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Signalwérter und Auszeichnungen E -

1 Vorwort

Die beschriebene Hard- und Software sind Entwicklungen der KEB Automation KG. Die
beigeflgten Unterlagen entsprechen dem bei Drucklegung guiltigen Stand. Druckfehler,
Irrtimer und technische Anderungen vorbehalten.

1.1 Signalworter und Auszeichnungen

Bestimmte Téatigkeiten kdbnnen wahrend der Installation, des Betriebs oder danach Gefah-
ren verursachen. Vor Anweisungen zu diesen Tatigkeiten stehen in der Dokumentation
Warnhinweise. Am Gerat oder der Maschine befinden sich Gefahrenschilder. Ein Warn-
hinweis enthalt Signalwdrter, die in der folgenden Tabelle erklart sind:

A GEFAHR

» Gefahrliche Situation, die bei Nichtbeachtung des Sicherheitshinwei-
ses zu Tod oder schwerer Verletzung fihren wird.

ACHTUNG

EINSCHRANKUNG

» Gefahrliche Situation, die bei Nichtbeachtung des Sicherheitshinwei-
A WARNUNG ses zu Tod oder schwerer Verletzung flihren kann.

» Gefahrliche Situation, die bei Nichtbeachtung des Sicherheitshinwei-
A VORSICHT ses zu leichter Verletzung fiihren kann.

» Situation, die bei Nichtbeachtung der Hinweise zu Sachbeschadigun-
gen fuhren kann.

Wird verwendet, wenn die Glltigkeit von Aussagen bestimmten Voraussetzungen unter-
liegt oder sich ein Ergebnis auf einen bestimmten Geltungsbereich beschrankt.

1.2 Weitere Symbole

» Wird verwendet, wenn durch die Beachtung der Hinweise das Ergeb-
nis besser, 6konomischer oder stérungsfreier wird.

» Mit diesem Pfeil wird ein Handlungsschritt eingeleitet.

/- Mit Punkten oder Spiegelstrichen werden Aufzahlungen markiert.

=> Querverweis auf ein anderes Kapitel oder eine andere Seite.

Hinweis auf weiterflihrende Dokumentation.

Dokumentensuche auf www.keb.de
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Gesetze und Richtlinien

1.3 Gesetze und Richtlinien

Die KEB Automation KG bestatigt mit dem CE-Zeichen und der EU-Konformitatserkla-
rung, dass unser Gerat den grundlegenden Sicherheitsanforderungen entspricht.

Das CE-Zeichen befindet sich auf dem Typenschild. Die EU-Konformitatserklarung kann
bei Bedarf Uber unsere Internetseite geladen werden. Weitere Informationen befinden
sich im Kapitel 16 ,Anhang zur Konformitatserklarung®“.

1.4 Gewabhrleistung

Die Gewahrleistung Uber Design-, Material- oder Verarbeitungsmangel fir das erworbene
Gerat ist den ,Allgemeinen Verkaufsbedingungen® zu entnehmen.

Hier finden Sie unsere allgemeinen Verkaufsbedingun- E E
gen. r =

AGB -

[=]

Alle weiteren Absprachen oder Festlegungen bedurfen einer schriftlichen Bestatigung.

1.5 Unterstiitzung

Durch die Vielzahl der Einsatzmdglichkeiten kann nicht jeder denkbare Fall beriicksichtigt
werden. Sollten Sie weitere Informationen bendtigen oder sollten Probleme auftreten, die
in der Dokumentation nicht ausfiihrlich genug behandelt werden, kdnnen Sie die erforder-
liche Auskunft Gber die ortliche Vertretung der KEB Automation KG erhalten.

Die Verwendung unserer Gerite in den Zielprodukten erfolgt auBerhalb unserer
Kontroliméglichkeiten und liegt daher ausschlieBlich im Verantwortungsbereich
des Maschinenherstellers, Systemintegrators oder Kunden.

Die in den technischen Unterlagen enthaltenen Informationen, sowie etwaige anwen-
dungsspezifische Beratung in Wort, Schrift und durch Versuche, erfolgen nach bestem
Wissen und Kenntnissen Uber die Applikation. Sie gelten jedoch nur als unverbindliche
Hinweise. Dies gilt auch in Bezug auf eine etwaige Verletzung von Schutzrechten Dritter.

