED CONTROL

SPEED CONTROL

Axis type Sensor Type
Rotational ¥ Rotational

Measuring device
Encoder2 v

Sin/Cos: Disable Analog check
Enable Direction

Sin/Cos

Fig. 158:

Fig. 159: Ejemplo de giro del eje en sentido
horario
Inl Numero de umbrales
0 Velocidad 1
1 Velocidad 2

Tabla 76: Ajustes hasta 2 umbrales

In2 In1 Numero de umbrales
0 0 Velocidad 1
0 1 Velocidad 2
1 0 Velocidad 3
1 1 Velocidad 4

Tabla 77: Ajustes hasta 4 umbrales

=X
@
S
[

Inl Numero de umbrales
Velocidad 1
Velocidad 2
Velocidad 3
Velocidad 4
Velocidad 5
Velocidad 6
Velocidad 7
Velocidad 8

| == || O|lOo|lO]|O
— | — | O|lO|—|—|lOo|o

0
1
0
1
0
1
0
1

Tabla 78: Ajustes hasta 8 umbrales
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Pitch (Paso): si se selecciona el tipo de eje “Lineal” y el tipo de sensor Speed 1 (<
“Rotatorio”, este campo permite determinar la pendiente (paso) para I
convertir el giro de un sensor en el tramo recorrido.

aaaaa

Fig. 160:
Proximity choice (Seleccidn del detector de proximidad): permite se- Aoty Choice
leccionar el sensor de proximidad entre PNP, NPN, NO, NC, 3 o0 4 hilos.

Para garantizar un Performance Level PL e, debe utilizarse un PNP
NO (véase 7.2.3. Entrada de detector de proximidad en médulos de
vigilancia de velocidad SPM en la pagina 36).

Fig. 161:  Seleccién del detector de proxi-
midad

Encoder Resolution (Resolucion): introduzca el nimero de impulsos/giro (en caso de un sensor giratorio) o ym/impulso (en
caso de un sensor lineal) del primer dispositivo de medicion.

Verification (Verificacion): introduzca el nimero de impulsos/giro (en caso de un sensor giratorio) o pm/impulso (en caso
de un sensor lineal) del segundo dispositivo de medicion.

Gear Ratio (Relacion de transmision): este parametro esta habilitado cuando el eje seleccionado cuenta con dos sensores.
Este parametro permite introducir la relacién de transmision entre los dos sensores. Si ambos sensores se encuentran en
el mismo objeto movil, la relacion sera 1; de lo contrario, debe indicarse un niumero segun la relacion. Ejemplo: tenemos un
encoder y un detector de proximidad; este ultimo se encuentra en el objeto mdvil y, debido a una relacién de transmision,
gira al doble de la velocidad del encoder. Asi, este valor debe ser 2.

Hysteresis (%) (Histéresis): corresponde al valor de histéresis (porcen- Hysteresic (%)
taje) segun el cual se filtra cualquier modificacion en la velocidad. Si i T
se introduce un valor distinto de 1, se evitara que cada cambio de la -
entrada provoque una conmutacion.
Fig. 162: Histéresis

Velocidad 1-8: introduzca en este campo el valor maximo de veloci- Speed 1 (< 60000)
dad por encima del cual la salida del bloque de funcién OVER es “0” | 50002 (rpmi
(FALSE). Por el contrario, si la velocidad medida esta por debajo del ZEEOCONTR o
valor indicado, la salida OVER del bloque de funcion sera “1” (TRUE). « | 3000 o
En MSC-CB (firmware >4.0), MSC-CB-S (firmware >5.1) y MSC-CE-SPM
(firmware >2.0), el valor se puede introducir con un decimal.

Speed 3 (< 60000)
2000 rpmi

Speed 4 (< 60000)
| 500 iremi

Fig. 163:  Velocidad 1-8
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Frequency (Frecuencia): muestra los valores calculados de frecuencia maxima fMy fm (reducida por la histéresis indicada).
» Si el valor mostrado esta en VERDE, la frecuencia calculada esta en el rango correcto.
» Si el valor mostrado esta en ROJO, deben modificarse los parametros indicados en las siguientes formulas.

rpm[rev/min]

1. Eje rotatorio, sensor rotatorio. La frecuencia calculada es: f[Hz] = ) * Resolution[pulses/rev]
2. Eje lineal, sensor rotatorio. La frecuencia calculada es: f[Hz] = speed[m/mln] *1000 * Resolution[pulses /rev]
60 * pitch[mm/rev]
3. Eje lineal, sensor lineal. La frecuencia calculada es: f[Hz]= speed[mm/s]*lOOO
Resolution[um/pulse]
4. Histéresis. Solo se modifica si: fM = verde; fm = rojo LEYENDA:

f = frecuencia

rpom = velocidad de giro
Resolution = medicion
speed = velocidad lineal
pitch = pendiente

Aktivierung Fehlerausgang (Activacion salida de error): si se activa, se notifica cualquier error detectado por el bloque de
funcion.

Speed output (Salida de velocidad): cuando se activa esta opcion, proporciona la frecuencia medida a través de la salida
Speed, que puede conectarse a un comparador de velocidades, de umbrales o de ventanas. Esta funcion permite ajustar
uno o varios valores umbral con independencia de la frecuencia medida.

Sensor anomaly (Anomalia del sensor): este parametro permite con-
figurar la saturacion de la frecuencia medida cuando el dispositivo
de medicién no esta disponible (por ejemplo, cuando el sensor no
esta conectado).

Cmmlmla O N
Enaoie error LUt

[v]
V]

Speed Output

Para la saturacion, se puede elegir entre el valor méaximo (por defecto
= 650 kHz, OVERSPEED) y el valor minimo (0 Hz).

Fig. 164:  Anomalia del sensor

146 (Traduccion del manual de instrucciones original) 2121331-09-07/25



EUCHNER

Manual de instrucciones
Controlador de seguridad modular MSC

9.3.2. Vigilancia del rango de velocidad (WINDOW SPEED CONTROL)

El bloque de funcion WINDOW SPEED CONTROL comprueba la velocidad de un dispositivo. La salida WINDOW sera “1”
(TRUE) cuando la velocidad medida se encuentre dentro de un rango de velocidad definido previamente.

WINDOW
SPEED

Py

indows

2

Fig. 165:

Parametro

Axis type (Tipo de eje): define el tipo de eje que el dispositivo vigilara. Si se trata de un movimiento lineal, el ajuste elegido sera

Vigilancia del rango de velocidad

MNOOW SPEED CONTROL

SPEED LD

Resavanal ~

Measunng dewoe

Errndierd + Provimingd =
ENCOOSrE + FIONIMeTys

Frequency 1

[Hz] | Measurement | Venficator

fus= I 166666667
frm= | 158333,334
Frequency 2

[Hz] l‘\":éi-\-'f“é"':
fm=| 70000

1w = | 66666,66T
] Enaiie Ervor Out
v Speed Cutput

S-ensnr mmn;!y

8333333
7916,666

v anor

3500

3333333

“Linear” (Lineal), mientras que el usuario debera seleccionar “Rotational” (Rotatorio) si se trata de un movimiento rotatorio.

Sensor Type (Tipo de sensor): si en el parametro anterior se ha seleccionado “Lineal”, en este caso se definira el tipo de
sensor conectado a las entradas del modulo. rotatorio (por ejemplo, encoder en una cremallera) o lineal (por ejemplo, sensor
lineal optico). Esta seleccion determina el resto de parametros.

Measuring device (Dispositivo de medicion): con esta opcion se determina el tipo de dispositivos de medicién/sensores
utilizados. Estan disponibles las siguientes opciones:

» Encoder

» Detector de proximidad
» Encoder + detector de proximidad

» Detector de proximidad 1 + detector de proximidad 2

» Encoder 1 + encoder 2

2121331-09-07/25 (Traduccion del manual de instrucciones original)
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Pitch (Paso): si se elige el tipo de eje “Lineal” y el tipo de sensor “Rotatorio”, este campo estara activo. Aqui se indica qué
tramo se recorrera durante una vuelta del sensor.

Sin/Cos: desactiva el control analdgico: (solo disponible si hay al (%) Property

menos una entrada de encoder Sin/Cos). Es posible desactivar el WINDOW SPEED CONTROL
control analogico sin20 + cos20, lo que permite una comprobacion . T -
simplificada de la fiabilidad de las senales del encoder. Rotational ~|  Rotational

Vindows

» Si se desactiva el control analégico, la cobertura de diagnostico
disminuye.

» El nivel de seguridad del proyecto se reduce de:
SIL3->SIL2,PLe->PLd.
Tenga en cuenta el capitulo «Indicaciones de seguridad importan-

tes». Fig. 166:  Sin/Cos

ir Measuring device
Encodert ~

Sin/Cos: Disable Analog check
Enable Direction

Enable Direction (Activar sentido de giro): (solo disponible si hay al
menos una entrada de encoder). Si selecciona este parametro, se
activara la salida DIR del bloque de funcidn. Esta salida es “1” (TRUE)
si el eje gira en sentido antihorario 0 “0” (FALSE) si lo hace en sentido
horario (véase la figura).

Fig. 167: Ejemplo de giro del eje en sentido
horario

Proximity choice (Seleccion del detector de proximidad): permite se-
leccionar el sensor de proximidad entre PNP, NPN, NO, NC, 3 o0 4 hilos.

Proximity choice
Para garantizar un Performance Level PL e, debe utilizarse un PNP NO :

(véase «Entrada de detector de proximidad en modulos de vigilancia
de velocidad SPM» en la pagina 36).

it

e
L
=
8

MO

Encoder Resolution (Resolucion): introduzca el nimero de impulsos/ NPN d-wire NC/NO

giro (en caso de un sensor giratorio) o pm/impulso (en caso de un PHIP/NPN 4-wire NC/NC

sensor lineal) del primer dispositivo de medicién. Bl bt S Gt

Verification (Verificacion): introduzca el nimero de impulsos/giro (en Fig. 168: Seleccion del detector de proxi-
caso de un sensor giratorio) o pm/impulso (en caso de un sensor midad

lineal) del segundo dispositivo de medicion.

Gear Ratio (Relacion de transmision): este parametro esta habilitado cuando el eje seleccionado cuenta con dos sensores.
Este parametro permite introducir la relacion de transmision entre los dos sensores. Si ambos sensores se encuentran en
el mismo objeto movil, la relacion sera 1; de lo contrario, debe indicarse un nimero segun la relacion. Ejemplo: tenemos un
encoder y un detector de proximidad; este ultimo se encuentra en el objeto mdvil y, debido a una relacién de transmision,
gira al doble de la velocidad del encoder. Asi, este valor debe ser 2.

. - . .y . Lhsctaracie 24
Hysteresis (%) (Histéresis): corresponde al valor de histéresis (porcen- mysteres e
taje) segun el cual se filtra cualquier modificacion en la velocidad. Si :

se introduce un valor distinto de 1, se evitara que cada cambio de la

entrada provoque una conmutacion. Fig. 160:  Histéresis
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High Speed (Velocidad max.): introduzca en este campo el valor de velocidad maximo por encima del cual la salida del
bloque de funcion WINDOW es “0” (FALSE). Si, por el contrario, la velocidad medida es inferior al valor indicado, la salida
WINDOW del blogue de funcién sera “1” (TRUE). En MSC-CB (firmware >4.0), MSC-CB-S (firmware >5.1) y MSC-CE-SPM
(firmware >2.0), el valor se puede introducir con un decimal.

Low Speed (Velocidad min.): introduzca en este campo el valor de velocidad minimo por debajo del cual la salida del bloque
de funcion WINDOW es “0” (FALSE). Si, por el contrario, la velocidad medida es superior al valor indicado, la salida WINDOW
del bloque de funcién sera “1” (TRUE). En MSC-CB (firmware >4.0), MSC-CB-S (firmware >5.1) y MSC-CE-SPM (firmware
>2.0), el valor se puede introducir con un decimal.

Frequency (Frecuencia): muestra los valores calculados de frecuencia maxima fMy fm (reducida por la histéresis indicada).
» Si el valor mostrado esta en VERDE, la frecuencia calculada esta en el rango correcto.

» Si el valor mostrado esta en ROJO, deben modificarse los parametros indicados en las siguientes formulas.

rpm|[rev/min]

1. Eje rotatorio, sensor rotatorio. La frecuencia calculada es: f[Hz] = ) * Resolution[pulses /rev]
2. Eje lineal, sensor rotatorio. La frecuencia calculada es: f[Hz]= speed[m/mln] *1000 * Resolution[pulses /rev]
60 * pitch[mm/rev]
3. Eje lineal, sensor lineal. La frecuencia calculada es: f[Hz]= speed[mm/s]*lOOO
Resolution[um/pulse]
4. Histéresis. Solo se modifica si: fM = verde; fm = rojo LEYENDA:

f = frecuencia

rpm = velocidad de giro
Resolution = medicion
speed = velocidad lineal
pitch = pendiente

Aktivierung Fehlerausgang (Activacion salida de error): si se activa, se notifica cualquier error detectado por el bloque de
funcion.

Speed output (Salida de velocidad): cuando se activa esta opcion, proporciona la frecuencia medida a través de la salida
Speed, que puede conectarse a un comparador de velocidades, de umbrales o de ventanas. Esta funcién permite ajustar
uno o varios valores umbral con independencia de la frecuencia medida.

Sensor anomaly (Anomalia del sensor): este parametro permite con-
figurar la saturacion de la frecuencia medida cuando el dispositivo
de medicién no esta disponible (por ejemplo, cuando el sensor no
esta conectado). "Sensor anomaly

[] Enable Error Out
v

Speed Output

Para la saturacion, se puede elegir entre el valor maximo (por defecto O Saturated OHz
= 650 kHz, OVERSPEED) y el valor minimo (0 Hz).

|-
LA
o
o
c
=
| [+ 1)
ot
i
o
()]
Ln
(=
| =
| L
&

Fig. 170:  Anomalia del sensor
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9.3.3. Vigilancia de parada (STAND STILL)

El blogue de funcién STAND STILL comprueba la velocidad de un dispositivo. La salida ZERO sera “1” (TRUE) si la velocidad
es 0. Sila velocidad es distinta de 0, la salida ZERO sera “0” (FALSE).

@ Property

STANDHSTILL

AXis TyDE eS0T 1VD:

5 By =S
STAMD STILL Rotational * Rotaticna

—t fis Bvoe  |Measuring device
Epl:cd Encoder] + Proximity]

Frequency zero speed (>= 0.7Hz
[Hz] | Measurement | Verfication
fu=| 833333 25

tm=| 791,666 23,75

[+ Enable Eror Out
W] Speed Cutput

Sensor anomaly
) Saturared OHz
® Saturated 650kHz

ITE QESCnpnion

Fig. 171:  Vigilancia de parada

Parametro

Axis type (Tipo de eje): define el tipo de eje que el dispositivo vigilara. Si se trata de un movimiento lineal, el ajuste elegido sera
“Linear” (Lineal), mientras que el usuario debera seleccionar “Rotational” (Rotatorio) si se trata de un movimiento rotatorio.

Sensor Type (Tipo de sensor): si en el parametro anterior se ha seleccionado “Lineal”, en este caso se definira el tipo de
sensor conectado a las entradas del médulo. rotatorio (por ejemplo, encoder en una cremallera) o lineal (por ejemplo, sensor
lineal 6ptico). Esta seleccion determina el resto de parametros.

Measuring device (Dispositivo de medicion): con esta opcion se determina el tipo de dispositivos de medicién/sensores
utilizados. Estan disponibles las siguientes opciones:

» Encoder

» Detector de proximidad

» Encoder + detector de proximidad

» Detector de proximidad 1 + detector de proximidad 2

» Encoder 1 + encoder 2

Pitch (Paso): si se elige el tipo de eje “Lineal” y el tipo de sensor “Rotatorio”, este campo estara activo. Aqui se indica qué
tramo se recorrera durante una vuelta del sensor.
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Sin/Cos: desactiva el control analégico: (solo disponible si hay al
menos una entrada de encoder Sin/Cos). Es posible desactivar el
control analégico sin20 + cos20, lo que permite una comprobacion
simplificada de la fiabilidad de las sefales del encoder.

» Si se desactiva el control analdgico, la cobertura de diagnostico
disminuye.

» El nivel de seguridad del proyecto se reduce de:
SIL3->SIL 2, PLe->PL d.
Tenga en cuenta el capitulo «Indicaciones de seguridad importan-
tes».

Enable Direction (Activar sentido de giro): (solo disponible si hay al
menos una entrada de encoder). Si selecciona este parametro, se
activara la salida DIR del bloque de funcién. Esta salida es “1” (TRUE)
si el eje gira en sentido antihorario o0 “0” (FALSE) si lo hace en sentido
horario (véase la figura).

Proximity choice (Seleccion del detector de proximidad): permite se-
leccionar el sensor de proximidad entre PNP, NPN, NO, NC, 3 0 4 hilos.

Para garantizar un Performance Level P, debe utilizarse un PNP NO
(véase «Entrada de detector de proximidad en modulos de vigilancia
de velocidad SPM» en la pagina 36).

Encoder Resolution (Resolucion): introduzca el nimero de impulsos/
giro (en caso de un sensor giratorio) o pm/impulso (en caso de un
sensor lineal) del primer dispositivo de medicion.

@ Property
STAMD STILL
STAND STILL Axis type ~ Sensor Type
Rotational ¥ Raotational

Measuring device
Encodert v

Sin/Cos: Disable Analog check

Fig. 172:  Sin/Cos

Fig. 173: Ejemplo de giro del eje en sentido

horario

Prowimity choice

MNC/MO
T e

FNO
IC/MNC

Nla]

1Q/MNO

PRP/MPM 4-wire
PRP/MEMN 4-wire

Fig. 174: Seleccion del detector de proxi-

midad

Verification (Verificacion): introduzca el nimero de impulsos/giro (en caso de un sensor giratorio) o pm/impulso (en caso
de un sensor lineal) del segundo dispositivo de medicion.

Gear Ratio (Relacion de transmision): este parametro esta habilitado cuando el eje seleccionado cuenta con dos sensores.
Este parametro permite introducir la relacion de transmision entre los dos sensores. Si ambos sensores se encuentran en
el mismo objeto movil, la relacion sera 1; de lo contrario, debe indicarse un nimero segun la relacion. Ejemplo: tenemos un
encoder y un detector de proximidad; este ultimo se encuentra en el objeto mdvil y, debido a una relacion de transmision,
gira al doble de la velocidad del encoder. Asi, este valor debe ser 2.

Hysteresis (%) (Histéresis): corresponde al valor de histéresis (porcen-
taje) segun el cual se filtra cualquier modificacion en la velocidad. Si
se introduce un valor distinto de 1, se evitara que cada cambio de la
entrada provoque una conmutacion.

Hysteresis (%)

3

Fig. 175: Histéresis
Limite Velocidad cero: en este campo se introduce la velocidad maxima que aun se interpretara como parada. Si se rebasa

este valor, la salida ZERO del bloque de funcién sera “0” (FALSE). Sila velocidad medida esta por debajo del valor indicado,
la salida ZERO del bloque de funcién sera “1” (TRUE).
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Frecuencia velocidad cero: muestra los valores calculados de frecuencia maxima fMy fm (reducida por la histéresis indicada).
» Si el valor mostrado esta en verde, la frecuencia calculada esta en el rango correcto.
» Si el valor mostrado esta en ROJO, deben modificarse los parametros indicados en las siguientes formulas.

rpm[rev/min]

1. Eje rotatorio, sensor rotatorio. La frecuencia calculada es: f[Hz] = * Resolution[pulses/rev]

60
2. Eje lineal, sensor rotatorio. La frecuencia calculada es: f[Hz] = speed[m/mm]*lOOO * Resolution[pulses /rev]
60 * pitch[mm/rev]
3. Eje lineal, sensor lineal. La frecuencia calculada es: f[Hz] = speed[mm/s] *1000
Resolution[um/pulse]
4. Histéresis. Solo se modifica si: fM = verde; fm = rojo LEYENDA:

f = frecuencia

rom = velocidad de giro
Resolution = medicion
speed = velocidad lineal
pitch = pendiente

Aktivierung Fehlerausgang (Activacion salida de error): si se activa, se notifica cualquier error detectado por el blogue de
funcion.

Speed output (Salida de velocidad): cuando se activa esta opcion, proporciona la frecuencia medida a través de la salida
Speed, que puede conectarse a un comparador de velocidades, de umbrales o de ventanas. Esta funcién permite ajustar
uno o varios valores umbral con independencia de la frecuencia medida.

Sensor anomaly (Anomalia del sensor): este parametro permite con-
figurar la saturacion de la frecuencia medida cuando el dispositivo
de medicién no esta disponible (por ejemplo, cuando el sensor no
esta conectado). "Sensor anomaly

E e B M+
cnaoie error LUt

Speed Output

& K]

Para la saturacion, se puede elegir entre el valor maximo (por defecto O Saturated OHz
= 650 kHz, OVERSPEED) y el valor minimo (0 Hz). | ® Saturated 650kHz

Fig. 176:  Anomalia del sensor
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9.3.4. Vigilancia de velocidad/parada (STAND STILL AND SPEED CONTROL)

El bloque de funcion STAND STILL AND SPEED CONTROL comprueba la velocidad de un dispositivo: la salida ZERO sera “1”
si la velocidad es 0. Ademas, la salida Over sera “0” (FALSE) si la velocidad medida rebasa un umbral definido previamente.

() Property

Ak

[Hz] | Measurement | Verification
fur=| 833,333

i = 791,666 23,75

[Hz] | Measursrmient | Verif

Tw = | 375000 11250

= 356250 106875

[] Enable Ermor Out

Fig. 177:  Vigilancia de velocidad/parada

Parametro

Axis type (Tipo de eje): define el tipo de eje que el dispositivo vigilara. Si se trata de un movimiento lineal, el ajuste elegido sera
“Linear” (Lineal), mientras que el usuario debera seleccionar “Rotational” (Rotatorio) si se trata de un movimiento rotatorio.

sensor conectado a las entradas del modulo. rotatorio (por ejemplo, encoder en una cremallera) o lineal (por ejemplo, sensor

Sensor Type (Tipo de sensor): si en el parametro anterior se ha seleccionado “Lineal”, en este caso se definira el tipo de a
lineal dptico). Esta seleccion determina el resto de parametros.

Measuring device (Dispositivo de medicion): determine aqui el tipo del dispositivo de medicion o sensor utilizado. Estan
disponibles las siguientes opciones:

» Encoder

» Detector de proximidad

» Encoder + detector de proximidad

» Detector de proximidad 1 + detector de proximidad 2
» Encoder 1 + encoder 2
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Sin/Cos: desactiva el control analégico: (solo disponible si hay al
menos una entrada de encoder Sin/Cos). Es posible desactivar el
control analégico sin20 + cos20, lo que permite una comprobacion
simplificada de la fiabilidad de las sefales del encoder.

» Si se desactiva el control analdgico, la cobertura de diagnostico
disminuye.

» El nivel de seguridad del proyecto se reduce de:
SIL3->SIL 2, PLe->PLd.
Tenga en cuenta el capitulo «Indicaciones de seguridad importan-
tes».

Enable Direction (Activar sentido de giro): si selecciona este parame-
tro, se activara la salida DIR del bloque de funcion. Esta salida es “1”
(TRUE) si el eje gira en sentido antihorario o “0” (FALSE) si lo hace
en sentido horario (véase la figura).

Direction decision (Sentido de giro): determina el sentido de giro
para el que se activaran los valores indicados. Estan disponibles
las siguientes opciones:

» Bidireccional
» Sentido horario
» Sentido antihorario

=» Si elige “Bidireccional”, la medicion tendra lugar al rebasarse el
umbral indicado tanto en sentido horario como antihorario. Si
selecciona “Sentido horario” o “Sentido antihorario”, la medicién
solo se realizara cuando el eje gire en el sentido elegido.

Thresholds number (Nimero de umbrales): permite introducir el
numero de umbrales en relacién con el valor maximo de velocidad.

Al cambiar este valor, el nimero de umbrales que se pueden insertar
pasa de un minimo de 1 a un méaximo de 8 en MSC-CB (firmware >4.0)
y MSC-CE-SPM (firmware >2.0) y a un maximo de 4 en MSC-CB/MSC-
CB-S (firmware <4.0) o MSC-CE-SPM (firmware <2.0).

En caso de umbrales superiores a 1, en la parte inferior del bloque
de funcion aparecen los pines de acceso para seleccionar el umbral
especifico. Con estos pines, el usuario puede seleccionar qué valor
umbral se debe activar.

@ Property

STAND STILL AND SPEED CONTROL

Axis type Sensor Type

Rotational

STAND STILL AND
SPEED CONTROL

Rotational ~

Measuring device
Encoder1 v

o

Sin/Cos: Disable Analog check
Enable Direction

Fig. 178: Sin/Cos

Fig. 179: Ejemplo de giro del eje en sentido

horario

Inl Numero de umbrales
0 Velocidad 1
1 Velocidad 2

Tabla 79: Ajustes hasta 2 umbrales

In2 Inl Nuamero de umbrales
0 0 Velocidad 1
0 1 Velocidad 2
1 0 Velocidad 3
1 1 Velocidad 4

Tabla 80: Ajustes hasta 4 umbrales

In3 In2 Inl Numero de umbrales
0 0 0 Velocidad 1
0 0 1 Velocidad 2
0 1 0 Velocidad 3
0 1 1 Velocidad 4
1 0 0 Velocidad 5
1 0 1 Velocidad 6
1 1 0 Velocidad 7
1 1 1 Velocidad 8

Tabla 81: Ajustes hasta 8 umbrales

Pitch (Paso): si se selecciona el tipo de eje “Lineal” y el tipo de sensor “Rotatorio”, este campo permite determinar la pen-

diente (paso) para convertir el giro de un sensor en el tramo recorrido.
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Proximity choice (Seleccion del detector de proximidad): permite seleccionar el sensor de proximidad entre PNP, NPN, NO,
NC, 3 0 4 hilos.

Para garantizar un Performance Level PL e, debe utilizarse un PNP NO (véase «Entrada de detector de proximidad en mé-
dulos de vigilancia de velocidad SPM» en la pagina 36).

Frecuencia velocidad parada / Frecuencia 1 / Frecuencia 2: muestra los valores calculados de frecuencia maxima fMy fm
(reducida por la histéresis indicada).

» Si el valor mostrado esta en VERDE, la frecuencia calculada esta en el rango correcto.
» Si el valor mostrado esta en ROJO, deben modificarse los parametros indicados en las siguientes formulas.

rpm|[rev/min]

1. Eje rotatorio, sensor rotatorio. La frecuencia calculada es: f[Hz] = ) * Resolution[pulses /rev]
2. Eje lineal, sensor rotatorio. La frecuencia calculada es: f[Hz]= speed[m/mln] *1000 * Resolution[pulses /rev]
60 * pitch[mm/rev]
3. Eje lineal, sensor lineal. La frecuencia calculada es: f[Hz]= speed[mm/s]*lOOO
Resolution[um/pulse]
4. Histéresis. Solo se modifica si: fM = verde; fm = rojo LEYENDA:

f = frecuencia

rpm = velocidad de giro
Resolution = medicion
speed = velocidad lineal
pitch = pendiente

Encoder Resolution (Resolucion): introduzca el nimero de impulsos/giro (en caso de un sensor giratorio) o um/impulso (en
caso de un sensor lineal) del primer dispositivo de medicion.

Verification (Verificacion): introduzca el nimero de impulsos/giro (en caso de un sensor giratorio) o pm/impulso (en caso
de un sensor lineal) del segundo dispositivo de medicion.

Gear Ratio (Relacion de transmision): este parametro esta habilitado cuando el eje seleccionado cuenta con dos sensores.
Este parametro permite introducir la relacion de transmision entre los dos sensores. Si ambos sensores se encuentran en
el mismo objeto movil, la relacion sera 1; de lo contrario, debe indicarse un nimero segun la relacion. Ejemplo: tenemos un
encoder y un detector de proximidad; este ultimo se encuentra en el objeto mdvil y, debido a una relacion de transmision,
gira al doble de la velocidad del encoder. Asi, este valor debe ser 2.

o

Hysteresis (%) (Histéresis): corresponde al valor de histéresis (porcen- Hysteresis (%]

taje) segun el cual se filtra cualquier modificacion en la velocidad. Si g

se introduce un valor distinto de 1, se evitara que cada cambio de la

entrada provoque una conmutacion. Fig. 180: Histéresis

Limite Velocidad cero: en este campo se indica la velocidad maxima por encima de la cual la salida del bloque de funcion
ZERO sera “0” (FALSE). Si la velocidad medida esta por debajo del valor indicado, la salida ZERO del bloque de funcion
sera “1” (TRUE).

Velocidad 1, 2, 3, 4: en este campo se indica la velocidad maxima. Si se rebasa esta velocidad, la salida OVER del bloque
de funcién sera “0” (FALSE). Si la velocidad medida esta por debajo del valor indicado, la salida OVER del blogue de funcién
sera “1" (TRUE).

Aktivierung Fehlerausgang (Activacion salida de error): si se activa, se notifica cualquier error detectado por el blogue de
funcion.
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Velocidad 1-8: introduzca en este campo el valor maximo de veloci- Speed 1 (< 50000)
dad por encima del cual la salida del bloque de funcién OVER es “0” 5000 trpm
(FALSE). Por el contrario, si la velocidad medida esta por debajo del SEEED COITROL e
valor indicado, la salida OVER del bloque de funcion sera “1” (TRUE). i « [ hacoo@ ol
En MSC-CB (firmware >4.0), MSC-CB-S (firmware >5.1) y MSC-CE-SPM T
. . . peed 3 (< 0)
(firmware >2.0), el valor se puede introducir con un decimal. [W@ -
Speed 4 (< 60000)
| 500 tremi

Fig. 181:  Velocidad 1-8

Frecuencia velocidad parada / Frecuencia 1 / Frecuencia 2: muestra los valores calculados de frecuencia méaxima fMy fm
(reducida por la histéresis indicada).

» Si el valor mostrado esta en VERDE, la frecuencia calculada esta en el rango correcto.
» Si el valor mostrado esta en ROJO, deben modificarse los parametros indicados en las siguientes formulas.

rpm[rev/min]

1. Eje rotatorio, sensor rotatorio. La frecuencia calculada es: f[Hz] = 50 *Resolution[pulses/rev]
2. Eje lineal, sensor rotatorio. La frecuencia calculada es: f[Hz] = speed[m/mln] *1000 * Resolution[pulses /rev]
60 * pitch[mm/rev]
3. Eje lineal, sensor lineal. La frecuencia calculada es: f[Hz] = speed[mm/s] +1000
Resolution[um/pulse]
4. Histéresis. Solo se modifica si: fM = verde; fm = rojo LEYENDA:

f = frecuencia

rpm = velocidad de giro
Resolution = medicion
speed = velocidad lineal
pitch = pendiente

Aktivierung Fehlerausgang (Activacion salida de error): si se activa, se notifica cualquier error detectado por el bloque de
funcion.

Speed output (Salida de velocidad): cuando se activa esta opcion, proporciona la frecuencia medida a través de la salida
Speed, que puede conectarse a un comparador de velocidades, de umbrales o de ventanas. Esta funcién permite ajustar
uno o varios valores umbral con independencia de la frecuencia medida.

Sensor anomaly (Anomalia del sensor): este parametro permite con-

[] Enable Error Out
figurar la saturacion de la frecuencia medida cuando el dispositivo - .
de medicién no esta disponible (por ejemplo, cuando el sensor no V] Speed Outout
esta conectado). "Sensor anomaly
Para la saturacion, se puede elegir entre el valor méaximo (por defecto O Saturated 0Hz
= 650 kHz, OVERSPEED) y el valor minimo (0 Hz). | ® Saturated 650kHz

Fig. 182:  Anomalia del sensor
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9.3.5. Comparacion de velocidades (SPEED EQUALITY CHECK)

El bloque de funcién SPEED EQUALITY CHECK supervisa los valores () Property
de frecuencia entrantes (ejel, eje2) procedentes de dos encoders y SPEED EQUALITY CHECK
comprueba si presentan alguna desviacion. El usuario puede ajustar MeASirerrere
la resolucion de los dos encoders, el umbral méaximo de desviacion il Encoder Resolution (< 40000)
(en porcentaje) y el tiempo maximo de espera del umbral. La salida Q Cie ] 5000 |[oulse/revolution]
cambia a 1 (TRUE) cuando la desviacion esta dentro de los valores L 1A il |Measurement
permitidos. fods2 ii:z Encoder? Resolution (< 40000)

or 2000 [oulse/revolution]

‘ ﬁ; ::::; Maximum deviation threshold
= 01500 %

o0 s
[[]lgnore encoder directions
'] Enaple Direction
[/] Enable Error Qut
[+/] Speed Qutput

[¥/] Speed Output2

Sensor anomaly
O Saturated OHz

@ Saturated 650kHz

tem description

Fig. 183: Comparacion de velocidades
Parametro

Auflésung (Resolucion): introduzca el nimero de impulsos/giro (en caso de un sensor giratorio) o pm/impulso (en caso de
un sensor lineal) del primer dispositivo de medicién.

Maximaler Schwellenwert fiir die Abweichung (Umbral maximo de desviacion): el usuario define el valor maximo permitido
dentro del cual la salida Q devuelve el valor 1.

Maximale Zeit auBerhalb des Schwellenwertbereichs (Tiempo méaximo fuera del umbral): el usuario define el tiempo (en
segundos) dentro del cual la medicion esta fuera del umbral. Si la desviacién se mantiene dentro del tiempo previsto, la
salida Q devuelve el valor 1; si la desviacién supera el limite de tiempo, la salida Q cambia a 0.

Geber-Richtungen ignorieren (Ignorar direcciones de encoder): Si se selecciona esta opcidn, no se tiene en cuenta el sentido
de giro de las entradas Axis1 (ejel) ni Axis2 (eje2), sino solo su valor absoluto.

Drehrichtung aktivieren (Activar sentido de giro): (solo disponible si
hay al menos una entrada de encoder). Al activar este parametro,
se activa la salida DIR del bloque de funcién. Esta salida es 1 (TRUE)
cuando el eje gira en sentido antihorario y O (FALSE) cuando lo hace
en sentido horario.

Aktivierung Fehlerausgang (Activacion salida de error): si se activa,
se notifica cualquier error detectado por el bloque de funcién.

Ausgang Geschwindigkeitl /Ausgang Geschwindigkeit2 (Salida veloci-
dadl / Salida velocidad?): cuando se activa esta opcion, proporciona
la frecuencia medida a través de las salidas Speedl/Speed?2, que
pueden conectarse a un comparador de velocidades, de umbrales o
de ventanas. Esta funcion permite ajustar uno o varios valores umbral Fig. 184:  Ejemplo de giro del eje en sentido
con independencia de la frecuencia medida. horario
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9.4. Bloques de funcion de la ventana “OPERATOR”

Todas las entradas de estos operadores pueden invertirse (NOT logico). Para ello, haga clic con el boton derecho del ratén
en la entrada que desee invertir. Aparecera un pequeno circulo en la entrada invertida. Para revertir la inversion, solo tiene
que volver a hacer clic en la misma entrada.

@ ilmportante!

El nimero maximo admisible de los bloques de funcion es 64 con MSC-CB y 128 con MSC-CB-S.

9.4.1. Operadores logicos

9.4.1.1. AND
El operador logico AND emite una salida “1” (TRUE) si todas las ~ Property
entradas son “1” (TRUE). AND
N, N, N, OUT nputs number
0 0 0 0 Cutput
1 0 0 0 5
0 1 0 0
1 1 0 0
AR R O Fig. 185:  AND
1 0 1 0
0 1 1 0
1 1 1 1
Parametro
Numero de entradas: con esta opcion se ajustan de 2 a 8 entradas.
9.4.1.2. NAND
El operador l6gico NAND emite una salida “0” (FALSE) si todas las ~ Property
entradas son “1” (TRUE). NAND
N, N, N, ouT nputs number
0 0 0 1 » Cutput
1 0 0 1
0 1 0 1
1 1 0 1
0 0 1 1 Fig. 186: NAND
1 0 1 1
0 1 1 1
1 1 1 0
Parametro

Numero de entradas: con esta opcion se ajustan de 2 a 8 entradas.

9.4.1.3. NOT

El operador légico NOT invierte el estado légico de la entrada. ~ | Property
IN, OuT NOT
0 1
: O CJ:PJ:

Fig. 187: NOT
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9.4.14. OR
El operador légico OR emite una salida “1” (TRUE) si al menos una ~ Property
de las entradas es “1” (TRUE). F
INy, IN; IN, OUT nputs number
0 0 0 0 C utput
1 0 0 1 e
0 1 0 1
1 1 0 1
0 0 1 1 Fig. 188:  OR
1 0 1 1
0 1 1 1
1 1 1 1
Parametro
Numero de entradas: con esta opcion se ajustan de 2 a 8 entradas.
9.4.1.5. NOR
El operador légico NOR emite una salida “0” (FALSE) si al menos una ~) Property
de las entradas es “1” (TRUE). NOR
N, N, N, OUT nputs number
0 0 0 1 m Cutput
1 0 0 0 [
0 1 0 0
1 1 0 0
0 0 1 0 Fig. 189:  NOR
1 0 1 0
0 1 1 0
1 1 1 1
Parametro
Numero de entradas: con esta opcion se ajustan de 2 a 8 entradas.
9.4.1.6. XOR
El operador légico XOR emite una salida “0” (FALSE) si el nimero de ~) Property
entradas con “1” (TRUE) es par o si todas las entradas son “0” (FALSE). YOR
Ny IN; IN, OUT nputs number
1 0 0 1 ‘
0 1 0 1
1 1 0 0
0 0 1 1 Fig. 190:  XOR
1 0 1 0
0 1 1 0
1 1 1 1
Parametro

Numero de entradas: con esta opcion se ajustan de 2 a 8 entradas.
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9.4.1.7. XNOR
El operador l6gico XNOR emite una salida “O” (FALSE) si el nimero de ~) Property
entradas con “1” (TRUE) es par o si todas las entradas son “0” (FALSE). XNOR
nputs number
INI INz INX 0 @CJ:DJ:
0 0 0 1
1 0 0 0
0 | 1 10 160 Fig. 191:  XNOR
1 1 0 1
0 0 1 0
1 0 1 1
0 1 1 1
1 1 1 0
Parametro
Numero de entradas: con esta opcion se ajustan de 2 a 8 entradas.
9.4.1.8. Macro logica (LOGICAL MACRO)
Este operador agrupa dos o tres componentes logicos. () Property
LOGICAL MACRO
Hay disponibles hasta un méaximo de 8 entradas. o
nput Logic’
El resultado de los dos primeros operadores pasa al tercer operador, E
cuyo resultado se muestra en la salida OUTPUT. Input Logie2
Select logic 1
AND ¥
Select logic 2
CR ¥
Select logic 3
AND ¥

Parametro

Input Logicl, 2 (Entradas Idgica 1, 2): con esta opcion se puede
ajustar el nimero de entradas logicas (de 1 a 7).