Eine Auswahl unserer Produkte im Hinblick auf ihre Eignung fir den beabsichtigten Ein-
satz hat generell durch den Anwender zu erfolgen.

Priifungen und Tests kénnen nur im Rahmen der Applikation vom Maschinenher-
steller erfolgen. Sie sind zu wiederholen, auch wenn nur Teile von Hardware, Soft-
ware oder die Geréteeinstellung modifiziert worden sind.

1.6 Urheberrecht

Der Kunde darf die Gebrauchsanleitung sowie weitere geratebegleitenden Unterlagen
oder Teile daraus fir betriebseigene Zwecke verwenden. Die Urheberrechte liegen bei
der KEB Automation KG und bleiben auch in vollem Umfang bestehen.

Andere Wort- und/oder Bildmarken sind Marken (™) oder eingetragene Marken (®) der
jeweiligen Inhaber und werden beim ersten Auftreten in der FulRnote erwahnt.
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Zielgruppe

2 Grundlegende Sicherheitshinweise

Der COMBIVERT ist nach dem Stand der Technik und anerkannten sicherheitstechni-
schen Regeln entwickelt und gebaut. Dennoch kénnen bei der Verwendung funktionsbe-
dingt Gefahren fiir Leib und Leben des Benutzers oder Dritter bzw. Schaden an der Ma-
schine und anderen Sachwerten entstehen.

Die folgenden Sicherheitshinweise sind vom Hersteller fiir den Bereich der elektrischen
Antriebstechnik erstellt worden. Sie kdnnen durch ortliche, 1ander- oder anwendungsspe-
zifische Sicherheitsvorschriften erganzt werden. Sie bieten keinen Anspruch auf Vollstan-
digkeit. Nichtbeachtung fuhrt zum Verlust von Schadensersatzanspruch.

ACHTUNG Gefahren urlld Risike.n durch Unkenntnis!l
» Lesen Sie alle Teile der Gebrauchsanleitung!
» Beachten Sie die Sicherheits- und Warnhinweise!
» Fragen Sie bei Unklarheiten nach!

21 Zielgruppe

Diese Anleitung ist ausschlieB3lich fur Elektrofachpersonal bestimmt. Elektrofachpersonal
im Sinne dieser Anleitung muss Uber folgende Qualifikationen verfiigen:

e Kenntnis und Verstandnis der Sicherheitshinweise.

e Fertigkeiten zur Aufstellung und Montage.

e Inbetriebnahme und Betrieb des Produktes.

o Verstandnis Uber die Funktion in der eingesetzten Maschine.

o Erkennen von Gefahren und Risiken der elektrischen Antriebstechnik.

e Kenntnis tber DIN IEC 60364-5-54.

e Kenntnis Uber nationale Unfallverhiitungsvorschriften (z.B. DGUV Vorschrift 3) .
e Einschlagige Kenntnisse aus dem Bereich der Sicherheitstechnik.

e Grundlagen im Umgang mit dem Betriebssystem Windows®.

2.2 Giiltigkeit der vorliegenden Anleitung
Dieser Teil der Gebrauchsanleitung

e erganzt die Anleitungen des COMBIVERT um das Sicherheitsmodul vom Typ 3.
e st nur giltig in Verbindung mit der Gebrauchsanleitung des COMBIVERT.

e enthalt sicherheitstechnische Erganzungen und Auflagen fir den Betrieb von Gera-
ten in sicherheitsgerichteten Anwendungen. Die Grundnormen sowie anwendungs-
und landesspezifischen Normen sind weiterhin zu beachten.

e enthalt nur erganzende Sicherheitshinweise und Normen.

12 © 2021 KEB Automation KG



Elektrischer Anschluss E -

2.3 Elektrischer Anschluss

A Elektrische Spannung an Klemmen und im Gerat!
GEFAHR Lebensgefahr durch Stromschlag!
> Bei jeglichen Arbeiten am Gerat Versorgungsspannung abschalten
und gegen Einschalten sichern.
» Warten bis der Antrieb zum Stillstand gekommen ist, damit keine ge-
neratorische Energie erzeugt werden kann.
» Kondensatorentladezeit (5 Minuten) abwarten, ggf. DC-Spannung an
den Klemmen messen.

» Vorgeschaltete Schutzeinrichtungen niemals, auch nicht zu Testzwe-
cken Uberbricken

Fir einen stérungsfreien und sicheren Betrieb sind folgende Hinweise zu beachten:

e Die elektrische Installation ist nach den einschlagigen Vorschriften durchzufiihren.

e Leitungsquerschnitte und Sicherungen sind entsprechend der Auslegung des Maschi-
nenherstellers zu dimensionieren. Angegebene Minimal-/ Maximalwerte durfen dabei
nicht unter- /Uberschritten werden.

o Der Errichter von Anlagen oder Maschinen hat sicherzustellen, dass bei einem vor-
handenen oder neu verdrahteten Stromkreis mit sicherer Trennung die EN-Forderun-
gen erflillt bleiben.

e Bei Antriebsstromrichtern ohne sichere Trennung vom Versorgungskreis (gemaB EN
61800-5-1) sind alle Steuerleitungen in weitere SchutzmafRnahmen (z.B. doppelt iso-
liert oder abgeschirmt, geerdet und isoliert) einzubeziehen.

e Bei Verwendung von Komponenten, die keine potenzialgetrennten Ein-/Ausgénge ver-
wenden, ist es erforderlich, dass zwischen den zu verbindenden Komponenten Poten-
zialgleichheit besteht (z.B. durch Ausgleichsleitung). Bei Missachtung kénnen die
Komponenten durch Ausgleichstrome zerstort werden.

ACHTUNG Auswahl geeigm.eter Spannungsquellen! ' '
» Verwenden Sie zum Anschluss nur geeignete Spannungsquellen mit
sicherer Trennung (SELV/PELV) gemafR VDE 0100 mit einer Nenn-
spannung von DC 24V +10%.

SE LVIPE LV > Auf eine ausreichende Uberspannungskategorie der Spannungsver-
sorgung achten.

2.4 Installation

Zusatzhinweise:

e Fir Arbeiten an spannungsflihrenden Teilen muss die Maschine durch einen Haupt-
schalter galvanisch vom Netz getrennt werden kénnen.

e Wirken auf die Antriebsachse dullere Krafte, z. B. bei Vertikalachsen (hangende
Lasten) oder Rundachsen mit asymmetrischer Gewichtsverteilung, miissen zusatz-
lich mechanische Bremsen installiert werden.

e Fur den Schutz gegen Verschmutzung (Verschmutzungsgrad 2) ist der Einbau der
Gerate in Umgebung mit erhéhter Schutzart vorzusehen (z. B. Schaltschrank IP 54).
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Inbetriebnahme und Betrieb

e Achten Sie darauf, dass bei der Montage und Verdrahtung keine Kleinteile in den
COMBIVERT fallen. Dies gilt auch fiir mechanische Komponenten, die wahrend des
Betriebes Kleinteile verlieren kénnen.

e Nach der Installation die Sicherheitsfunktionen und Fehlerreaktionen priifen und ein
Abnahmeprotokoll erstellen.

e Bei Unterbrechung der STO-Signale kann der Anlauf verhindert werden. Nach EN
60204-1 darf STO bei einer drohenden Gefahrdung nicht freigegeben werden. Auch
die Hinweise zu den externen Sicherheitsschaltgeraten beachten.

e Dimensionieren Sie die Sicherheitsanwendung so, dass fiir die Eingange der ent-
sprechende Eingangsstrom der Sicherheitsfunktionen zur Verfligung steht (siehe
4.1.4). Werden mehrere Sicherheitsmodule bzw. Sicherheitsfunktionen an ein Si-
cherheitsschaltgerat angeschlossen, muss das Sicherheitsschaltgerat entsprechend
fur alle Sicherheitsmodule die Stromleistung aufbringen.

2.5 Inbetriebnahme und Betrieb

Die Inbetriebnahme (d.h. die Aufnahme des bestimmungsgemafien Betriebes) ist solange
untersagt, bis festgestellt wurde, dass die Maschine den Bestimmungen der Maschinen-
richtlinie entspricht; EN 60204-1 ist zu beachten.

A GEFAHR UnsachgemaiRe Inst“allation der Sicherheitstechnik!
Tod und schwere Korperverletzung

» Sicherheitsfunktionen dirfen nur von Personen installiert und in Be-
trieb genommen werden, die im Bereich der Sicherheitstechnik aus-
gebildet oder entsprechend unterwiesen sind.