Si una de las dos entradas légicas solo tiene una entrada, la légica
correspondiente se desactiva y se asigna a la entrada directamente
la I6gica definitiva (ejemplo en la figura lateral).

Select logic 1, 2, 3 (Seleccidn légica 1, 2, 3): permite seleccionar
el tipo de operador entre las siguientes opciones: AND, NAND, OR,
NOR, XOR, XNOR.

Disabled Out (Desactivar salida principal): al activar esta opcion, se
desactiva la salida principal OUT.

Enable Outl, Out? (Activacion salidal, salida2): al seleccionar esta
opcion es posible mostrar resultados intermedios. (Véase la Fig. 192).

Fig. 192:

Macro légica

[ Disabled Cut
Enable Outl
Enable Cut2

Fig. 193

Parametros de macro logica

@ Property

LOGICAL MACRO
Input Logicl
o=

Input Logic2
Select logic 1
AND ~

Select logic 2

_—

Select legic 3
AND ¥

[ Disabled Qut

Enable Cutl

Enable Out2
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9.4.1.9. MULTIPLEXER

Con el operador logico MULTIPLEXER, la sehal de las entradas se
enviara a la salida segun la seleccion del SEL. Si en las entradas
Sell-Sel4 solo hay establecido un bit, la entrada seleccionada se
conectara con la salida. Si:

» hay mas de una entrada SEL = “1” (TRUE), o bien

» no hay ninguna entrada SEL = “1” (TRUE),

la salida conmuta a “0” (FALSE), independientemente de los valores
de entrada.

Parametro

Numero de entradas: con esta opcion se ajustan de 2 a 4 entradas.

MULTIPLEXER
[#In1
[=

utput

» | Property
MULTIPLEXER

Input

Fig. 194: Multiplexer

9.4.1.10. Comparador digital (DIGITAL COMPARATOR) (solo MSC-CB-S)
El operador DIGITAL COMPARATOR es capaz de comparar un grupo de sefiales con una constante o con un segundo grupo

de senales en formato binario.

Comparacion con una constante

Para poder comparar con una constante es necesario que no se haya
seleccionado la comparacion de sefales. El operador DIGITAL COM-
PARATOR compara un grupo de senales con una constante entera.
Las entradas Inl a In8 arrojan un valor numérico binario, donde Inl
es el LSB (Least Significant Bit) e In8 es el MSB (Most Significant Bit).

Ejemplo para 8 entradas:

Entrada Valor
In1 0
In2 1
In3 1
In4 0
In5 1
In6 0
In7 0
In8 1

Ejemplo para 5 entradas:

Entrada Valor
Inl 0
In2 1
In3 0
In4 1
In5 1

DIGITAL COMPARATOR

@ Property

CIGITAL COMPARATOR

g ~ | Inputs number

Operation

=

[ Signals comparator

15@ Constant

In1
In2
In3
Ind
Oins
[]Ing
] In7
[]ing

Fig. 195: Comparador digital, comparacion con
una constante

» El resultado es el nimero binario 01101001, que corresponde al valor decimal de 150.

» El resultado es el nimero binario 01011, que corresponde al valor decimal de 26.

Parametro

Inputs number (Numero de entradas): se ajustan de 2 a 8 entradas.

Operation (Operador légico): eleccién entre igual que (=), no igual que (=), mayor que (>), mayor o igual que (>=), menor

que (<) y menor o igual que (<=) (descripcion exacta en la tabla).
Constant (Constante): ajuste del valor de 0 a 255.
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Operador

Descripcion

Igual que (=)

La salida OUTPUT es “1” (TRUE) si el valor compuesto de las entradas es igual a la constante. Si ambos valores no son iguales,
entonces la salida OUTPUT = “0” (FALSE).

No igual que (=)

La salida OUTPUT es “1" (TRUE) si el valor compuesto de las entradas no es igual a la constante. Si ambos valores son iguales,
entonces la salida OUTPUT = “0” (FALSE).

Mayor que (>)

La salida OUTPUT es “1” (TRUE) si el valor compuesto de las entradas es mayor que el valor de la constante. Si la constante es
igual 0 mayor, entonces la salida OUTPUT = “0” (FALSE).

Mayor o igual que (>=)

La salida OUTPUT es “1” (TRUE) si el valor compuesto de las entradas es mayor o igual que el valor de la constante. Si la constante
es mayor, la salida OUTPUT = “0” (FALSE).

Menor que (<)

La salida OUTPUT es “1” (TRUE) si el valor compuesto de las entradas es menor que el valor de la constante. Si la constante es
igual o menor, la salida OUTPUT = “0” (FALSE).

Menor o igual que (<=)

La salida OUTPUT es “1” (TRUE) si el valor compuesto de las entradas es menor o igual que el valor de la constante. Sila constante
es menor, la salida OUTPUT = “0” (FALSE).

Comparacion con un segundo grupo de senales

Para poder comparar con un segundo grupo de senales es necesario
que se haya seleccionado la comparacion de sefales. Las entradas
In1_Aalnd_A arrojan el valor A, donde In1_Aes el LSB e In4_Aes el
MSB del valor binario. Las entradas In1_B a In4_B arrojan el valor B,
donde In1_B es el LSB e In4_B es el MSB del valor binario.

Parametro

@ Property

CIGITAL COMPARATCR

g ~ | Inputs number

DIGITAL COMPARATOR

Operation

= W

Signals comparator

Fig. 196: Comparador digital, comparacion de

senales

Operation (Operador légico): eleccién entre igual que (=), no igual que (=), mayor que (>), mayor o igual que (>=), menor
que (<) y menor o igual que (<=) (descripcion exacta en la tabla).

Operador

Descripcion

Igual que (=)

La salida OUTPUT es “1” (TRUE) si el valor A es igual al valor B. Si ambos valores no son iguales, entonces la salida OUTPUT = “0”
(FALSE).

No igual que (=)

La salida OUTPUT es “1" (TRUE) si el valor A no es igual al valor B. Si ambos valores son iguales, entonces la salida OUTPUT = “0”
(FALSE).

Mayor que (>)

La salida OUTPUT es “1" (TRUE) si el valor A es mayor que el valor B. Si este ultimo es mayor o igual, entonces la salida OUTPUT =
“0" (FALSE).

Mayor o igual que (>=)

La salida OUTPUT es “1” (TRUE) si el valor A es mayor o igual que el valor B. Si el valor B es mayor, entonces la salida OUTPUT =
“0" (FALSE).

Menor que (<)

La salida OUTPUT es “1” (TRUE) si el valor A es menor que el valor B. Si este Ultimo es menor o igual, entonces la salida OUTPUT =
“0" (FALSE).

Menor o igual que (<=)

La salida OUTPUT es “1” (TRUE) si el valor A es menor o igual que el valor B. Si el valor B es menor, entonces la salida OUTPUT =
“0” (FALSE).
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9.4.2. Operadores de memoria

Los operadores de tipo MEMORY permiten guardar datos (TRUE o FALSE) procedentes de otros componentes del proyecto.
Los cambios de estado se aplican segun las tablas de verdad representadas por cada operador.

9.4.2.1. D FLIP FLOP (nimero max. = 16 con MSC-CB)

El operador D FLIP FLOP guarda el estado previamente ajustado en ~ ) Property
la salida Q de acuerdo con la siguiente tabla de verdad. D FLIP-FLOP
Preset Clear Ck D Q = Enable Presat
1 0 X 1 D FLIP-FLOP
0 | " 0 Enable Clear
1 1 X 0
Mantener me-
0 0 L X moria
Flanco ascen-
0 0 dente 1 1
Flanco ascen-
0 0 dente 0 0 Fig. 197: D Flip-Flop
Parametro

Enable Preset (Activacion de preajuste): si se selecciona, la salida puede ajustarse a “1” (TRUE).

Enable Clear (Activacion entrada de reposicion): si se selecciona, es posible restablecer el proceso de memorizacion.

9.4.2.2. TFLIP FLOP (nimero max. = 16 con MSC-CB)
Este operador conmuta la salida Q en cada flanco ascendente de la

entrada T (Toggle). @ Property
T FLIF-FLOF T FLIP-FLOP
Parametro .1 ¢

L . . . wf| Enalle Clear
Enable Clear (Activacion entrada de reposicion): si se selecciona, es °

posible restablecer el proceso de memorizacion.

Fig. 198: T Flip-Flop
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9.4.2.3. SRFLIP FLOP

El operador SR FLIP FLOP permite ajustar la salida Q para que se @ Property
establezca a “1" y se restablezca a “0". SR FLIP-FLOP
Véase la siguiente tabla de verdad. EE— Stare Dutout status
SET RESET Q e M
0 0 Mantener memoria -
0 1 0
1 0 1
1 0 . .
! Fig. 199: SR Flip-Flop
Parametro

Store Output status (Guardar estado de salida): si se selecciona, con cada cambio se guarda el estado de salida del flip-
flop en la memoria no volatil. Cuando se enciende el sistema MSC, se restaura el dltimo valor guardado. Se permiten hasta
8 flip-flops con memorizacion del estado de salida, que se distinguen mediante una M.

) AVISO

» El usuario debe tener en cuenta algunas restricciones si utiliza este tipo de memorizacion. El tiem-
po maximo requerido para una sola operacién de guardado se estima en 50 ms, mientras que el
numero maximo de operaciones de guardado posibles se establece en 100 000.

» El nimero total de operaciones de guardado no debe superar el valor limite, pues de lo contrario

se acortaria la vida util del producto. Ademas, la frecuencia de las operaciones de guardado debe
ser lo suficientemente baja como para permitir que se realicen en condiciones de seguridad.

9.4.2.4. Reinicio manual (USER RESTART MANUAL) (nimero max. = 16 con MSC-CB, nimero max. = 32
con MSC-CB-S incluyendo otros operadores de reinicio)

El operador USER RESTART MANUAL guarda la senal de reinicio segin (~) Property
la siguiente tabla de verdad. USER RESTART MAMUAL
USER RESTART Enable Clear
L :ANUAL Reset Request
Typel

Fig. 200: Reinicio manual

Clear Restart _+_ IN Q Solicitud de reinicio tipo 1 Solicitud de reinicio tipo 2
1 X X 0 0 1
X X 0 0 0 1
0 0 1 Mantener memoria 1 Parpadea 1 Hz
0 Flanco ascendente 1 1 0 0

Parametro
Enable Clear (Activacion entrada de reposicion): si se selecciona, es posible restablecer el proceso de memorizacion.

Reset request (Con salida de consulta): si se activa, es posible sefalar que existe la opcion de reinicio. EI comportamiento
puede ser de tipo 1 o 2.

@ ijlmportante!

Si se trata de una salida de consulta de tipo 2, se utiliza un temporizador del sistema.
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9.4.2.5. Reinicio controlado (USER RESTART MONITORED) (niimero max. = 16 con MSC-CB, nimero max.
= 32 con MSC-CB-S incluyendo otros operadores de reinicio)

El operador USER RESTART MONITORED guarda la senal de reinicio

e Property
segln la siguiente tabla de verdad. @

USER RESTART MCMITORED

USER RESTART Enzole Clear
e Reset Request
]
Typel ~

- l=quest

Fig. 201:  Reinicio controlado

Clear Restart | { IN Q Solicitud de reinicio tipo 1 Solicitud de reinicio tipo 2
1 X X 0 0 1
X X 0 0 0 1
0 1 Mantener memoria 1 Parpadea 1 Hz
0 | 1 1 1 0 0
Parametro

Enable Clear (Activacion entrada de reposicion): si se selecciona, es posible restablecer el proceso de memorizacion.

Reset request (Con salida de consulta): si se activa, es posible sefalar que existe la opcidn de reinicio. El comportamiento
puede ser de tipo 1 o 2.

@ jimportante!

Si se trata de una salida de consulta de tipo 2, se utiliza un temporizador del sistema.
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9.4.2.6. Macro de reinicio manual (MACRO RESTART MANUAL) (numero max. = 16 con MSC-CB, numero
max. = 32 con MSC-CB-S incluyendo otros operadores de reinicio)

El operador MACRO RESTART MANUAL permite combinar un compo- (~) Property

nente légico elegido por el usuario con el bloque de funcion de reinicio MACRO RESTART MACRO RESTART MANUAL
manual (USER RESTART MANUAL) segun la siguiente tabla de verdad: gicou ot Looic
hﬂ-l “’ I )

L=

[ Select Legic
AND ¥

Restart
Input Logic

1 w

Select Legic
AND ¥

Enable C
Enable Out

2ar

[] Reset Request
q

Fig. 202: Macro de reinicio manual

Clear Restart _+_ Input Output Solicitud de reinicio
1 X X 0 0
X X 0 0 0
0 0 1 Mantener memoria 1
0 Flanco ascendente 1 1 0

Parametro
Input Logic (Entrada Iégica): con esta opcion se puede ajustar el nimero de entradas légicas empleadas (de 2 a 7).

Select Logic (Seleccion de la l6gica): permite seleccionar el tipo de operador entre las siguientes opciones: AND, NAND,
OR, NOR, XOR, XNOR.

Enable Clear (Activacion entrada de reposicion): al seleccionar esta opcion se puede restablecer el proceso de memoria.
Enable Out (Activacion salida): al seleccionar esta opcién es posible mostrar el resultado intermedio de la légica.
Reset request (Con salida de consulta): si se activa, es posible senalar que existe la opcion de reinicio.

Reinicio entrada logica (solo MSC-CB-S): con esta opcién se puede ajustar el nimero de entradas logicas de reinicio em-
pleadas (de 1 a 7). Si se selecciona 1, no se tiene en cuenta la légica.

Reinicio seleccion légica (solo MSC-CB-S): permite seleccionar el tipo de operador de la légica de reinicio entre las siguientes
opciones: AND, NAND, OR, NOR, XOR, XNOR.
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9.4.2.7. Macro de reinicio controlado (IACRO RESTART MONITORED) (nimero max. = 16 con MSC-CB,
niimero max. = 32 con MSC-CB-S incluyendo otros operadores de reinicio)

El operador MACRO RESTART MONITORED permite combinar un (<) Property
componente légico elegido por el usuario con el blogue de funcion MACRO RESTART MACRO RESTART MONITORED
USER RESTART MONITORED segln la siguiente tabla de verdad:

fogicOut .
nput Logic

& 2 v

Select Logic
AND ~

[] Reset Request

Fig. 203: Macro de reinicio controlado

Clear Restart | | Input Output Solicitud de reinicio
1 X X 0 0
X X 0 0 0
0 0 1 Mantener memoria 1
0 I | 1 1 0
Parametro

Input Logic (Entrada logica): con esta opcion se puede ajustar el nimero de entradas logicas (de 2 a 7).

Select Logic (Seleccion de la l6gica): permite seleccionar el tipo de operador entre las siguientes opciones: AND, NAND,
OR, NOR, XOR, XNOR.

Enable Clear (Activacion entrada de reposicion): si se selecciona, es posible restablecer el proceso de memorizacion.
Enable Out (Activacion salida): al seleccionar esta opcion es posible mostrar el resultado intermedio de la légica.
Reset request (Con salida de consulta): si se activa, es posible senalar que existe la opcion de reinicio.

Reinicio entrada logica (solo MSC-CB-S): con esta opcioén se puede ajustar el nimero de entradas logicas de reinicio em-
pleadas (de 1 a 7). Si se selecciona 1, no se tiene en cuenta la légica.

Reinicio seleccion légica (solo MSC-CB-S): permite seleccionar el tipo de operador de la l6gica de reinicio entre las siguientes
opciones: AND, NAND, OR, NOR, XOR, XNOR.

2121331-09-07/25 (Traduccion del manual de instrucciones original) 167



:\:n::tgs:a%i:ncsl;rgg;i:r?gzd modular MSC E U c H N E R

9.4.2.8. PRE-RESET (solo MSC-CB-S, numero max. = 32 incluyendo otros operadores de reinicio)

El operador PRE-RESET puede utilizarse en caso de que deban (=) Property
emplearse varios pulsadores de reinicio. Por ejemplo, puede ser PRE-RESET
necesario colocar un interruptor de reinicio (pre-reset) en la zona de
peligro (en un punto en el que se pueda divisar toda la zona) y un
interruptor de reinicio (reset) fuera de la zona de peligro.

Ensble Clear
Waiting for Reset
Para el pre-reset y el reset, las transiciones 0-1-0 deben ser conse-

cutivas. Las transiciones del reset deben tener lugar entre 500 ms
y 5 s después de las transiciones del pre-reset.

Tirne [B5+120s]

HES

Is)

Blocking mandatory
'IEI Blod

ocking numbser

Fig. 204: Pre-reset
Parametro

Enable Clear (Activacion entrada de reposicion): si se selecciona, es posible restablecer el proceso de memorizacion.

Waiting for Reset (Con salida de consulta): si se activa, hay una salida mas disponible. Esta pasa a “1” (TRUE) cuando el
pre-reset ha terminado la transicion 0-1-0, mientras que pasa a “0” (FALSE) cuando el operador se restablece o el tiempo
entre las transiciones de las dos entradas ha expirado.

Time (Tiempo): duracion maxima de la transicion 0-1-0 (ajuste de 6 a 120 s).

Blocking mandatory (Interrupciones de senal): cuando se activa, es posible especificar un nimero de interrupciones de
la sefal IN (max. 7). La salida Q se activa si la sefial ha tenido menos interrupciones (transiciones 1-0-1) que el niumero
indicado, pero ha tenido al menos una interrupcion.