Softwareschutz und Programmierung!
A WARNUNG Gefahrdung durch ungewolltes Verhalten des Antriebes!

» Insbesondere bei Erstinbetriebnahme oder Austausch des Antriebs-
stromrichter prifen, ob die Parametrierung zur Applikation passt.

» Die alleinige Absicherung einer Anlage durch Softwareschutzfunktio-
nen ist nicht ausreichend. Unbedingt vom Antriebsstromrichter un-
abhangige Schutzmallinahmen (z.B. Endschalter) installieren.

» Motoren gegen selbsttatigen Anlauf sichern.

2.6 Wartung

RegelmiaRige Kontrollen!
ACHTUNG Keine Gewahrleistung der Sicherheit!

» Um die Sicherheit dauerhaft zu gewahrleisten, sind die Funktionen in
regelmaBigen Abstanden entsprechend den Ergebnissen der Risiko-
analyse zu kontrollieren.
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3 Produktbeschreibung

3.1 Giiltigkeit
Die vorliegende Anleitung beschreibt das Sicherheitsmodul Typ 3
e Materialnummer:  03H6x10-00xx
e Hardware: Sicherheitsmodul Typ 3
e Firmwareversion: 3.2.0.1
e eingesetztin

= Servosteller XXSBA3X-XXXX
=  Umrichter XXFBA3X-XXXX

FS - Giiltigkeit von Zertifikaten

Die Zertifizierung von Stellern mit Sicherheitstechnik ist nur gultig, wenn die Material-
nummer dem angegebenen Nummernschliissel entspricht und das FS-Logo auf dem
Typenschild aufgedruckt ist.

3.2 Funktion

Durch elektronische Schutzeinrichtungen sind Sicherheitsfunktionen in die Antriebssteue-
rung integriert, um Gefahrdungen durch Funktionsfehler in Maschinen zu minimieren oder
zu beseitigen. Die integrierten Sicherheitsfunktionen ersetzen die aufwandige Installation
von externen Sicherheitskomponenten. Die Sicherheitsfunktionen kénnen angefordert
oder durch einen Fehler ausgeldst werden.

3.3 Sicherheitsfunktionen nach IEC 61800-5-2

Funktion Beschreibung SIL | PL
Sicher abgeschaltetes Moment

sTO Der Antrieb wird durch die zweikanalige Abschaltung der Kommu-
tierung der Leistungshalbleiter abgeschaltet. Nach Auslésung der 3 e

(Safe Torque Off) Funktion trudelt der Antrieb aus. Er erreicht seine Ruhelage in Ab-

hangigkeit der Drehzahl und des wirkenden Drehmoments.

SBC Sichere Bremsenansteuerung

(Safe Brake Control) Die Funktion stellt bei Anforderung das Einfallen einer Bremse si- 3 e
cher.
Sicherer Stopp 1

SS1 Der Antrieb wird durch die Wirkung der Antriebssteuerung, wahrend
die Bremsrampe Uberwacht wird, abgebremst. Nach Erreichen der | 3 e

(Safe Stop 1) Ruhelage oder Ablauf einer Verzogerungszeit wird der Zustand

STO eingenommen.

Sicherer Stopp 2
SS2 Der Antrieb wird durch die Wirkung der Antriebssteuerung, wahrend 3 e
(Safe Stop 2) die Bremsrampe berwacht wird, abgebremst. Nach Erreichen der
Ruhelage wird der Zustand SOS eingenommen.
SOS Sicherer Bgtriebsh_alt _ _ o
(Safe Operating Stop) Innerhalb d|§ser spheren Eunktlon steht der Antll_'leb still. Die Motor- | 3 e
regelung bleibt aktiv und widersteht externen Kraften.
SLS Sicher begrenzte Geschwindigkeit
Durch die Funktion wird das Uberschreiten eines Geschwindigkeits- | 3 e

(Safely-Limited Speed) grenzwertes verhindert.
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Einstufung der Sicherheitsfunktionen nach IEC 61508