El comportamiento del operador se representa en las siguientes secuencias temporales:

In 4| E In 4| E U—U
PreReset H PreReset |_+
Reset : ]_ Reset : I_
Clear i i | I_ Clear % ;
a | I a | | R P

I

Wait | Wait |
| t<tme | times+120s | t<time time 65 + 120s
Fig. 205: Pre-reset sin interrupciones de senal Fig. 206: Pre-reset con interrupciones de sefal

(nimero de asignaciones = 2)
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9.4.3. Operadores de bloqueo
9.4.3.1. Logica de bloqueo (GUARD LOCK) (nimero max. con MSC-CB = 4, nimero max. con

MSC-CB-S = 8)
El operador GUARD LOCK vigila el estado de bloqueo de un BLOQUEO @ Property
ELECTROMECANICO. Para ello, se comprueba si el comando de GUARD LOCK
blogueo coincide con el estado de INTERLOCK y de FEEDBACK. La GUARD LOCK

B> Gate = [] Manual Reset
LockOut

" Lock fbk g Reset Type
»> Automatic

salida principal OUTPUT es “1” (TRUE) cuando el bloqueo esta activo.

UnLock Time (s) [0.0=25]s
oo |

Feedback Time (s) [0.01+3]s
0,07

Interlock Spring

[] Mandatory Gate opening
[] Gate not present

[] Enable Error Qut

Fig. 207: Logica de blogueo
Descripcion de las entradas y salidas
Entrada LOCK_FBK: la entrada LOCK_FBK indica el estado del solenoide (Feedback) que activa o desactiva el bloqueo. El

bloqueo electromecanico se activa o desactiva mediante un comando en el solenoide. Por ejemplo, puede evaluarse el
estado del solenoide mediante un contacto NO que se conmuta cuando se energiza el solenoide, como muestra la figura.

Vee Vee
O
O . . . .
Solenoide no energizado Solenoide energizado
" peee Modulos de entrada ~ P@ps  Modulos de entrada
EUCHNER EUCHNER
g 8 88
'“; t; lM; 0.1
:a' '= Cﬁ' l!.l
MsSCCB MSCCB
nﬁ| é “Ei IE'I
g o & 0
d & b &
I © i
a ==
m.-ﬂ é nu-[‘] IE'I
"""6 é "“"C‘l é
MsC MSC
e )

Fig. 208: Ejemplo de deteccion del estado del solenoide de blogueo. La senal que llega al médulo es procesada por el
operador GUARD LOCK.
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Entrada GATE: la entrada GATE registra el estado de la posicion de la puerta. La posicion de la puerta (GATE) se vigila utili-
zando contactos adecuados. Por ejemplo, puede evaluarse el estado de la puerta mediante un contacto NO que se activa
al cerrar la puerta, como muestra la figura.

Vee Vee
N -
Posicion de la puerta abierta I Posicion de la puerta cerrada
~ teee  Mobdulos de entrada " peee  Modulos de entrada
EUCHNER EUCHNER
88 88
lh; .i l“a a
TN )
MSCCB MSCCB
a & oG &
g o g o
X 5 5
|:| o] c: o]
=X ="
o ,_‘b é ‘u"_a[E] 6
MSC MSC
Lt # .

Fig. 209: Ejemplo de deteccion de la posicion de la puerta de un bloqueo electromecanico. La sefal que llega al modulo
es procesada por el operador GUARD LOCK.

Entrada UNLOCK_CMD: la entrada UNLOCK_CMD registra el comando del usuario que evalta la activacion o desactivacion
del bloqueo. En concreto:

» Desactivacion del bloqueo: la senal de control UNLOCK_CMD debe adoptar el valor “1” (TRUE).
» Activacion del bloqueo: la senal de control UNLOCK_CMD debe adoptar el valor “0” (FALSE).
La senal de control puede venir, por ejemplo, de una tecla.

Salida OUTPUT: segun el valor adoptado, esta senal proporciona la informacion que se muestra en la tabla de abajo.

VALOR Significado
> Puert, d
Output 1 (TRUE) verta cerraca
» Bloqueo activo
» Se solicita la desactivacién del bloqueo.
Output 0 (FALSE) solctta a desactivacion a
» Hay un error.

Salida LOCKOUT: esta senal controla el solenoide de bloqueo y puede tener los valores “0” (FALSE) y “1” (TRUE).

Salida ERROROUT: si presenta el valor “1” (TRUE), esta sefnal indica que hay un error en el accionamiento del blogueo. Si
no hay ningun error, presenta el valor “0” (FALSE).
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Modos de funcionamiento

El operador GUARD LOCK comprueba si coinciden el estado del comando UNLOCK_CMD, la posicion de la puerta (INTER-
LOCK) por medio de la entrada GATE y el estado del solenoide por medio de la entrada LOCK_FBK. La salida principal
OUTPUT adopta el valor “1” (TRUE) cuando la puerta esta cerrada y bloqueada.

Modo de funcionamiento sin puerta (Gate): en este caso, el usuario (*) Property
selecciona el parametro “Tur nicht vorhanden” (Puerta no disponible). GUARD LOCK

GUARD LOCK

La entrada LOCK_FBK debe conectarse necesariamente a un ele-
mento de entrada del tipo LOCK FEEDBACK, que detecta el estado
del solenoide o del bloqueo.

o [ ] Manual Reset

LockiQut
Resat Type
Autornatic
La entrada UNLOCK_CMD puede conectarse libremente dentro del
diagrama eléctrico y determina el accionamiento del blogueo.

UnLack Time (5) [0.0+25]s
oo ||

La sefial OUTPUT es “1” (TRUE) cuando la puerta de proteccion esta Feedback Time (<) [0.01=3]s
cerrada y el bloqueo esta activo. Si se utiliza un comando de des- 0,07

bloqueo en la entrada UNLOCK_CMD, OUTPUT adopta el valor “0” _
(FALSE) y el blogueo se libera mediante LOCKOUT. Interiock Spring

[] Mandatory Gate opening

La senal OUTPUT también presenta el valor “0” (FALSE) cuando hay
algtin error (por ejemplo, puerta abierta con el bloqueo activado, Gate not present
tiempo de respuesta superior al valor maximo permitido, etc.). [ ] Enable Error Out

Desde el momento en que se registra el comando de desbloqueo Fie. 210: Légica de bl " di
UNLOCK_CMD, la salida LOCKOUT libera el bloqueo al cabo de un '8 &+Y" %%'Ca € blogueo / puerta no dispo-
tiempo de desenclavamiento definido por el usuario. nibie

El tiempo de activacion del solenoide esta estrechamente relacionado con sus propiedades técnico-fisicas, por lo que po-
dria variar segun el bloqueo utilizado. Al activar LOCKOUT, la senal LOCK_FBK cambia de estado en diferentes momentos.
Para paliar esta variabilidad, el usuario puede modificar el valor del parametro “Rickfiihrkreis Zeit (s)” (Tiempo del circuito
de retorno), que define el lapso maximo transcurrido antes de que cambie el estado de la entrada LOCK_FBK. El operador
GUARD LOCK espera a que se produzca este cambio de estado una vez activado el solenoide. Debe cumplirse la condicion
tiempo de respuesta > tiempo de activacion del solenoide.

A continuacion ilustramos lo anterior con un ejemplo practico.

Ejemplo de modo de funcionamiento sin puerta (Gate): en este ejemplo, el usuario libera el bloqueo con el bloque de fun-
cion “SWITCH", que esta constituido por una tecla. La sefal LOCKOUT controla la salida de monitorizacion “STATUS”. Este
comando controla el accionamiento del bloqueo (el solenoide). El estado del solenoide y del bloqueo se registra mediante
la entrada “Lock_fbk" a través del bloque de entrada “LOCK FEEDBACK". La salida “Outputl” indica el estado del bloqueo.

El blogueo utilizado en el ejemplo permanece blogueado cuando el solenoide no esta energizado. Debe seleccionarse la
opcioén “Federverriegelung” (Blogueo por resorte).

Lock_fbk Outputl

@ Property

GUARD LOCK

mp

FOX_ELETTROMAG

ual Reset

Input 1 (M1) /P17 Pin 1 b, 1 = 0SSP { i Automatic
UnLock Time (s)

05

Feedback Time (s)
0.1
nterlock Spring

[] Mandatary Gate apening

Gate not present

["] Enable Errar Out

LockOut

Fig. 211:  Ejemplo de modo de funcionamiento sin puerta (Gate)
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A la derecha se muestran los parametros del operador GUARD LOCK. A la izquierda se representa un
Consejo ejemplo de aplicacion. Puede observarse que la respuesta del solenoide consta de dos contactos,
uno NC y otro NO. Si se energiza el solenoide, cambia el estado de ambos contactos.

En la figura de abajo se muestran los procesos que se llevan a cabo durante el funcionamiento:

L.

El usuario da la orden de desactivar el bloqueo. La senal “UNLOCK CMD” cambia de LLO a LL1, mientras que la senal
“Outputl” cambia de LL1 a LLO.

. La desactivacion del solenoide se produce con un retardo (tiempo de desbloqueo) de 0,5 segundos respecto al sistema

de control. La senal “LOCK OUT” cambia de LLO a LL1.

La desactivacion efectiva del solenoide se produce con un retardo de 95 ms respecto al accionamiento. Esto es nece-
sario debido a las caracteristicas técnicas del solenoide. El valor 95 ms es inferior a 100 ms (tiempo de respuesta),
por lo que no hay ningun error.

El usuario solicita la activacion del bloqueo. La senal “UNLOCK_CMD” cambia de LL1 a LLO, igual que la sefal de ac-
cionamiento “LOCK OUT".

La activacion efectiva del solenoide se produce con un retardo aproximado de 95 ms respecto al accionamiento. Ahora,
el bloqueo esta realmente activado.

En cuanto el operador GUARD LOCK detecta que el bloqueo esta activado y la puerta esta cerrada, la senal “Outputl”
cambia a LL1.

Secuencia de senales
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

.....

1 ' 3 1 ¥ 1
. . b L b e
T T T T T T

tims] o 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000 4500 5000

Fig. 212: Secuencias de senales durante el funcionamiento del bloque GUARD LOCK en el modo de funcionamiento sin

puerta (Gate)
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Modo de funcionamiento con puerta (Gate): En este caso, no debe se-
leccionarse el parametro “Tiir nicht vorhanden” (Puerta no disponible).

La entrada GATE debe conectarse necesariamente a un blogue de
funcion de entrada del tipo INTERLOCK, que detecta el estado de la
puerta. La entrada LOCK_FBK debe conectarse necesariamente a un
bloque de funcion de entrada del tipo LOCK FEEDBACK. Esta senal
detecta el estado del solenoide y del blogueo.

La entrada UNLOCK_FBK puede conectarse libremente dentro del
diagrama eléctrico y determina la solicitud de desactivacion del
bloqueo (cuando presenta el valor “1” [TRUE]).

La salida OUTPUT es “1” (TRUE) cuando la puerta de proteccién
esta cerrada y el bloqueo esta activo. Si se utiliza un comando de
desbloqueo en la entrada UNLOCK_CMD, la salida OUTPUT adopta
el valor “0” (FALSE) y el bloqueo se desactiva mediante LOCKOUT.

La salida OUTPUT también presenta el valor “0” (FALSE) cuando hay
algun error (por ejemplo, puerta abierta con el bloqueo activado,
tiempo de respuesta superior al valor maximo permitido, etc.).

@ Property

GUARD LOCK

GUARD LOCK
O [] Manual Reset

LockOut
Reset Type

Automatic

UnLack Time (s) [0,0+25]s
00 ||

Fig. 213:

Feedback Time (s) [0,01+3]s
0.07

Interiock Spring
[] Mandatory Gate opening

[] Gate not present |
[] Enable Error Qut

Logica de bloqueo / puerta disponible

Desde el momento en que se registra el comando de desbloqueo UNLOCK_CMD, la salida LOCKOUT libera el bloqueo al
cabo de un tiempo definido por el usuario. Este parametro corresponde al tiempo de desenclavamiento, que puede mo-
dificarse. El tiempo de activacion del solenoide esta estrechamente relacionado con sus propiedades técnico-fisicas, por
lo que podria variar segun el bloqueo utilizado. Al activar LOCKOUT, la senal LOCK_FBK cambia de estado en diferentes
momentos. Para paliar esta variabilidad, el usuario puede modificar el valor del parametro “Riickfiihrkreis Zeit (s)” (Tiempo
del circuito de retorno), que define el lapso maximo transcurrido antes de que cambie el estado de la entrada LOCK_FBK.
El operador GUARD LOCK espera a que se produzca este cambio de estado una vez activado el solenoide. Debe cumplirse
la condicion tiempo de respuesta > tiempo de activacion del solenoide.

A continuacion ilustramos lo anterior con un ejemplo practico.

Ejemplo de modo de funcionamiento con puerta (Gate): en este ejemplo, el usuario libera el bloqueo con el bloque de fun-
cion “SWITCH", que esta constituido por una tecla. La senal LOCKOUT controla la salida de monitorizacion “STATUS”. Este

comando controla el accionamiento del bloqueo (el solenoide).

El estado del bloqueo se detecta mediante la entrada “Lock_fbk” a través del bloque de entrada “LOCK FEEDBACK”". La

salida “Outputl” indica el estado del bloqueo.
La entrada “INTERLOCK” vigila la posicion de la puerta.

El bloqueo utilizado en el ejemplo permanece activo cuando el solenoide no esta energizado, por lo que debe seleccionarse
la opcion “Interlock Spring” (Enclavamiento mecéanico [corriente de reposo]).

WINTERLOCK
o

Input 1 (MSC-CB-5)/P17
Input 2 (MSC-CB-5)/P18

1
2

Pin
Prin

GUARD LOCK

LOCK FEEDBACK

Input 3 (MSC-CB-S)/P19
Input 4 (MSC-CB-5)/P20

Input 5 (MSC-CB-5)/P21

Fig. 214:  Ejemplo de modo de funcionamiento con puerta (Gate)

@ Property
GUARD LOCK

[ Manual Reset

Reset Type
Automatic

UnLack Time (s) [0,0+25]s
0.0

Feedback Time (s) [0.01+3]s
0,07

Interlack Spring

] Mandatory Gate opening
] Gate not present

] Enable Error Qut
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A la derecha se muestran los parametros del operador GUARD LOCK. A la izquierda se representa un
ejemplo de aplicacion. Puede observarse que la respuesta del solenoide consta de dos contactos,
uno NC y otro NO. Si se energiza el solenoide, cambia el estado de ambos contactos. En cambio,
para la posicion de la puerta se utilizan dos contactos NC.

Consejo

En la figura de abajo se representan los procesos que se llevan a cabo durante el funcionamiento.

L.

El usuario da la orden de desactivar el bloqueo. La senal “UNLOCK CMD” cambia de LLO a LL1, mientras que la senal
“Outputl” cambia de LL1 a LLO.

La desactivacion del solenoide se produce con un retardo (tiempo de desbloqgueo) de 0,5 segundos respecto al sistema
de control. La senal “LOCK OUT” cambia de LLO a LL1.

La desactivacion efectiva del solenoide se produce con un retardo de 95 ms respecto al accionamiento. Esto es nece-
sario debido a las caracteristicas técnicas del solenoide. El valor 95 ms es inferior a 100 ms (tiempo de respuesta),
por lo que no hay ningun error.

4. El blogueo esta desactivado y el usuario abre la puerta. La sefial FBK_GATE cambia de LL1 a LLO.

5. El usuario cierra la puerta y la sefial FBK_GATE cambia de LLO a LL1.

6. El usuario solicita la activacion del bloqueo mediante la senal “UNLOCK CMD". El operador GUARD LOCK detecta que

la puerta esta cerrada por medio de FBK GATE y acciona el bloqueo mediante LOCK OUT. La senal LOCK OUT cambia
de LL1 a LLO.

La activacion efectiva del solenoide se produce con un retardo aproximado de 95 ms después de que la sefial LOCK OUT
se haya aplicado al solenoide. Ahora, el blogueo esta realmente activado.

En cuanto el operador GUARD LOCK detecta que el bloqueo esta activado y la puerta esta cerrada, la senal “Outputl”
cambia a LL1.

Secuencia de senales

FBK_ELEKT. | : | i @
UNLOCK_CMD | | |

FBK_GATE | | @ |® | | |
wort [ @ .
oor | - (@ 1 ®

timsl o 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000 4500 5000

Fig. 215: Secuencias de senales durante el funcionamiento del bloque GUARD LOCK en el modo de funcionamiento

con puerta (Gate)
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Modo de funcionamiento con obligacion de abrir la puerta: en este
caso, no debe seleccionarse el parametro “Tir nicht vorhanden”
(Puerta no disponible). En su lugar, debe seleccionarse el parametro
“Schutztir zwingend 6ffnen” (Apertura obligatoria de la puerta de
proteccion). La entrada GATE debe conectarse necesariamente a una
senal del tipo INTERLOCK, que detecta el estado de la posicion de
la puerta. La entrada GATE debe confirmar la apertura de la puerta.
La entrada LOCK_FBK debe conectarse necesariamente a una senal
del tipo LOCK FEEDBACK, que detecta el estado del solenoide y del
bloqueo. La entrada UNLOCK_CMD puede conectarse libremente
dentro del diagrama eléctrico y determina la solicitud de desactivacion
del bloqueo (cuando presenta el valor “1” [TRUE]).

La salida OUTPUT es “1” (TRUE) cuando la puerta de proteccion
esta cerrada y el bloqueo esta activo. Si se utiliza un comando de
desbloqueo en la entrada UNLOCK_CMD, la senal OUTPUT adopta el
valor “0” (FALSE) y el bloqueo se libera mediante LOCKOUT.

La salida OUTPUT también presenta el valor “0” (FALSE) cuando hay
algun error (por ejemplo, puerta abierta con el bloqueo activado,
tiempo de respuesta superior al valor maximo permitido, etc.).

Desde el momento en que se registra el comando de desbloqueo UNLOCK_CMD, la salida LOCKOUT libera el bloqueo al cabo

GUARD LOCK

Out
LockOut

@ Property
GUARD LOCK

[ ] Manual Reset

Reset Type
Autormnatic

UnLack Time (s) [0,0+25]s
Feedback Time (s) [0.01=3]s

"o
0,07

Interlock Spring

Mandatory Gate opening

] Gate nat present

] Enable Error Out

Fig. 216: Logica de blogueo / apertura obliga-
toria de la puerta

de un tiempo definido por el usuario. Este parametro corresponde al tiempo de desenclavamiento, que puede modificarse.

El tiempo de activacion del solenoide esta estrechamente relacionado con sus propiedades técnico-fisicas, por lo que po-

dria variar segun el blogueo utilizado. Al activar LOCKOUT, la sefial LOCK_FBK cambia de estado en diferentes momentos.

Para paliar esta variabilidad, el usuario puede modificar el valor del pardmetro “Rickfiihrkreis Zeit (s)” (Tiempo del circuito
de retorno), que define el lapso méaximo transcurrido antes de que cambie el estado de la entrada LOCK_FBK. El operador

GUARD LOCK espera a que se produzca este cambio de estado una vez activado el solenoide. Debe cumplirse la condicion

tiempo de respuesta > tiempo de activacion del solenoide.
A continuacion ilustramos lo anterior con un ejemplo practico.

Ejemplo de modo de funcionamiento con obligacion de abrir la puerta: en este ejemplo, el usuario libera el blogueo con el
bloque de funcion “SWITCH", que esta constituido por una tecla. La sefial LOCKOUT controla la salida de monitorizacion
“STATUS". Este comando controla el accionamiento del bloqueo (el solenoide). El estado del bloqueo se detecta mediante
la entrada “Lock_fbk” a través del bloque de entrada “LOCK FEEDBACK”. La salida “Outputl” indica el estado del bloqueo.

La entrada “Gate” vigila la posicion de la puerta por medio del bloque de entrada FBK_GATE.

El bloqueo utilizado en el ejemplo permanece activo cuando el solenoide no esta energizado, por lo que debe seleccionarse
la opcion “Interlock Spring” (Enclavamiento mecanico [corriente de reposo]).

]ﬁ E]lmsmocx

Input 1 (MSC-CB-5)/P17
u

Input 2 (MSC-CB-5)/P18

GUARD LOCK

Qut

LockOut
Lock fiok h

Input 3 (MSC-CB-5)/P19
Input 4 (MSC-CB-5)/P20

Input 5 (MSC-CB-5)/P21

Fig. 217: Ejemplo de modo de funcionamiento con obligacion de abrir la puerta

@ Property

GUARD LOCK
[ Manual Reset

Reset Type
Automatic

UnLack Time (s) [0,0=25]s

Feedback Time (s) [0,01=3]s
007

Interlock Spring
Mandatory Gate cpening
[] Gate not present

[ Enable Error Qut
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A la derecha se muestran los parametros del operador GUARD LOCK. A la izquierda se representa un
ejemplo de aplicacion. Puede observarse que la respuesta del solenoide consta de dos contactos,
uno NC y otro NO. Si se energiza el solenoide, cambia el estado de ambos contactos. En cambio,
para la posicion de la puerta se utilizan dos contactos NC.

Consejo

En la figura de abajo se representan los procesos que se llevan a cabo durante el funcionamiento.

L.

El usuario da la orden de desactivar el bloqueo. La senal “UNLOCK CMD” cambia de LLO a LL1, mientras que la senal
“Outputl” cambia de LL1 a LLO.

El solenoide o el bloqueo se desactivan con un retardo (tiempo de desblogueo) de 0,5 segundos. La sefial “LOCK OUT”"
cambia de LLO a LL1.

La desactivacion efectiva del solenoide se produce con un retardo de 95 ms respecto al accionamiento. Esto es nece-
sario debido a las caracteristicas técnicas del solenoide. El valor 95 ms es inferior a 100 ms (tiempo de respuesta),
por lo que no hay ningun error.

4. El blogueo esta desactivado y el usuario abre la puerta. La sefial FBK_GATE cambia de LL1 a LLO.

5. El usuario cierra la puerta y la sefial FBK_GATE cambia de LLO a LL1.

6. El usuario solicita la activacion del bloqueo mediante la senal “UNLOCK CMD". El operador GUARD LOCK detecta que

la puerta esta cerrada por medio de FBK GATE y acciona el bloqueo mediante LOCK OUT. La senal LOCK OUT cambia
de LL1 a LLO.

La activacion efectiva del solenoide se produce con un retardo aproximado de 95 ms después de que la sefial LOCK OUT
se haya aplicado al solenoide. Ahora, el blogueo esta realmente activado.

En cuanto el operador GUARD LOCK detecta que el bloqueo esta activado y la puerta esta cerrada, la senal “Outputl”
cambia a LL1.

Secuencia de senales

UNLOCK_CMD |

tims] 0 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000 4500 5000

Fig. 218: Secuencias de senales durante el funcionamiento del bloque GUARD LOCK en el modo de funcionamiento con

obligacion de abrir la puerta
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En el modo de funcionamiento “Obligacion de abrir la puerta”, el operador GUARD LOCK indica que hay un error si no detecta
que se ha abierto la puerta después de haber solicitado la desactivacion del bloqueo. Esto puede verse claramente en la
figura que hay a continuacion. En este caso, se ha seleccionado la opcién “Aktivierung Error out” (Activacién Error out) en
el esquema de la figura 61 para poder ilustrar el fallo en el grafico.

El operador solicita la desactivacion del bloqueo, pero la puerta no llega a abrirse. Este estado se indica mediante la senal
“FBK_GATE", que permanece en LL1. En consecuencia, el operador GUARD LOCK muestra un error (cambio de LLO a LL1)
cuando se completa el ciclo de accionamiento del blogueo (momento E).

Secuencia de senales

FBK_ELEKT. | ;'

UNLOCK_CMD

FBK_GATE

Outputl |

LOCK OUT i

ERROR

i . . ‘
i ’ i i Il
L [ I ! '

[ W

I i \ i I V W i 3 3

tims] o 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000 4500 5000

Fig. 219: Ejemplo de un posible fallo en el modo “Obligacién de abrir la puerta”. En este caso, el error se produce
porque la puerta no llega a abrirse aunque se haya solicitado el desbloqueo o el bloqueo del enclavamiento.

Parametro

Manueller Reset (Restablecimiento manual): existen dos tipos de restablecimiento: “Manual” y “Controlado”. Si se selecciona
el restablecimiento manual, se comprueba tnicamente el paso de la sefal de 0 a 1. En caso de restablecimiento controlado,
se comprueba tanto el paso de 0 a 1 como el cambio nuevamente a 0.

Manual Controlado
t2
]
1
< !
Reset . Reset | N
1 t 1 YW/
o f
ouT ouT
t=250ms t1 >250 ms
t2=250ms

Fig. 220: Restablecimiento manual/controlado de la légica de blogqueo
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FAN ADVERTENCIA

Si esta activado el restablecimiento manual, debe utilizarse una entrada consecutiva a las entradas
ocupadas por el bloque de funcion.

Ejemplo: si se utilizan Inputl e Input2 para el bloque de funcién, debera utilizarse Input3 para la entrada
de restablecimiento.

Entriegelungszeit (s) (Tiempo de desenclavamiento): tiempo que transcurre entre la activacion de la entrada Unlock_cmd y
la liberacion real del enclavamiento.

» 0 ms-1 s: intervalos de 100 ms
» 1,5 510 s: intervalos de 0,5 s
» 15 s5-25 s: intervalos de 5 s

Riickfiihrkreis Zeit (s) (Tiempo del circuito de retorno): retardo maximo entre la salida LockOut y la entrada Lock_fbk (segln
lo indicado en la hoja de datos del bloqueo, con retardo deseado).

» 10 ms-100 s: intervalos de 10 ms
» 150 ms-1 s: intervalos de 50 ms
» 1,5 s-3 s: intervalos de 0,5 s

Mechanisch verriegelt (Ruhestrom) (Enclavamiento mecanico [corriente de reposo]): el blogqueo se enclava de forma pasiva
y se libera de forma activa, es decir, se bloquea mediante la fuerza mecanica de un resorte. Asi, el bloqueo permanece
enclavado aunque se corte el suministro eléctrico.

Schutztiir muss einmal gedffnet werden (La puerta de proteccion debe abrirse una vez): el ciclo solo continua al abrir la
puerta y confirmar a continuacion la entrada GATE.

Tiir nicht vorhanden (Puerta no disponible): si se selecciona, se desactiva la entrada GATE.

Aktivierung Fehlerausgang (Activacion salida de error): se selecciona para habilitar una sefal (Error OUT) que avise de un
fallo de funcionamiento del blogueo. Si Error OUT= 1 (TRUE), hay un fallo en el bloqueo.
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9.4.4. Operadores de contador

Los operadores del tipo COUNTER permiten al usuario generar una sefal (TRUE) en cuanto se ha alcanzado el recuento
indicado.

9.4.4.1. Contador (COUNTER) (nimero max. = 16)
El operador COUNTER es un contador de impulsos.

Existen de tres tipos: @ :’Iili;:erty
1. AUTOMATICO Ck down
2. MANUAL , Erzble Clzar
3. MANUAL + AUTOMATICO Countng (212353
Mp = E .
I s [] Double edge

Counter Type

Manual/Automatic ~

En los siguientes ejemplos, el valor de contador es 6:

1. El contador genera un impulso con una longitud de dos ciclos
internos en cuanto se alcanza el valor de contador indicado. Siel Fig. 221:  Contador
pin de CLEAR no estd activado, este es el modo estandar.

gt

i i l ! i ! ! : :
| | | | | |
otemal | 4! 3! 3} wi sl gidli Zi3i&4iS5i0f1i 2i 3 4i 5i0i1i 2i 3i &
| | 1 I 1 | |

counter | 1 1 |

Fig. 222:  Uso del contador sin entrada de reposicion

2. El contador pone la salida Q a “1” (TRUE) en cuanto se alcanza el valor de contador introducido. La salida Q se pone a
“0" (FALSE) si se activa la senal CLEAR.

st
- —j 2R

OutQ : | i i | i i

Internal 1 2_3i4 5:6;6 6i 61 61 0 0 01 1i2i3i4 5.6'6 6! 6
counter i i i | ! ) | !

Fig. 223: Uso del contador con senal CLEAR para restablecer la salida
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3. El contador genera una longitud de impulso que coincide con el tiempo de reaccion en cuanto se alcanza el conteo
indicado. Si se activa la sefal CLEAR, el contador interno se vuelve a poner a O.

A
- | H‘—‘ o an
ota H

I | ]
Internal | 9 ' 21 35 4§ 5{0i1i2i 0i 0i Oi 1i 21 3i 41 5i 0i 11 21 3i 4
counter i i i i i ;

Fig. 224 Uso del contador con sefal CLEAR para restablecer la entrada de contador

Parametro

Enable Clear (Activacion entrada de reposicion): si se selecciona, se activa la solicitud de Clear para restablecer el conta-
dor poniendo la salida Q nuevamente a “0” (FALSE). Ademas, existe la posibilidad de activar la funcién automatica con un
restablecimiento manual.

Sino se selecciona, el modo de funcionamiento sera automatico y al alcanzarse el valor de contador introducido, la salida
se pondra a “1” (TRUE) y se mantendra asi durante dos ciclos internos. A continuacion se restablecera.

Ck down (Cuenta atras): activa la cuenta atras.
Double edge (Ambos flancos): si se activa, se cuentan los flancos ascendente y descendente.

Estado del contador: si se selecciona, se puede reenviar el valor actual del contador al bloque COUNTER COMPARATOR a
través de la salida COUNTER.

9.4.4.2. Comparacion del valor del contador (COUNTER COMPARATOR) (solo MSC-CB-S y MSC-CB >4.0)

El operador COUNTER COMPARATOR permite comparar la salida
COUNTER del operador COUNTER con un valor de umbral.

Si el valor de contador del operador COUNTER es menor que el valor
de umbral, entonces la salida es “0” (FALSE).

@ Property
COUMTER COMPARATCR
Threshaold

Si el valor de contador es mayor o igual que el valor de umbral,
entonces la salida es “1” (TRUE).

Fig. 225: Comparacion del valor del contador

@ jlimportante!

El operador solo puede conectarse a la salida COUNTER de un operador de contador.

Parametro
Threshold (Umbral): valor de contador a partir del cual la salida se pone a “1” (TRUE).
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9.4.5. Operadores TIMER (numero max. = 32 con MSC-CB, numero max. = 48 con MSC-CB-S)
Los operadores del tipo TIMER permiten generar una senal (TRUE o FALSE) en un tiempo definido por el usuario.

9.4.5.1. MONOSTABLE
El operador MONOSTABLE genera una salida de “1” (TRUE) en caso = @ Praperty

de flanco ascendente/descendente de la entrada. Este estado se
mantiene durante el tiempo ajustado.

MONOSTABLE

Parametro ut

Time (Tiempo): el retardo puede ajustarse a un valor entre 10 ms y
1098,3 s.

Rising Edge (Flanco ascendente): si selecciona esta opcion, la salida

se pondré a “1” (TRUE) durante el flanco ascendente de la sefal de

entrada y permanecera en ese estado durante el tiempo ajustado.  Fig- 226: Monostable
Sin embargo, este estado puede prolongarse mientras la entrada

siga siendo “1” (TRUE).

i

1T T <7

rd
S
7

Out

Fig. 227:  Cambio de estado si se usa con flanco ascendente

Si no selecciona esta opcion, la légica sera la inversa, es decir, la salida se pondra a “0” (FALSE) en caso de flanco descen-
dente de la senal de entrada y permanecera en ese estado durante el tiempo ajustado. Sin embargo, este estado puede
prolongarse mientras la entrada siga siendo “0” (FALSE).

AT
oo o o

Out | \

Fig. 228:  Cambio de estado si se usa con flanco descendente

Retriggerable (Rearmable): si selecciona esta opcion, el tiempo se restablecera con cada cambio de estado de la entrada.
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9.4.5.2. MONOSTABLE B

Este operador genera una salida de “1” (TRUE) en caso de flanco
ascendente/descendente de la entrada. Este estado se mantiene
durante el tiempo t ajustado.

Parametro MONOSTAELE_B
Time (Tiempo): el retardo puede ajustarse a un valor entre 10 ms y ut

1098,3 s.

Rising Edge (Flanco ascendente): si selecciona esta opcion, la salida
se pondra a “1” (TRUE) durante el flanco ascendente de la senal de
entrada y permanecera en ese estado durante el tiempo ajustado.

i

1T T <7

Fig. 229: Monostable_B

7
S
7

Out

Fig. 230:  Cambio de estado si se usa con flanco ascendente

Si no selecciona esta opcion, la logica sera la inversa, es decir, la salida se pondra a “0” (FALSE) en caso de flanco des-
cendente de la senal de entrada y permanecera en ese estado durante el tiempo ajustado.

T T <7

&
<

Out

Fig. 231:  Cambio de estado si se usa con flanco descendente

=» A diferencia del operador MONOSTABLE, la salida OUT de MONOSTABLE_B no se mantiene en “1” (TRUE) mas alla del
tiempo maximo t ajustado.

Retriggerable (Rearmable): si selecciona esta opcion, el tiempo se restablecera con cada cambio de estado de la entrada.
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9.4.5.3. Contacto de paso (PASSING MAKE CONTACT)

El operador PASSING MAKE CONTACT ofrece una salida que utiliza la ~) Property
sefal disponible en la entrada como pulso en la salida. Si esta senal PASSING MAKE CONTACT
es “1” (TRUE) durante mas tiempo que el ajustado, el pulso se limi-

tara al tiempo definido. En caso de flanco de entrada descendente, PASSING MAKE Time (Return to confirm):
el pulso se acorta. CONTACT 0.01
. B [ ] N OF O ms
Parametro
. . . DRetriggerabIE
Time (Tiempo): el retardo puede ajustarse a un valor entre 10 ms y

1098,3 s.

In ¥ ¥ { .3

Fig. 232:  Contacto de paso

Cut

Fig. 233:  Cambio de estado del contacto de paso sin la opcion “Retriggerable” activada

Retriggerable (Rearmable): si selecciona esta opcion, el tiempo no se restablecera en caso de flanco de entrada descendente.
Durante todo el tiempo ajustado, la salida se mantiene a “1” (TRUE). Si se produce un nuevo flanco de entrada ascendente,
el temporizador se reinicia.

=T =T

QOut

Fig. 234 Cambio de estado del contacto de paso con la opcion “Retriggerable” activada
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9.4.5.4. Retardo (DELAY)

El operador DELAY permite utilizar un retardo de senal y conmuta la ~ ) Property
salida a “1” (TRUE) tras el tiempo ajustado si cambia el estado de la DELAY
senal de entrada.

Time (Return to confirm):

Parametro 0.01
Time (Tiempo): el retardo puede ajustarse a un valor entre 10 ms'y ®s O ms
1098,3 s.

DRetriggerable

Rising Edge (Flanco ascendente): con este ajuste es posible seleccio- B
nar un retardo de conexion. Si se selecciona, el retardo comienza en [“]Rising Edge
el flanco ascendente de la senal de entrada. A continuacion, la salida

se pone a “1” (TRUE) y permanece en este estado durante el tiempo  Fig. 235: Retardo
ajustado siempre que la entrada siga siendo “1” (TRUE).

Out

Fig. 236:  Demora de conexién

Sino se selecciona nada, la légica es la inversa. Con este ajuste es posible seleccionar un retardo de desconexion. Durante
el flanco ascendente de la entrada, la salida es “1” (TRUE) y el retardo comienza con el flanco descendente de la entrada.
Al final del tiempo ajustado, la salida se pone a “0” (FALSE) siempre que la entrada esté a “0” (FALSE); de lo contrario,

seguira siendo “1” (TRUE).

i i B

Fig. 237: Retardo de desconexion

Retriggerable (Rearmable): si selecciona esta opcidn, el retardo se restablecera con cada cambio de estado de la entrada.
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9.4.5.5.

Retardo prolongado (LONG DELAY) (solo MSC-CB-S y MSC-CB >4.0)

El operador LONG DELAY permite utilizar un retardo de senal de hasta
15 horas y conmuta la salida a “1” (TRUE) tras el tiempo ajustado si
cambia el estado de la sefal de entrada.

Parametro

Time (Tiempo): el retardo puede ajustarse a un valor de entre 0,5y

54915 s.

Rising Edge (Flanco ascendente): con este ajuste es posible seleccio-
nar un retardo de conexion. Si se selecciona, el retardo comienza en
el flanco ascendente de la sefal de entrada. A continuacion, la salida
se pone a “1” (TRUE) y permanece en este estado durante el tiempo
ajustado siempre que la entrada siga siendo “1” (TRUE).

tm
IS
[ |

Timer

Fig. 238:

In N A

1]
Out
Fig. 239:  Demora de conexion

@ Property
LOMG DELAY
(0,55= 540153}

Time

05 |

(s) [0Oh:00m:00,5s]
Scale

{®) 0,55+3000s Step 0,55

() 30055+ 548155 Step s
Retriggerable
Rising Edge

Timer value

Retardo prolongado

Sino se selecciona nada, la légica es la inversa. Con este ajuste es posible seleccionar un retardo de desconexion. Durante
el flanco ascendente de la entrada, la salida es “1” (TRUE) y el retardo comienza con el flanco descendente de la entrada.
Al final del tiempo ajustado, la salida se pone a “0” (FALSE) siempre que la entrada esté a “0" (FALSE); de lo contrario,

seguira siendo “1" (TRUE).

—

Jul It
E——

Out

Fig. 240:

i

Retardo de desconexion

i

Retriggerable (Rearmable): si selecciona esta opcidn, el retardo se restablecera con cada cambio de estado de la entrada.