Funktion Beschreibung SIL | PL
SLP Sicher begrenzte Position
(Safely Limited Posi- Die Funktion verhindert das Uberschreiten eines Positions-Grenz- 3 e
tion) wertes.
SLI Sicher begrenztes Schrittmaf}
(Safely-Limited Incre- Bei dieser Sicherheitsfunktion wird ein begrenztes Schrittmal} Gber- | 3 e
ment) wacht.
SDI Sichere Bewegungsrichtung

N Die Sicherheitsfunktion Gberwacht die Dreh- oder Verfahrrichtung 3 e
(Safe Direction) . .

eines Antriebes.
SSM Sichere Geschwindigkeitsiberwachung
. Die Sicherheitsfunktion liefert unterhalb eines spezifizierten Dreh- 3 e
(Safe Speed Monitor) . . L .
zahlwertes eines Antriebes ein sicheres Ausgangssignal.

SMS Sichere maximale Geschwindigkeit
(Safe Maximum Durch die Funktion wird das Uberschreiten eines Geschwindigkeits- | 3 e
Speed) grenzwertes verhindert.
SLA Sichere Beschleunigung
(Safe Limited Acceler- | Die Sicherheitsfunktion verhindert das Uber- oder Unterschreiten 3 e
ation) des Beschleunigungsgrenzwertes.

Tabelle 1: Ubersicht der Sicherheitsfunktionen mit méglichem SIL/PL Level

SAR (Safe Acceleration Range) entspricht SLA mit einer oberen und einer unteren Grenze mit
gleichem Vorzeichen.

SSR (Safe Speed Range) entspricht SLS mit einer oberen und einer unteren Grenze mit glei-
chem Vorzeichen.

3.4 Einstufung der Sicherheitsfunktionen nach IEC 61508

PFH 6,6+ 107" 1/h

PFD 5,7 « 10 pro Anforderung

Proof-Test-Interval T 20 Jahre

Tabelle 2: Einstufung nach IEC61508

Fir die SIL-Einstufung im Zusammenhang mit den Applikationen mussen zur endgdltigen
Beurteilung die Versagensraten der externen Schaltgerate mit berlcksichtigt werden.

3.5 Einstufung der Sicherheitsfunktionen nach EN ISO 13849

Kategorie 3
MTTFp >1500 Jahre
DC mittel

Tabelle 3: Einstufung nach 1ISO13849

Fir die Einstufung innerhalb eines Performance Levels im Zusammenhang mit den Appli-
kationen muissen zur endgiiltigen Beurteilung die Versagensraten der externen Schaltge-
rate mit bericksichtigt werden.
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3.6 Sicherer Zustand

Sicherer Zustand E -

Im Fehlerfall geht das Modul in den sicheren Zustand Uber. Der sichere Zustand ist fest-
gelegt mit folgendem Status:

Modulation aus (STO)
Bremse geschlossen (SBC)

Alle Ausgange (Takt/Ripple/Out1/0Out2) abgeschaltet.

3.7 Verwendete Begriffe und Abkiirzungen

Begriff Beschreibung

ov Erdpotenzialfreier Massepunkt

AC Wechselstrom oder -spannung

ASCL Asynchronous sensorless closed loop

Auto motor ident.

Automatische Motoridentifikation; Einmessen von Widerstand und Induk-
tivitat

AWG Amerikanische Kodierung fir Leitungsquerschnitte

B1o (B1op) Bauteilkennwert gem. IEC 13849 zur stochastischen Angabe der erwar-
teten Lebensdauer.

COMBIVERT KEB Antriebsstromrichter

COMBIVIS KEB Inbetriebnahme- und Parametriersoftware

DC Gleichstrom oder -spannung

DC Bremse Abbremsen eines Antriebssystems mit einer konstanten Gleichspannung

DIN Deutsches Institut flir Normung

EMV Elektromagnetische Vertraglichkeit

EN Europaische Norm

EtherCAT® Echtzeit-Ethernet-Bussystem; EtherCAT® ist eine eingetragene Marke
und patentierte Technologie, lizenziert durch die Beckhoff Automation
GmbH, Deutschland. Sie wird durch folgendes Logo gekennzeichnet:

—
EtherCAT.
®

Ethernet Echtzeit-Bussystem - definiert Protokolle, Stecker, Kabeltypen

FE Funktionserde

FSoE Fail Safe over EtherCAT — siehe Safety over EtherCAT®

FU Antriebsstromrichter

GND Bezugspotenzial, Masse

IEC Internationale Norm

IP xx Schutzart (xx fur Level)

© 2021 KEB Automation KG
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Verwendete Begriffe und Abkiirzungen

Logikeinheit Einer der internen Berechnungskanale des Sicherheitsmoduls, typischer-
weise redundant vorhanden. Auch ,Logikkanal*
Modulation Bedeutet in der Antriebstechnik, dass die Leistungshalbleiter angesteuert

werden

MTTF (MTTFp)

Bauteilkennwert gem. IEC 13849 zur stochastischen Angabe der erwar-
teten Lebensdauer.