Timer value (Estado del temporizador): si se selecciona, se emite el valor actual del temporizador. Esta salida puede trans-
ferirse en la entrada a un operador DELAY COMPARATOR.
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9.4.5.6. Comparacion del valor del temporizador (DELAY COMPARATOR) (solo MSC-CB-S y MSC-CB >4.0)

El operador DELAY COMPARATOR permite comparar la salida TIMER (®) Property

de los Operadores TIMER con un valor de umbral. Si el valor de DELAY COMPARATOR

temporizador del operador TIMER es menor que el valor de umbral, (0,55549105)

entonces la salida es “0” (FALSE). Si el valor de temporizador es ma- || PEtAY COMPARATOR S

yor o igual que el valor de umbral, entonces la salida es “1” (TRUE). bomer ut 1= P
Scele

(®) (,55+3000s Step 0.5s

() 30055+54910s Step 55

Fig. 241: Comparacion del valor del tempori-
zador

@ jimportante!

El operador solo puede conectarse a la salida TIMER de un operador TIMER.

Parametro
Threshold (Umbral): valor de contador a partir del cual la salida se pone a “1” (TRUE).

Scale (Escala): el usuario puede seleccionar dos escalas diferentes para el tiempo T que se va a ajustar.
» 0,5 s-3000 s: intervalos de 0,5 s
» 3005 s-54915 s: intervalos de 5 s
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9.4.5.7. Linea de retardo (DELAY LINE)

Este operador permite utilizar un retardo de senal y pone a “0” |a salida
sino hay senal en la entrada una vez transcurrido el tiempo ajustado.

Si la entrada regresa a “1” antes de que transcurra ese tiempo, la
salida OUT genera un impulso LLO (FALSE). Su duracién sera casi
el doble del tiempo de respuesta y el impulso LLO se retrasara el
tiempo ajustado.

Parametro

Time (Tiempo): el retardo puede ajustarse a un valor entre 10 ms y
1098,3 s.

DELAY LINE

ut

Fig. 242:

]
e >

Linea de retardo

_> -4— 2xtrisp

IN IN
ouT | 1 ouT
- B>
Fig. 243: Retardo de desconexion sin filtro de interrupciones breves

=» Al contrario que el operador DELAY, el operador DELAY LINE no filtra interrupciones de la entrada que sean mas breves

que el tiempo ajustado.

®» Este operador aparece si se utiliza la OSSD retardada (la OSSD debe programarse con RESTART MANUAL).

Scale (Escala): el usuario puede seleccionar dos escalas diferentes para el tiempo T que se va a ajustar.

» 10 ms-60 s: intervalos de 10 ms
» 60,1 s-1098,3 s: intervalos de 100 ms

9.4.5.8.

El operador permite utilizar un retardo de senal y pone a “0” (FALSE)
la salida si no hay senal en la entrada una vez transcurrido el tiempo
ajustado (hasta 15 horas). Si la entrada regresa a “1” (TRUE) antes
de que transcurra ese tiempo, la salida OUT genera un impulso LLO
(FALSE). Su duracion sera casi el doble del tiempo de respuesta y el
impulso LLO se retrasara el tiempo ajustado.

Parametro

Time (Tiempo): el retardo puede ajustarse a un valor de entre 0,5y
54915 s.

LOMNG DELAY LINE
=

Fig. 244

Linea de retardo prolongado (LONG DELAY LINE) (solo MSC-CB-S y MSC-CB >4.0)

@ Property
LOMG DELAY LINE
(0,55+54815s]

Time

05 5 [©oh:00m:00,55
Scal=
(® 0,55+3000s Step 0,53

() 30055+54%15¢ St=p 5s

Linea de retardo prolongado

Scale (Escala): el usuario puede seleccionar dos escalas diferentes para el tiempo T que se va a ajustar.

» 0,5 s5-3000 s: intervalos de 0,5 s
» 3005 s-54915 s: intervalos de 5 s

= Al contrario que el operador DELAY, el operador DELAY LINE no filtra interrupciones de la entrada que sean mas breves

que el tiempo ajustado.

=» Este operador aparece si se utiliza la OSSD retardada (la OSSD debe programarse con RESTART MANUAL).
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9.4.5.9. Generacion de ciclos (CLOCKING)

El operador CLOCKING genera una salida de senal de reloj con la
duracién deseada cuando la entrada es “1” (TRUE).

CLOCKIMNG

La generacion de ciclos cuenta hasta con 7 entradas para el control
de la salida del régimen de trabajo.
Parametro

Time (Tiempo): el retardo puede ajustarse a un valor entre 10 ms'y
1098,3 s.

Duty Cycle Choice (eleccion de ciclo): se pueden elegir hasta 7 entra-
das para 7 comportamientos de ciclo distintos de la senal de salida.

Segln la entrada activada, la senal de ciclo asigna el régimen de
trabajo correspondiente a OUT.

La entrada EN siempre debe estar ajustada al nivel High (TRUE).

Para mas informacion sobre el modo de funcionamiento del operador, 18- 245 Generacion de ciclos

consulte la siguiente tabla.

EN 10 % 20 % 30 % 40 % 60 % 70 % 80 % ouT
0 0 0 0 0 0 0 0 0
1 0 0 0 0 0 0 0 50 %
1 1 0 0 0 0 0 0 10 %
1 0 1 0 0 0 0 0 20%
1 0 0 1 0 0 0 0 30%
1 0 0 0 1 0 0 0 40 %
1 0 0 0 0 1 0 0 60 %
1 0 0 0 0 0 1 0 70 %
1 0 0 0 0 0 0 1 80 %
1 1 0 0 0 0 0 1 90 %

Tabla 82: Seleccion del régimen de trabajo

= El circuito antepuesto del operador CLOCKING debe garantizar que junto con la habilitacion de EN solo haya una senal
de entrada (independientemente del régimen de trabajo 10 %, 80 %).

®» La presencia simultanea de la entrada EN y un nimero de entradas >1 en el nivel High (TRUE) genera una sefal de salida
con un régimen de trabajo del 50 %.

EN

DUTY CYCLE 50%

DUTY CYCLE 20% | |_ |

DUTY CYCLE 40%

DUTY CYCLE 80% | | J

Time

Fig. 246: Distintos regimenes de trabajo
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9.4.6. Funcion MUTING

La funcion de muting permite interrumpir el funcionamiento de un dispositivo de seguridad de forma temporal y automatica
para permitir el flujo normal de material a través de un paso protegido.

En otras palabras, si el sistema detecta un material y lo diferencia de un posible usuario (en una situacién de peligro), puede
“saltarse” el dispositivo de seguridad para garantizar el paso de ese material.

9.4.7. Operadores MUTING (nimero max. = 4 con MSC-CB, nimero max. = 8 con MSC-CB-S)
9.4.7.1. Muting simultaneo (MUTING “Con”)

La funcion de muting se activa cuando se interrumpen los sensores Property
S1 y S2 (el orden es irrelevante) en un plazo determinado por el MUTING *Con’
usuario de entre 2y 5 s (o bien S4 y S3 en caso de que el material Timeout (<)

pase en sentido contrario).

MUTING “Con"

< =
1T
5
1

utput

El operador MUTING “Con” con logica “simultanea” permite suprimir
la vigilancia de la senal de entrada mediante las entradas de sensor
S1, S2, S3y S4.

T
m| =
PR

Wit g0
=» Requisito: el ciclo de muting no comienza hasta que todas las fung  |Drectic
entradas de sensor (S1 - S4) son “0” (FALSE) y la entrada INPUT 2 LS
“1" (TRUE) esta desocupada. :_r?ﬁ osng
Parametro — i
Timeout (seg): ajusta el plazo, de 10 s a infinito, dentro del cual debe B
finalizar el ciclo de muting. Si el ciclo no ha finalizado al cabo de este e

plazo, el muting se interrumpe de inmediato.

Con Enable: si se selecciona, existe la posibilidad de habilitar o no
la funcion de muting. De lo contrario, la funcién de muting siempre
estara habilitada.

Fig. 247: Muting simultaneo

Existen dos modos de habilitacion: “Arranque/parada controlada por estado” y “Solo Habilitar”. Si elige “Arranque/parada
controlada por estado”, el ciclo de muting no se iniciara si “Enable” se ha ajustado a “1” (TRUE) o “0” (FALSE), sino que se
activara cuando comience un flanco ascendente.

Para desactivar el muting, “Enable” debe ajustarse a “0” (FALSE). En este modo, el muting se desactiva en caso de flanco
descendente, independientemente del estado. Si elige “Solo arranque con flanco”, no sera posible desactivar el muting.
“Enable” debe ajustarse a “0” (FALSE) para permitir un nuevo flanco ascendente para el siguiente ciclo de muting.

Direccién: permite determinar el orden en que se ocuparan los sensores. Si se ajusta a BIDIR (bidireccional), la ocupacién
podra tener lugar en ambos sentidos (de S1 y S2 hacia S3y S4y de S3y S4 a S1y S2). Si se ajusta a ascendente, la
ocupacionirade S1y S2 a S3y S4 vy, si se ajusta a descendente, ira de S3y S4 a S1y S2.

Cierre del Muting: existen dos modos: BARRERA y SENSOR. Si selecciona BARRERA, el muting finaliza con una sefal de
entrada ascendente. Con SENSOR, el muting finaliza al habilitarse el tercer sensor.
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Opcion BARRERA FOTOELECTRICA
Entrada S3 S4 Muting
1

(7]
-
(7]
N

Muting activado

— = =10 |0 | O|Oo

O || |—= 0| 0O OO

o|lo|lo|~ |~ |~|~|O
oO|lo|lOo|~ |~ |—=|O| O

1
1
X
X
0
1
1

o|lol~r |~ |~|~|oO

0

Tabla 83: Tabla de estado del muting simultaneo al elegir BARRERA FOTOELECTRICA

Opcion SENSOR
S1 S2 Entrada 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 activado
0 0 0 1 1 1
0 0 1 1 1 1
0 0 1 0 1 0
0 0 1 0 0 0

Tabla 84: Tabla de estado del muting simultaneo al elegir SENSOR

Blind Time (tiempo ciego): solo si “Cierre del Muting” = “Barrera”: debe activarse si, por ejemplo, se sabe que al fina-
lizar la supresion, sobresaldran objetos por el palé y podrian tocar la barrera fotoeléctrica, por lo que la entrada INPUT se
ajustara a “0” (FALSE). Durante el tiempo de prolongacion, la entrada INPUT se mantendra a “1” (TRUE). Este tiempo ciego
puede ajustarse entre 250 msy 1 s.

Tiempo Sensores: permite determinar el tiempo maximo (entre 2 sy 5 s) entre la activacion de dos sensores de muting.

Tiempo minimo de sensor: si se selecciona, el muting solo se podra activar si entre la activacion del sensor 1y el sensor
2 (o entre el sensor 3y el 4) transcurre un tiempo > 150 ms.
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9.4.7.2. MUTING “L”

La funcion de muting se activa cuando se interrumpen los sensores ~) Property
S1 y S2 (el orden es irrelevante) en un plazo determinado por el MUTING *L"
usuario de entre 2y 5 s.

Timeout (s)
El estado de muting finaliza al habilitarse el paso. wour | 10| ]
[¥] With Enable

Enable Type

El operador MUTING con logica “L" permite suprimir la vigilancia de
la senal de entrada mediante las entradas de sensor S1y S2.

Nuting

Enable Only ~

®» Requisito: el ciclo de muting no comienza hasta que S1y S2 son
“0" (FALSE) y la entrada “1" (TRUE) esta desocupada. [¥]With Muting Out

Senszor Time

Parametro End Muting Time
. . . . 255 v
Timeout (seg): ajusta el plazo, de 10 s a infinito, dentro del cual debe
finalizar el ciclo de muting. Si el ciclo no ha finalizado al cabo de este Blind Time
plazo, el muting se interrumpe de inmediato.

Con Enable: si se selecciona, existe la posibilidad de habilitar o no ' '
la funcion de muting. De lo contrario, la funcién de muting siempre  Fig. 248:  Muting L
estara habilitada.

Existen dos modos de habilitacion: “Arranque/parada controlada por estado” y “Solo Habilitar”. Si elige “Arranque/parada
controlada por estado”, el ciclo de muting no se iniciara si “Enable” se ha ajustado a “1” (TRUE) o “0” (FALSE), sino que se
activara cuando comience un flanco ascendente. Para desactivar el muting, “Enable” debe ajustarse a “0” (FALSE). En este
modo, el muting se desactiva en caso de flanco descendente, independientemente del estado. Si elige “Solo arranque con
flanco”, no sera posible desactivar el muting. “Enable” debe ajustarse a “0” (FALSE) para permitir un nuevo flanco ascen-
dente para el siguiente ciclo de muting.

Tiempo Sensores: permite determinar el tiempo maximo (entre 2 sy 5 s) entre la activacion de dos sensores de muting.

Tiempo de fin del Muting: aqui puede indicar la duracion maxima (entre 2,5 s y 6 s) entre la habilitacion del primer sensor
y la del paso peligroso.

Una vez transcurrido este plazo, la funcién de muting finalizara.

Blind Time (tiempo ciego): debe activarse si, por ejemplo, se sabe que al finalizar la supresion, sobresaldran objetos por el
palé y podrian tocar la barrera fotoeléctrica, por lo que la entrada se ajustara a “0” (FALSE). Durante el tiempo de prolon-
gacion, la entrada se mantendra a “1” (TRUE). Este tiempo de prolongacion puede ajustarse entre 250 msy 1 s.
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9.4.7.3. MUTING “secuencial”

La funcion de muting se activa cuando se interrumpen secuencial- ~ ) Property
mente los sensores S1y S2, seguidos de los sensores S3y S4 (sin MUTING "Seq"
limitacion temporal). Si el palé se mueve en el sentido contrario, la Timeout (5)
secuencia correcta sera: S4, S3, S2, S1. MUTING "Seq” ot | 10 _J

El operador MUTING con ldgica “secuencial” permite suprimir la
vigilancia de la senal de entrada mediante las entradas de sensor
S1, S2, S3y S4.

» Requisito: el ciclo de muting no comienza hasta que todas las
entradas de sensor (S1 - S4) son “0” (FALSE) y la entrada INPUT
“1" (TRUE) esta desocupada.

[v] With Enable

Enable Type
wirg || Enable Only

[¥] With Muting Out

Direction
BIDIR

. Muting Closing
Parametro CURTAIN v
CURTAIN
Timeout (seg): ajusta el plazo, de 10 s a infinito, dentro del cual debe S
finalizar el ciclo de muting. Si el ciclo no ha finalizado al cabo de este 250 ms v
plazo, el muting se interrumpe de inmediato.

Con Enable: si se selecciona, existe la posibilidad de habilitar ono .
la funcion de muting. De lo contrario, la funcién de muting siempre  Fig. 249: MUTING secuencial
estara habilitada.

Existen dos modos de habilitacion: “Arranque/parada controlada por estado” y “Solo Habilitar”. Si elige “Arranque/parada
controlada por estado”, el ciclo de muting no se iniciara si “Enable” se ha ajustado a “1” (TRUE) o “0” (FALSE), sino que se
activara cuando comience un flanco ascendente. Para desactivar el muting, “Enable” debe ajustarse a “0” (FALSE). En este
modo, el muting se desactiva en caso de flanco descendente, independientemente del estado. Si elige “Solo arranque con
flanco”, no sera posible desactivar el muting. “Enable” debe ajustarse a “0” (FALSE) para permitir un nuevo flanco ascen-
dente para el siguiente ciclo de muting.

Direccion: permite determinar el orden en que se ocuparan los sensores. Si se ajusta a BIDIR, la ocupacion podra tener
lugar en ambos sentidos (de S1 a S4 y de S4 a S1). Si se ajusta a ascendente, la ocupacion ira de S1 a S4 vy, si se ajusta
a descendente, ird de S4 a S1.

Cierre del Muting: existen dos modos: BARRERA y SENSOR. Si selecciona BARRERA, el muting finaliza con una sefal de
entrada ascendente. Con SENSOR, el muting finaliza al habilitarse el pendltimo sensot.
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0 1 0 1

0 1 0 0

Tabla 86: Tabla de estado del muting secuencial al elegir SENSOR

Blind Time (tiempo ciego): solo si “Cierre del Muting” = “Barrera”: debe activarse si, por ejemplo, se sabe que al fina-
lizar la supresion, sobresaldran objetos por el palé y podrian tocar la barrera fotoeléctrica, por lo que la entrada INPUT se
ajustara a “0” (FALSE). Durante el tiempo de prolongacién, la entrada se mantendra a “1” (TRUE). Este tiempo ciego puede
ajustarse entre 2560 msy 1 s.

2121331-09-07/25 (Traduccion del manual de instrucciones original) 193



:\:n::t?::a(:ii:‘ncslttargggrr?gzd modular MSC E U c H N E R

9.4.7.4. MUTING “T"

La funcién de muting se activa cuando se interrumpen los sensores ~) Property
S1 y S2 (el orden es irrelevante) en un plazo determinado por el MUTING “T"
usuario de entre 2y 5 s.

Timeout (s)

El estado de muting finaliza al habilitarse uno de los dos sensores. wpet | 10| |

El operador MUTING con logica “T" permite suprimir la vigilancia de [/] With Enable

Rluting

la senal de entrada mediante las entradas de sensor S1 y S2. Enable Type
Enable Onl
= Requisito: el ciclo de muting no comienza hasta que S1y S2 son
“0" (FALSE) y la entrada “1” (TRUE) esta desocupada. [l With Muting Out
Senscr Time
Parametro

Timeout (seg): ajusta el plazo, de 10 s a infinito, dentro del cual debe
finalizar el ciclo de muting. Si el ciclo no ha finalizado al cabo de este Fig. 250: Muting T
plazo, el muting se interrumpe de inmediato.

Con Enable: si se selecciona, existe la posibilidad de habilitar o no la funcién de muting. De lo contrario, la funcién de muting
siempre estara habilitada.

Existen dos modos de habilitacion: “Arranque/parada controlada por estado” y “Solo Habilitar”. Si elige “Arranque/parada
controlada por estado”, el ciclo de muting no se iniciara si “Enable” se ha ajustado a “1” (TRUE) o “0” (FALSE), sino que se
activara cuando comience un flanco ascendente. Para desactivar el muting, “Enable” debe ajustarse a “0” (FALSE). En este
modo, el muting se desactiva en caso de flanco descendente, independientemente del estado. Si elige “Solo arranque con
flanco”, no sera posible desactivar el muting. “Enable” debe ajustarse a “0” (FALSE) para permitir un nuevo flanco ascen-
dente para el siguiente ciclo de muting.

Tiempo Sensores: permite determinar el tiempo maximo (entre 2 sy 5 s) entre la activacion de dos sensores de muting.

194 (Traduccion del manual de instrucciones original) 2121331-09-07/25



EUCHNER

Manual de instrucciones
Controlador de seguridad modular MSC

9.4.7.5. MUTING OVERRIDE

La funcion OVERRIDE es necesaria cuando la maquina detiene la acti-
vacion del muting debido a una secuencia erréneay, en consecuencia,
el material ocupa el paso peligroso.

Este proceso activa la salida OUTPUT para permitir la retirada del
material que bloquea el paso.

El operador Muting Override debe conectarse tras el operador Muting
(“T", “L", “SEQ", “Con”; salida OUTPUT del MUTING [“T", “L", “SEQ”",
“Con"] directamente en la entrada INPUT de Muting Override).

El operador permite puentear la entrada de muting conectada direc-
tamente.

El operador Override solo puede activarse cuando el muting no esta
activo (INPUT = 0) y hay ocupado al menos un sensor de muting (o
la barrera fotoeléctrica).

OUTPUT conmuta a “0" légico (FALSE).

Fig. 251

La funcion Override finaliza en cuanto la barrera fotoeléctrica y los sensores de muting vuelven a estar libres. La salida

La funcion Override puede iniciarse controlada por estado o por flanco.

Inicio de Override con estado: esta funcion se utiliza cuando el comando de puenteo (OVERRIDE = 1) debe estar activo
durante todos los procesos siguientes. Sin embargo, no se podra activar otra funcion Override hasta que el comando se

desactive y se vuelva a activar.

Si la barrera fotoeléctrica y los sensores se habilitan (destapan) o si se supera el tiempo ajustado, el puenteo finaliza sin

que se necesiten otros comandos.

[ MUTING
OVERRIDE

putput
prerOut

Request

Muting Override

#  Property
MUTING OVERRIDE

Manual Reset

Reset Type
Maonitored v|

[“]With Occupied Sensors

Timeout (s)
300

8 |
Override Mode

Spring return key |

[#]With OverOut

With Request

Inicio de Override con flanco: |a funcion Override se activa con el flanco ascendente en la entrada Override (OVERRIDE = 1).

La funcién Override finaliza cuando la barrera fotoeléctrica y los sensores se habilitan (destapan) o si se supera el tiempo

ajustado.

La funcion Override solo puede volver a iniciarse si se vuelve a activar la habilitacion de Override (OVERRIDE = 1).

Parametro

@ AVISO

Con muting “L", esta opcion no se debe seleccionar.

=» De lo contrario se emitird una advertencia en la fase de compilacion y en el informe.

Con sensores ocupados: debe seleccionarse con muting secuencial, muting “T” y muting simultaneo.

= Elusuario debe tomar medidas de seguridad adicionales mientras esté activa la funcion Override.

Lista de comprobacion para la activacion de la funcion Override

Opcion “With Occupied Barrera fotoeléctrica

TP eI Sensor ocupado tapada Entrada Override Output
X X - 0 1 1
- X 0 1 1
- - 0 1 1
X 0 1 1

Tabla 87: Tabla de estado si se utiliza la funcidon Override
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Timeout (seg): permite ajustar el plazo, de 10 s a infinito, dentro del cual debe finalizar la funcién de puenteo.

Modo Override: permite configurar el inicio de la funcion Override (disparo por pulsos o estado).

Con OverQut: permite activar una salida de senal de Override (activa, si es High).

Con Request: permite activar una salida de senal (activa, si es High) para mostrar que la funcién de Override puede activarse.

Manueller Reset (Restablecimiento manual):
» Si la entrada RESET estéa activa (TRUE), se habilita la salida OUTPUT del bloque de funcion.
» Si la entrada RESET no esté activa (FALSE), la salida OUTPUT del blogue de funcién sigue a la solicitud de Override.

Existen dos tipos de restablecimiento: “Manual” y “Controlado”. Si se selecciona el restablecimiento manual, el sistema
comprueba Unicamente el paso de la senal de 0 a 1. En caso de restablecimiento controlado, se comprueba tanto el paso
de 0 a 1 como el cambio nuevamente a O.

Manual Controlado
t2
]
1
-~ !
Reset | Y Reset | N
1 t 1 YW/
R —p
ouT ouT
t=250ms t1 > 250 ms
t2=250ms

Fig. 252:  Muting Override Reset
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9.5. Otros bloques de funcion
9.5.1. Salida serie (SERIAL OUTPUT) (numero max. = 4)
El operador SERIAL OUTPUT emite el estado de hasta 8 sensores,

. ~ Property
para lo cual serializa los datos. SERIAL OUTPUT
. - - . « |Inputs number
Principio de funcionamiento In2 SERIAL QUTPUT 8 7+]

s [w Synchronous

Con este operador se emite el estado de todas las entradas conec-
tadas de dos formas distintas:

Ee Bit duration (ms)

40

Serializacion asincrona:

Intercharacter duration (ms)
100

1. El estado del cable esta en reposo “1” (TRUE).
2. La senal de transmision de datos de inicio es 1 bit = “0” (FALSE).

3. Se transmiten n bits, para lo cual se codifica el estado de las
entradas conectadas mediante Manchester:

» Estado 0: flanco ascendente en la mitad del bit hit duration

» Estado 1: flanco descendente en la mitad del bit

Fig. 253:  Salida serie

bit duration
L |
[ 1

0 1 1 0 1 0

4. La distancia entre senales es “1” (TRUE) para permitir la sincroni-
zacion de un dispositivo externo.

Por este motivo, en el método asincrono no esta disponible la salida  Qutput | _|
Clock (Reloj).
Serializacion sincrona Fig. 254:  Serializacién asincrona

1. La saliday el reloj estan en estado de reposo “0” (FALSE).

2. Transmision de n bits, para lo cual se codifica el estado de entrada 0| 1 1101 1]0
con OUTPUT como datos y CLOCK como base de tiempo.

3. La distancia entre senales es “0” (FALSE) para permitir la sincro-
nizacién de un dispositivo externo.

Cutput
Clock

Fig. 255:  Serializacién sincrona

Parametro

Numero de entradas: determina el nimero de entradas del bloque de funcion. Pueden ir de 2 a 8 (asincrona) o de 3 a 8
(sincrona).

Synchronous (Seleccion del modo): se puede elegir entre serializacion sincrona y asincrona.

Bit duration (ms) (Duracion de bit): en este campo se puede introducir el valor equivalente a la duracion de bits individuales
(entrada n) en la secuencia de pulsos a partir de los cuales se forma la transmision.

» 40 ms-200 ms: intervalos de 10 ms a
» 250 ms-0,95 s: intervalos de 50 ms

Intercharacter duration (ms) (Duracion intercaracter): en este campo se indica el tiempo que debe transcurrir entre la trans-

mision de una secuencia de pulsos y la siguiente.

» 100 ms-2,5 s: intervalos de 100 ms
» 356 s: intervalos de 500 ms
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9.5.2. 0SSD EDM (solo MSC-CB-S) (niimero max. = 32)

El bloque OSSD EDM (External Device Monitoring) permite supervisar (=) Property
de 1 a 4 respuestas EDM en relacion con una salida de seguridad
utilizando una entrada genérica de MSC.

Sila entrada In se ajusta a “1” (TRUE), entonces la sefial FBK_K debe CETLEDA
ajustarse a “0" (FALSE) y luego cambiar a “1” (TRUE) dentro del tiempo Input
indicado. Si la senal FBK_K no cambia en el tiempo especificado, la
salida OUTPUT se ajusta a “0” y el correspondiente LED CLEAR del
MSC parpadea para indicar el error. La salida de ERROR OUT también
se ajusta a “1” (TRUE).

OS50 EDM

External K delay (ms)
50ms+20c Step 50 ms

sof2 ms

Enable Clzar

Fig. 256:  OSSD EDM

Si en la salida de seguridad esta activada la senhal de error, esta se ajusta a “1” (TRUE) cuando se detecta un error en el
circuito de retorno externo:

0SSD 0SSD i 0SSD
FBK FBK | FBK
Dy ok | 4 ok Lok |
ERROR OUT ERROR OUT ERROR OUT
Fig. 257: Ejemplo de OSSD con sefal de Fig. 258: Ejemplo de OSSD con senal de feedback erro-
feedback correcta: en este caso, nea (rebasamiento del tiempo de conmutacion
ERROR OUT=FALSE externo): en este caso, ERROR OUT=TRUE
Parametro

Feedback number (Nimero de respuesta). nimero de conexiones de respuesta seleccionables (1-4).

External K delay (ms) (Retardo contactor): ventana temporal de control de la sefal de respuesta externa (del estado de la
salida).

Enable Clear (Activacion entrada de reposicion): si se activa, puede restablecerse el error sin reiniciar el MSC.

9.5.3. TERMINATOR

El operador TERMINATOR puede utilizarse para anadir
una entrada que no se usa en el programa.

eSWITCH

La entrada vinculada a TERMINATOR aparece en la
estructura de entrada y su estado se envia a través
del bus.

Fig. 259:  TERMINATOR
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9.5.4. Red (NETWORK) (nimero max. = 1)

El operador NETWORK distribuye comandos STOP y RESET en una (2 Property
red local. Con NETWORK_Iny NETWORK_Out es posible intercambiar NETWORK
sefnales START, STOP y RUN entre los distintos nodos.

MNETWORK - Enable Network Resst
In e Ol
etwork Gt Enable Error Cut

R III"I zmwark_Stop [] Global Reset enabled

Principio de funcionamiento
jocal_Stop Stop cause

morOut

Con este operador es posible distribuir faciimente comandos STOP
y RESET a través de una red MSC local.

Fig. 260:  Red
Para el operador “NETWORK” deben cumplirse las siguientes condiciones:

1. La entrada NETWORK_In conectada con una entrada simple o doble debe estar conectada a la salida NETWORK_Out
del modulo precedente en la red.

2. La salida NETWORK_Out conectada con una salida STATUS o una salida OSSD debe estar conectada a la entrada NE-
TWORK_In del modulo siguiente en la red local.

3. Las entradas Stop_In y Reset_In deben estar conectadas con dispositivos de entrada que funcionen como dispositivos
de parada (por ejemplo, E-STOP) o de restablecimiento (por ejemplo, SWITCH).

4. La entrada IN puede conectarse libremente en la légica (por ejemplo, bloques de funcién de entrada o resultados de
combinaciones ldgicas).

5. La salida Output puede conectarse libremente en la logica. Output es “1” (TRUE) cuando la entrada IN es “1” (TRUE) y
se ha reiniciado el blogue de funcién.

Parametro

Enable Network Reset (Activar restablecimiento de red): si se selecciona, el blogue de funcion puede restablecerse a través
de la red. Si no se selecciona, el bloque de funcion solo podra restablecerse a través de la entrada local Reset_In.

Aktivierung Fehlerausgang (Activacion salida de error): si se selecciona, es posible conectar la salida STATUS Error_OUT.

Global Reset enabled (Activacion restablecimiento global) (Firmware de MSC-CB >4.0, Firmware de MSC-CB-S >5.2): si se
activa, todo el sistema puede reiniciarse desde cualquier nodo de la red con un boton de reinicio. Si no se activa, pueden
reiniciarse todos los nodos excepto el causante de la parada (este nodo debe reiniciarse con su propio reset).

Stop cause (Causa de la parada) (solo MSC-CB-S): si se selecciona, se activan las salidas NETWORK_STOP y LOCAL_STOP
e indican la causa del estado STOP. Estas salidas suelen ser “0” (FALSE) cuando el sistema esta en modo RUN y OUTPUT
es “1” (TRUE). Si la red solicita una parada, la salida NETWORK_STOP cambia a “1” (TRUE). Si la salida OUTPUT cambia a
“0" (FALSE) a causa de las entradas IN'y STOP_In, la salida LOCAL_STOP cambia a “1” (TRUE). Las salidas permanecen en
estas condiciones hasta el siguiente reinicio de la red.

AN ADVERTENCIA

El transmisor de senal RESET debe instalarse fuera de la zona de peligro de la red, en lugares desde
donde las zonas de peligro y todas las zonas de trabajo afectadas queden bien visibles.

) AVISO

» En la configuracion de red se puede conectar un maximo de 10 médulos basicos.

» A cada uno de estos médulos basicos se les pueden conectar como maximo 9 médulos de am-
pliacion.
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Condicion 1: para la conexion, véase la Fig. 263y Fig. 264:

Las salidas Net_out de los distintos nodos se encuentran en estado “0” (FALSE).
2. La senal STOP se envia a través del cable Net_out.

3. Si se acciona el transmisor de senal RESET en uno de los nodos, todos los nodos disponibles se inician en cuanto se
envia la senal START.

4. Como resultado final, la salida Net_out de todos los nodos conectados sera “1” (TRUE) si las distintas entradas Net_in
adoptan el estado “1” (TRUE).

5. La senal RUN se transmite a través de la red a los cuatro nodos existentes.

Condicion 2: si en uno de los cuatro nodos se pulsa el interruptor de parada de emergencia, véase la Fig. 263y Fig. 264:
La salida Net_out pasa al estado “0” (FALSE).

2. La senal STOP se envia a través del cable Net_out.

3. El siguiente nodo recibe el cddigo STOP y desactiva la salida.

4. El comando STOP genera el codigo STOP para todos los cables del tipo Net_in y Net_out.

5. Como resultado final, se aplica la condicion “0” (FALSE) a la salida Net_out de todos los nodos conectados.

6

. Silaparada de emergencia se conmuta a la posicion normal, todos los nodos con un tnico restablecimiento se reiniciaran
mediante la transmision de la sefial START. La Ultima condicion no se aplicara si el parametro ENABLE RESET NETWORK
no esta activado. En tal caso, debera utilizarse el método de restablecimiento local. El sistema tarda unos 4 segundos
en volver a establecer todas las salidas de los bloques que conforman la red.

@ ilmportante!

Restablezca localmente el mddulo que ha provocado la pérdida de la alimentacion de tensiéon para
volver a generar la salida de seguridad.

Tiempo de reaccion: el tiempo de reaccion maximo de la red a partir de la parada de emergencia se calcula segun la formula:
(Maestro MSC-CB) t, = 11,3 ms + [175,3 ms - (ndmero de maestros — 1)]

(Maestro MSC-CB-S) t, = 12,7 ms + [232,7 ms - (nimero de maestros — 1)]
®» La red solo se puede implementar con maestros del mismo tipo: solo MSC-CB o solo MSC-CB-S.
Ejemplo de red con 4 nodos:

PNy

Activacion de la parada Maestro 1 Maestro 2 Maestro 3 Maestro 4
de emergencia

tr maestro 1 tr maestro 2 tr maestro 3 tr maestro 4
Maestro MSC-CB 11,3 ms 186,6 ms 362 ms 537,2ms
Maestro MSC-CB-S 12,7 ms 245,4 ms 478,1 ms 710,8 ms

Tabla 88: Tiempo de reaccion de red con 4 nodos
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Condicion 3: si la entrada IN del blogue de funcion NETWORK conmuta al estado “0” (FALSE) en uno de los cuatro nodos,
véase la Fig. 261y Fig. 262:

1. La salida local pasa al estado “0” (FALSE).

2. La senal RUN se envia a través de los cables Network_Out.
3. Los estados del resto de nodos se mantienen sin cambios.
4

. Ental caso, debera utilizarse el método de restablecimiento local. EI LED Reset_In parpadea para mostrar este estado.
El nodo correspondiente también puede reiniciarse mediante su reset.

La entrada Network_In y la salida Network_Out solo pueden representarse en los bornes de E/S del mddulo basico.

ESTADO

Network_Out (OSSD) Network_Out (STATUS) Reset_In
LED EXT FAIL IN (1) 0SSD (2) STATUS IN (3)
sToP OFF OFF ROJO OFF OFF
CLEAR OFF INTERMITENTE ROJOM EEREE“)NTERM" INTERMITENTE INTERMITENTE
RUN OFF ON VERDE ON ON
FAIL ON INTERMITENTE N - -

(1) Corresponde a la entrada conectada a Network_In.
(2) Corresponde a la entrada conectada a Network_Out.
(3) Corresponde a la entrada conectada a Reset_In.

Tabla 89: Senales del bloque de funcién NETWORK

Input 1 (MSC-CB) /K17
Input 2 (MSC-CB) /K1

Input 3 (MSC-CB) /K10
Input 4 (MSC-CB) /K20

Input 5 (MSC-CB) /K21

Input 6 (MSC-CB) /K22

Fig. 261:  Ejemplo de uso del bloque de funcion NETWORK (categoria 2)
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Input 4 (MSC-CB) /K20

FBK_RST2/K11

NETWORK_IN

Fig. 262:  Ejemplo de uso del bloque de funcion NETWORK (categoria 4)

Ejemplo de aplicacién en la categoria 2 (EN ISO 13849-1):

Emergency Stop Emergency Stop
\ Master : Master
Reset Reset
I | . [ ] 2
Net_in Net_out Net_in Net_out
—] — - I —— b o O
_______________________________ S
" i ki Ak b
|  Emergency Stop | Emergency Stop |
i — I
]
Master Reset Master | % — = ReSel — = =
4 1 3 ]
Net_out Net_in Net_out Net_in
] { — ] {  J—
e e e e e ol i
Fig. 263:  Flujo de datos de red
Parametros de red para el calculo del PL Red légica
Arquitectura Cat. 2 ininltnlelnlnlniulnieeini ettt !
1
Cobertura del diagndstico | DC = 90 % — INPUT [—H Master1 — Master2 — Master3 — Master4 | OUTPUT [—
1
Fiabilidad médulo MTTF4 = 437 (afios) ! -
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Ejemplo de aplicacién en la categoria 4 (EN ISO 13849-1):

Emergency Stop Emergency Stop
e i
1 0ssD1B —| 0ssDi1B
Reset Master Reset Master
=L [N 2
Net_in Net_out Net_in Net_out
T = = OSSDIA e — ={_ossozs |
—— - W e . ey (R —| 0SSD2B e
....’
} : Emergency Stop Emergency Stop
OSSD1A I _,— | 0SSD1A
| ossote | —| | osspiB |
Reset Reset
Master Master
. 1 s L1
Net_out Net_in Net_out Net_in
| 0SSD2A —'w —| —
—'_ 0SSD2B — W —1 —
‘......““‘........“‘“.......,““.‘.....“....,A.A““........““A........““.......,.““A.
Fig. 264:  Flujo de datos de red
Parametros de red para el calculo del PL Diagrama légico de bloques de una funcion de seguridad que utiliza la red
Arquitectura Cat. 4 e ,
. ! 1
Eg;eizcr(t)ura del diag- DC =99 % — INPUT 4: Master1 +— Master2 — Master3 — Master4 [— OUTPUT —
il :
Fiabilidad médulo PFHq4 = 6,86E-09 (horas-1) | T T T T T T T T TTTTTTm o e
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9.5.5. Restablecimiento (RESET)

Este operador restablece el sistema si en la entrada correspondiente ~](®) Property
se produce una secuencia OFF-ON-OFF con una duracion de menos
deb5s.

. [ o

G >
t<bs

Fig. 265:  Duracion del restablecimiento Fig. 266:  Restablecimiento

) AVISO

» Si la duracion es superior a 5 s, no se produce el restablecimiento.

» Puede utilizarse el restablecimiento (RESET) para restablecer el sistema en caso de fallo sin tener
que interrumpir la alimentacion.

9.5.6. Punto de conexion entrada/salida

Si el esquema de conexiones es muy amplio y hace falta una conexién entre dos elementos muy alejados entre si, es posible
utilizar el componente “Interpage: In/Out”.