NN Normainull

Not-Aus Abschalten der Spannungsversorgung im Notfall

Not-Halt Stillsetzen eines Antriebs im Notfall (nicht spannungslos)

oC Uberstrom (Overcurrent)

OH Uberhitzung

oL Uberlast

OSSsD Ausgangsschaltelement; Ausgangssignal, dass in regelmafigen Ab-
stande auf seine Abschaltbarkeit hin geprift wird. (Sicherheitstechnik)

PA Potenzialausgleich

PDS Leistungsantriebssystem inkl. Motor und Messfilhler

PE Schutzerde

PELV Sichere Schutzkleinspannung, geerdet

PFD Begriff aus der Sicherheitstechnik (EN 61508-1...7) fir die GroRe der
Fehlerwahrscheinlichkeit

PFH Begriff aus der Sicherheitstechnik (EN 61508-1...7) fir die GroRe der
Fehlerwahrscheinlichkeit pro Stunde

PWM Pulsweitenmodulation

Safety over EtherCAT®

Safety over EtherCAT® ist eine eingetragene Marke und patentierte
Technologie, lizenziert durch die Beckhoff Automation GmbH, Deutsch-
land. Sie wird durch folgendes Logo gekennzeichnet:

Safety over

EtherCAT.

SCAMPI

interner Kommunikationsbus

Tabelle 4: Verwendete Begriffe und Abkiirzungen

18
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Anschlussklemme X2B E -

4 Beschreibung der I/Os

4.1 Anschlussklemme X2B

PIN (x / x gebrickt) Name Funktion

1/2 STOA1 STO-Eingange

3/4 STO.2

5/6 SBC.1 SBC-Eingénge

7/8 SBC.2

9/10 FUNC1.1 Funktion1- Eingénge
11/12 FUNC1.2

13 /14 FUNC2.1 Funktion2- Eingange
15/16 FUNC2.2

17/18 Ripple.1 Ripple- Eingange
19/20 Ripple.2

21/22 Takt.1 Takt-Ausgange
23/24 Takt.2

25126 Out1 Ausgang1

27128 Out2 Ausgang?2

29/30 Ripple Out.1 Ripple- Ausgange
31/32 Ripple Out.2

Tabelle 5: Anschlussklemme X2B

Die Spannungen aller Ein- und Ausgange beziehen sich auf die OV der Steuerkarte des
COMBIVERT und sind dort anzuschlief3en. Die Pin-Belegung der Steuerklemmen ist in
der jeweiligen Anleitung des COMBIVERT beschrieben.

411 Montage der Anschlusslitzen

L f - L - Akrilk!
- - - - - - - [j

a) Pusher
b) Litzendffnung

Abbildung 1: Montage des Anschlusses X2B

e Pusher von Hand driicken. Litze in die zugehérige Offnung stecken, so dass keine
einzelnen Drahte von au3en zu sehen sind bzw. sich diese nicht nach aul3en zu-
rickbiegen. Beim Einstecken muss ein erster Widerstand tGberwunden werden.
Pusher wieder loslassen.
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e Prifen, ob die Litze fest sitzt und nicht wieder herausgezogen werden kann. Es ist
darauf zu achten, dass die Litze und nicht die Isolierung geklemmt wird. Bei Quer-
schnitten ab 1,00 mm? kann die Litze auch ohne Driicken des Pushers eingesteckt

werden.

41.2 Montage von Litzen mit Aderendhiilsen nach DIN46228/4

Querschnitt / AWG Metallhilsenléange Abisolierlange
0,50 mm?2/ 21 10 mm 12 mm
0,75mm?2/19 12mm 14 mm
1,00mm?/18 12mm 15 mm

41.3 Montage von Litzen ohne Aderendhiilsen

Querschnitt / AWG Abisolierlange
0,14...1,5 mm2/ 25...16 10 mm

Litze starr und flexibel

Hinweis
e KEB empfiehlt in Industrieumgebungen generell den Einsatz von Aderendhiilsen.

e Bei Verwendung von kirzeren Aderendhtilsen ist eine sichere Klemmung nicht ge-
wahrleistet.

4.1.4 Spezifikation der Eingange
Die Eingange sind nach IEC61131-2 Typ 3 wie folgt spezifiziert:

Status 0 Status 1
Eingange
UL [V] IL [mA] UH [V] IH [mA]
max. 5 15 30 15
min. -3 nicht definiert 11 2

Der maximale kurzfristige Einschaltstrom des Eingangs ist auf 30 mA begrenzt.

4.1.5 Spezifikation der Ausgidnge

Die digitalen Ausgange sind gemaR IEC61131-2 spezifiziert. Der maximale Ausgangs-
strom betragt 100 mA. Die Ausgange sind kurzschlussfest.

4.2 Anschlussklemmen Bremse

Die Lage der Klemmen und Spezifikation des Bremsenausgangs ist in der jeweiligen An-
leitung des COMBIVERT beschrieben. Der Freilaufzweig zur Ansteuerung der Bremse ist
im COMBIVERT integriert.
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4.3 Anschlussklemme Geberinterface

Die Beschreibung der Geberinterfaceschnittstelle ist in der entsprechenden Anleitung des
COMBIVERT beschrieben.

4.4 Status-LEDs
Anordnung der LEDs ist in der entsprechenden Anleitung des COMBIVERT hinterlegt.

Die Anzeige der LED des Sicherheitsmoduls gibt folgenden Status an:

LED Status
aus Keine Spannungsversorgung des Sicherheitsmoduls
grin Sicherheitsmodul in Betrieb
orange Sicherheitsmodul in Reset oder neue Konfiguration wird Uber-
nommen
rot Sicherheitsmodul in Fehler

Blinkt fir 60 Sekunden, wenn sich ein neuer Benutzer einge-

grun orange blinkend loggt hat,

Blinkt alle 1,6 Sekunden zweimal kurz orange. Signalisiert,
dass der Status der Buskommunikation nicht der Data State ist.
Das Sicherheitsmodul befindet sich im sicheren Zustand.

grin orange doppelt
blinkend
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5 Parametrierung und Benutzerverwaltung

Die Parametrierung geschieht mit dem Programm KEB COMBIVIS. Bei einem bestehen-
den Projekt kann ein KEB Sicherheitsmodul wie folgt hinzugefligt werden:

e Rechtsklick auf das Gerat
o ,Objekt hinzufigen®
e Eintrag ,KEB Sicherheitsmodul“ auswahlen => Abbildung 2.

achining-centerl. pre OMBIVIS 6 [C
Datei Beabeiten Ansicht Projekt Tools [Fenster Hife
HeEB o s BEX AR E-0 &2 &l
MNavigator * & X 7 oriver x

e PO ;
=1 | Gerate-Enstelungen | GerateParameter | Operator-Parameter | C
| b Ausschneiden meterMlame Parameterwert
' Kopieren parameter
[ Enfigsn parameter B
| fo
[ 3 Léschen 5
| kEE-Gerate aufisten fameter
| @3 rEB-Geratesuche (digkeitsmodus
% KEB-Ger &t hinzufiigen :sptzifis&tncgelparnm
' 9
| 2+ Gerate-Passwort eingeben ler
|E  Satzzeiger eingeben isgange
.._v-| = ;aramqter
rameter
B Eomplette Liste erstelen irameterﬂ-
|51 Objekt hinzufiigen b | [ COMBIVIS studio HMI project...
Gerét anhangen... G KEB Parameterkste. ..
Gerat enfigen... | [ KEB Saipt Object...
Gk dowciiuren KEB Sicherheitsmod. .
Gerak d':h.lﬂh'erm... ?!Hﬂ ange para makar
Online Konfigurationsmodiss Parameter
_‘ﬁ Ordner hinzufiigen... iﬂspeznﬁ-sche Parameter
| entifikation Parameter
| Ohbyjekt bearbeiten |
= |er Parameter
Objekt b:.arhﬂb:n . pleroptimiersng
*- pr: Kommunikationsprofil Objekte