INTERPAGE OUT INTERPAGE IN
[CONEXION SALIDA] [CONEXION ENTRADA]
, ~) Property ~ Property )
Area izquierda [nterpage Out Interpage In Area derecha
del diagrama Connection name Connection name del diagrama
=)
Interpage In azsigned names l[n;.&rsage Cut assignad names

Fig. 267:  Conexién: Entrada o salida

Para establecer la conexion, “Interpage In” (Conexidn: entrada) e “Interpage Out” (Conexion: salida) deben tener el mismo
nombre.
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9.5.7. Entrada/salida para el retorno interno (numero max. = 8, solo MSC-CB-S >6.0)

Los operadores IntFbk In/Out permiten crear bucles légicos o conectar la salida de un bloque de funcién a la entrada de
otro bloque de funcién.

Después de un retardo de ciclo légico del mddulo basico, cada IntFbk_In adopta el mismo valor l6gico que el IntFbk_Out

correspondiente.

Area izquierda
del diagrama

Lok Ehl Lo

IntFbk_In

@ Property
IntFok In

Itern description

LondEhl Clat.

IntFbk_Out
4_\ Property

IntFok Cut

ltern description

Area derecha
del diagrama

Fig. 268: Entrada/salida para el retorno interno
ImtFbk Out
OR
[ ini Chat
InitFiek Ot
IntFbl In m Ot
F
IntFik In
(et &

Fig. 269:  Ejemplo de entrada/salida para el retorno interno
Parametro

Bit: indica el bit interno con el que IntFbk_Out enlaza el valor de IntFbk_In.

A

ADVERTENCIA

Los bucles de retroalimentacion pueden causar vibraciones peligrosas en el sistema 'y, por lo tanto,
hacer que el sistema sea inestable si no se disena cuidadosamente. Un sistema inestable puede tener
consecuencias graves para el usuario, como lesiones graves o la muerte.
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9.6. Aplicaciones especiales
9.6.1. Retardo de salida en el modo de funcionamiento manual

En caso de que se necesiten dos salidas OSSD, una de ellas retardada (en el modo de funcionamiento MANUAL), debe
utilizarse el siguiente diagrama:

#J EUCHNER Safety Designer: Project

File Project Edit Communication Simulation Options 7

{EUCHNER Gl HEmmNE s an v SEQ@NBAOS ¥ X|H® 3|0 compary-Name _
[(~) tems

=< Helaius Input
Puo

oW

(%) Speed Control

(&P Stand Stil ] Enable Status

USER RESTART
MANUAL
b

] Extarnal K time monitoring

Input 1 (MSC-CE) /P17
Input 2 (MSC-CB) /P18

] Enabie Error Out

FBK_RSTI/P7

Item Description

/" FieldBus Probe

(+) Comments

GPETMI' I 5 (MSC-CB) /P21
C, ut5 MSC
{" User Restart Manua A oe:

(%) Safety Guard Lock

(%) Counters

15" Passing Make Contact
(%) Muting

(=) Configuration

MSC-

Reset Zoom 100 % MSC-Module: Not present State: Unconnected  Ver: 1.5.3

Fig. 270: Dos salidas, una de ellas retardada (modo de funcionamiento MANUAL)

= Si se utiliza el operador Delay (retardo), la aplicacion debe ser asi:
- Las dos salidas deben programarse con restablecimiento automatico mediante la funcion USER RESTART MANUAL.

206 (Traduccion del manual de instrucciones original) 2121331-09-07/25



EU CH N ER Manual de instrucciones
Controlador de seguridad modular MSC
9.7. Simulador

@ jimportante!

» Este simulador se ha concebido Unicamente como ayuda para la planificacion y el disefio de la
funcion de seguridad.

» El resultado de la simulacién no debe considerarse una confirmacion de la idoneidad del proyecto.

» La funcién de seguridad resultante debe validarse tanto para el hardware como para el software
en una situacion real segun la normativa vigente, p. ej., ISO/EN 13849-2 o [EC/EN 62061: capitu-
lo 8 para la validacion de sistemas de mando eléctricos relacionados con la seguridad.

» Los parametros de seguridad de la configuracion del MSC pueden consultarse en el informe del
software EUCHNER SAFETY DESIGNER.

En la barra de herramientas superior hay dos iconos verdes nuevos (version de firmware MSC-CB 3.0 o superior):

Communication Simulation Options 7

Q g;,-? HE=xeNEY o=,/ 90\ BE = 'xﬁ.@ sfieCompany-Name:

' X H®|% 0 ?
]

Control

Jontro

Dutput

Input 1 (MSC-CB) /P17

-

Fig. 271: Iconos de la funcién de simulador
Estos iconos hacen referencia a la nueva funcion de simulador.

» El primer icono o corresponde a la simulacion esquematica. Sirve para activar el simulador esquematico (tanto esta-
tico como dindmico), que permite al usuario activar la entrada INPUT para revisar el plano cargado.

» El segundo icono n corresponde a la simulacion grafica. Sirve para activar el simulador controlado mediante el archi-
vo de estimulos, que permite representar los ciclos de trabajo en un determinado diagrama.

» [0S ICONOS DE SIMULACION SOLO ESTAN DISPONIBLES SI EL MODULO BASICO NO ESTA CONECTADO.
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9.7.1. Simulacion esquematica

La simulacién esquematica se activa haciendo clic en el icono el

La simulaciéon esquematica permite comprobar o controlar en tiempo real —es decir, durante la propia simulacion— la
evolucion de las sefales en la salida de los distintos bloques de funcién. El usuario puede elegir qué salidas de los blogues
se controlaran y la reaccion de los distintos elementos de la representacion esquematica por medio de los colores de los
distintos cables.

Al igual que con la funcién de monitor, el color del cable (o del mismo boton) muestra el estado de la sefal: verde para la
senal LL1 y rojo para la senal LLO.

Durante la simulacion esquematica aparecen nuevos botones en la barra de herramientas. Estos botones permiten gestionar
la simulacion. Con ellos es posible iniciar la simulacion (boton “Play”), detenerla (“Stop”), ejecutarla paso a paso (“PlayStep”)
o restablecerla (“Reset”). Si se restablece (Reset), el tiempo de la simulacién vuelve a ponerse a 0 ms.

Aliniciar la simulacion, si se pulsa el botdn “Play” es posible observar el transcurso del tiempo junto a la opcion “Time” (Tiem-
po). El tiempo transcurre segun la unidad “Step” (Paso), que se multiplicara por el factor “KT" seleccionado por el usuario.

1 2 3 4 5 6 7
“> € @ 3\ ﬂ'::ﬁD "X ® 7% 0 IE i @@Timeﬂms bl Step:'lﬂﬂms;

Fig. 272:  Simulacién esquematica

Namero Icono Descripcion
1 B Reproducir
2 " Detener
3 @ Reproducir paso
4 Restablecer
5 Zeit 0 ms Tiempo
6 x] v KT
7 Schritt: 100 ms _ Simulacion de pasos

Tabla 90: Leyenda

Al hacer clic en el boton de la esquina inferior derecha de cada bloque de entrada es posible activar el estado de salida
correspondiente (incluso con la simulacion interrumpida, es decir, si se trata de una simulacion “estatica” en la que no
transcurre el tiempo). Cuando el botdn se pone rojo tras hacer clic, la salida es “0” (LOW) y, por el contrario, si el botdn se
pone verde, la salida es “1” (HIGH).

En ciertos bloques de funcién, como “Control de velocidad” o “lock_feedback”, el botdn aparece en gris. Esto quiere decir
que tendra que introducir el valor manualmente en una ventana emergente y que el tipo de valor dependera del tipo de
bloque de funcion (por ejemplo, en el bloque “Control de velocidad” habra que introducir un valor de frecuencia).
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3333 Hz

Input 1 (MSC-CB) /K17

y MV frequency insertion X

Frequenz [Hz]
0

Ch. ox

Fig. 273: En la parte superior se encuentran los botones para activar las salidas del bloque; en la inferior, un ejemplo
de ventana emergente. En este caso se debe introducir el valor de frecuencia del blogue de funcién “Control
de velocidad”.
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9.7.2. Gestion de la simulacion grafica

La simulacion grafica se activa haciendo clic en el icono _

La simulacion grafica permite representar graficamente la evolucion temporal de las sefales. En primer lugar, el usuario
debe definir en un archivo de texto los estimulos (es decir, la evolucion temporal de las formas de onda) que se emplearan
como entradas (estimulos). A partir del archivo de estimulos creado, el simulador los convierte a un diagrama y, al final de
la simulacion, representa los trayectos deseados.

En cuanto finaliza la simulacion, aparece un diagrama como el mostrado mas abajo. Desde este diagrama es posible impri-
mir los trayectos mostrados (botén “Print”), guardar los resultados para cargarlos de nuevo (botdn “Save”) y mostrar otros

trayectos (botén “Change visibility”). Las denominaciones de los trayectos corresponden a la descripcion de los bloques
de funcion.

Sihace clic en el boton “Cerrar” (boton “X” en la esquina superior derecha) es posible finalizar el entorno de simulacion grafica.

W Simulation graphic X
opt I
op2 |
op2 1
Op4 LT,
0ps 1
Qutputl 1
Outputi.Fbk_rst
0 1000 2000 2000 4000 5000 6000 7000 2000 9000 10000
Time [ms] EUCHNER
Simulation with stimuli
Reset Zoom x1 [ Change wisibility | [ Save | [ Prnt |

Fig. 274 Ejemplo de resultado de una simulacion grafica: se ven tres trayectos y tres botones en la esquina inferior
derecha de la pantalla, que permiten seleccionar los trayectos, guardarlos o imprimirlos.

Para poder llevar a cabo la simulacién, son necesarios como minimo los siguientes pasos:

1. Crear un archivo de estimulos segun la configuracion deseada.

2. Cargar el archivo de estimulos y esperar a que concluya la simulacion.
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Al hacer clic en el icono .

Wy Managing graphic simulation

| Simulation with stimuli |

| Template stimuli |

| Load simulation |

| Traces visibility |

Fig. 275:

aparece la siguiente ventana:

Menu de seleccién del modo de simulacion gréafica

A continuacion se describen los distintos botones del menu (véase la Fig. 49):

Boton Template stimuli (Plantilla estimulos): permite guardar el archivo de plantilla con el nombre y en el lugar del dis-
co duro que desee. Este archivo contiene los nombres de las sefiales de acuerdo con el diagrama (véase la Fig. 276). El
usuario puede introducir con un editor de texto el estado de las senales de entrada en un momento determinado, asi como
la duracion de la simulacién y de los pasos utilizados (véase la Fig. 277).

| Example.sti - Editor — [m]
Datei Bearbeiten Format Ansicht 7

V/ Stimulus Template

//5im B:EndTime:Step (time unit ms)
Sim B:10600:180

J/ Switch
Inputl
e:8
Timel:1
Time2:8

// Sensor
Input2
e:e
Timel:1
Time2:8

// Speed Control

// Only Integer numbers!!
SpeedInput3

8:8 Hz

Timel:258@ Hz

Time2:360 Hz

// 055D
Fbk_rstl
e:1

Timel: @
Time2:1

Fig. 276:  Archivo de plantilla recién guardado

X

j Example 2.sti - Editor
Datei Bearbeiten Format Ansicht 7
Vf Stimulus Template

Sim 9:10000:100

[/ Switch
Inputl
e:e

800:1
2000:0
2500:1
2950:8

// Sensor
Input2
e:e
1800:1
2250:0
2950:1
3950:8

// Speed Control

// Only Integer numbers!!
SpeedInput3

8:8 Hz

200:1480 Hz

2000:300 Hz

// 0SSD
Fbk_rstl
a:1

//5im B:EndTime:Step (time unit ms)

Fig. 277:

Ejemplo de un archivo de plantilla listo
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Boton Simulation with stimuli (Simulacion con estimulos): permite cargar un archivo de plantilla (listo). Una vez cargado,
la simulacion puede comenzar de inmediato.

Al final de la simulacién se muestra un diagrama con las senales resultantes.

Boton Load simulation (Cargar simulacion): permite cargar una simulacion finalizada previamente, siempre que haya
guardada como minimo una simulacion.

Boton Traces visibility (Mostrar trayectos): permite representar graficamente los trayectos seleccionados (en forma de
ondas de senal) en un diagrama. En cuanto se pulsa el botén, se abre una ventana emergente, como se ve en la Fig. 278.
En esta ventana se pueden eliminar y anadir trayectos al diagrama.

Wy Visibility traces choice
Inputdl Fbl_rst1
Cp2 Input03
Inputd2 Cpl
Op4 Add >> Op3
Cp3
Cutputl

<< Remove

Cancel

Fig. 278: Representacion de los trayectos. En el panel izquierdo aparecen los trayectos que se pueden anadir al diagra-
ma. En el panel derecho aparecen los trayectos presentes, que se pueden eliminar del diagrama.
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9.7.2.1. Ejemplo de aplicacion para la simulacion grafica

El siguiente ejemplo se refiere al uso de una prensa instalada dentro de una zona de seguridad. EI motor de la prensa solo
puede accionarse si se cumplen dos condiciones al mismo tiempo: la puerta de la zona segura esta cerrada y se emite
un comando de activacion del motor. EI accionamiento debe iniciarse con un retardo de dos segundos a partir de la senal
de arranque.

Diagrama

En el diagrama se representan los elementos de entrada: la puerta de la zona segura y el control del accionamiento del
motor. Estas dos sefales se utilizan como entrada para un operador légico AND, cuyo resultado se retrasa dos segundos
mediante un bloque DELAY. A continuacion, la senal con retardo se envia al relé que, a su vez, permite el funcionamiento
del motor de la prensa.

1
SINGLE
INTERLOCK

Input 1 (MSC-CB) /K17 [l ++sseeaev==

Input 2 (MSC-CB) /K18 [l---+=-+++

Fig. 279: Diagrama del ejemplo de aplicacion

Archivo de estimulos

El archivo de estimulos prevé el cierre de la puerta a 2000 ms (senal en LL1) y el comando de activacion por parte del
operario a 3000 ms (senal en LL1).

// Stimulus Template

//Sim B:EndTime:Step (time unit ms)
Sim ©:19008:160

// Single Interlock
Inputl

g:8

2000:1

10068:8

!/ Switch
Input2
e:e
3800:1
18000:80

Fig. 280:  Archivo de estimulos para el ejemplo de aplicacién
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Resultado de la simulacion

En el diagrama se representan las senales de la simulacion. En este caso:
» A 2000 ms, la senal “Zona segura” asciende al nivel légico 1. Indica el cierre de la puerta.
» A 3000 ms, la senal “Inicio_prensa” asciende al nivel légico 1. Indica la solicitud de activacion por parte del operador.

» La sefal de salida del operador AND “Op1l” asciende al nivel I6gico 1 a 3000 ms. Este es el caso si ambas entradas
“Zona segura” e “Inicio_prensa” ascienden al nivel l6gico 1.

» La sefal en la salida del operador AND se retrasa 2000 ms por medio del operador Delay.

» La senal en la salida del bloque de retardo “Op2” envia el comando de cierre del relé a 5000 ms. En ese momento se
activa el relé “M_prensa”.

9§ Simulation graphic

opt
Op2

Outputi

Output1.Fbl rst

0 1000 2000 3000 4000 5000 6000 7000 2000 9000 10000
i e EUCHNER
Simulation with stimuli

Reset Zoom | | xl Change visibility | [ save | [ prnt |

Fig. 281: Diagrama resultante de la simulacion del ejemplo de aplicacion
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9.7.3. Cadigos de error de MSC

En caso de fallo de funcionamiento, el sistema MSC transmite al software EUCHNER Safety Designer un codigo correspon-
diente al error determinado por el médulo basico.

El codigo puede leerse de esta forma:
» Conectando el médulo basico (indica ERROR a través del LED) al ordenador mediante el cable USB.
» Iniciando el software EUCHNER SAFETY DESIGNER.

o
» Estableciendo la conexion con el icono = ; aparecera una ventana de solicitud de contrasena; introduzcala y apare-

cera una ventana con el codigo de error detectado.

En la siguiente tabla se muestran todos los errores posibles y su solucion.

El resto de codigos hacen referencia a una averia interna. Consulte en esta tabla los problemas de funcionamiento y notifi-
queselos a EUCHNER en el momento de la devolucion.

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 a
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

218

(Traduccion del manual de instrucciones original) 2121331-09-07/25



EUCHNER

Manual de instrucciones
Controlador de seguridad modular MSC

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 VISSING FIELDBUS 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 a
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 p 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

220

(Traduccion del manual de instrucciones original) 2121331-09-07/25



Manual de instrucciones
Controlador de seguridad modular MSC

EUCHNER

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. Archivo de registro de errores

El archivo de registro de errores se puede visualizar haciendo clic en el icono \ 4 de la barra de herramientas estandar
(se necesita una contrasefa de nivel 1).

Se muestra una tabla con los dltimos 5 errores surgidos desde el envio del esquema al MSC o desde la Ultima vez que se

borré el registro de errores (icono: x).

[Z] MSC-Module: Errors Log X
;aig.lor\ei Report | Module E‘:{:gﬁd Fimuare | Emor Code Emor Address. ;?icl;.lnre; Report Module \Irn::lﬁd Fimware Emor Code Emor Address
1 AC-FO4-0 66D 002613H 1 AC-FO4-0 66D D02613H

Exat | Last erase date: 08/02/2018 MSC-CB: Version 3.1

Fig. 282: Registro de errores
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10. Informacion de pedido y accesorios

@ Consejo

Puede consultar los accesorios adecuados, como cables o material de montaje, en www.euchner.
com. Al realizar la busqueda, indique el numero de pedido de su articulo y abra la vista de articulos.
En Accesorios encontrara los accesorios que pueden combinarse con su articulo.

11. Controles y mantenimiento
AN ADVERTENCIA

Peligro de lesiones graves por pérdida de la funcién de seguridad.

» En caso de danos o de desgaste, el médulo MSC correspondiente debe sustituirse entero. No
esta permitido el cambio de piezas sueltas o de mddulos.

» Compruebe el buen funcionamiento del dispositivo a intervalos regulares y tras cada error. Para
conocer los intervalos posibles, consulte el apartado 9.2.1 de la norma EN ISO 14119:2024.

No se requieren trabajos de mantenimiento. Las reparaciones del dispositivo deben ser llevadas a cabo Unicamente por el
fabricante.

12. Asistencia
En caso de requerir asistencia técnica, pongase en contacto con:

EUCHNER GmbH + Co. KG
KohlhammerstraBe 16

70771 Leinfelden-Echterdingen
Teléfono de asistencia:

+49 711 7597-500

Correo electronico:
support@euchner.de

Pagina web:
www.euchner.com

13. Declaracion de conformidad

El producto cumple los requisitos de:

» La directiva de maquinas 2006/42/CE (hasta el 19/1/2027)

» El reglamento de maquinas (UE) 2023/1230 (a partir del 20/1/2027)

La declaracion de conformidad UE se puede consultar en www.euchner.com. Para ello, al realizar la busqueda, introduzca
el nimero de pedido de su dispositivo. El documento esta disponible en el apartado Descargas.
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