Abbildung 2: KEB Sicherheitsmodul hinzufiigen
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5.1 Benutzerverwaltung und Login

Der KEB Safety Editor enthalt als erste Schaltflache die Benutzerverwaltung => Abbil-
dung 3.

| KEB Safety Module [Node_1_F6A] X
Allgemein

Typ f Software-Version: |Safety Module Type 3 - V3.1.0.0
Software-Datum: 20170707

Status | Einstellungen |Si::|1v.=.'re Parametrierung | Protokoll

Benutzerverwaltung

Benutzerverwaltung dffnen l

Abbildung 3: Benutzerverwaltung in KEB COMBIVIS

Bei Klick auf ,Benutzerverwaltung 6ffnen” wird das Fenster aus Abbildung 4 angezeigt.

In Sicherheitsmodul einloggen [=]
(%3] ggen [~ |[-E-|[mEsa]
Benutzer-ID: 0

Pazzwort:

| ok || Abbrechen

Abbildung 4: Login Fenster in COMBIVIS

Fur den ersten Login gibt es einen Standardbenutzer. Der Login erfolgt durch Eingabe

von

Benutzer-ID = 1 und Passwort = default

Nach dem Einloggen blinkt das Sicherheitsmodul fiir ca. 1 Minute. Mit dem Standard-
benutzer ist es nur moglich neue Benutzer anzulegen. Es ist nicht moglich Sicher-
heitsparameter auf das Sicherheitsmodul herunterzuladen oder eine bestehende
Konfiguration auszulesen.

Benutzer kdnnen angelegt und mit verschiedenen Rechten versehen werden. Die
Benutzerverwaltung ist durch die Schaltflache ,Benutzereinstellungen® erreichbar =>
Abbildung 5. Fir jeden Benutzer kann eine Benutzer-ID und ein Passwort vergeben
werden. Die Benutzer-ID 0 ist nicht mdglich. Das mehrfache Anlegen eines Benut-
zers mit derselben Benutzer-ID ist nicht mdglich und flhrt zu einer Fehlermeldung.

Wenn ein neuer Benutzer mit den Benutzerrechten ,,0 Keine Benutzerrechte® ange-
legt wurde und dieser Benutzer der einzige, registrierte Benutzer im Sicherheitsmodul
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ist, dann kann sich weiterhin mit der Benutzer-ID 1 und Passwort default eingeloggt
werden.

L .

Sicherheitsmndul-Benutzervemaltung o= =]

[ MNeuen Benutzer anlegen

Benutzer-ID | Berechtigung
11 7: Volle Benutzerrechte (=]

=

Abbildung 5: Benutzerverwaltung fiir das Sicherheitsmodul in COMBIVIS

Es gibt 6 verschiedene Benutzerrechte. Wenn ein neuer Benutzer angelegt wurde, so ist
der Login mit dem Standardbenutzer nicht mehr maglich.

Darf bestehende |Darf neue
Login Darf sein eige- |Benutzer veran- |Konfigurati- |Darf eine beste-
Benutzerlevel gin nes Passwort dern oder neue onsdaten hende Konfigura-
moglich .. . .. X
verandern Benutzer hinzufi- | herunterla- tion auslesen
gen den
0: Keine Benutzerrechte X X
1: Hinzufiigen und veran-
X X X
dern von Benutzern
2: Schreiben neuer Konfigu-
) X X X
rationsdaten
4: Auslesen der Konfigurati-
X X X

onsdaten
6: Auslesen und schreiben

! . X X X X
von Konfigurationsdaten
7: Volle Benutzerrechte X X X X X

Tabelle 6: Benutzerrechte zu Benutzerlevel
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5.2 Sichere Konfiguration von Parametern des Sicherheitsmoduls

Unterhalb der Benutzerverwaltung ist der Bereich wo die Parameter des Sicherheitsmo-
duls konfiguriert werden kdnnen => Abbildung 6. Die Parameter sind in verschiedene
Gruppen unterteilt, welche durch das Auswahlfeld Parametergruppe gefiltert werden kon-
nen. Bleibt der Mauszeiger langere Zeit Uber einem Parameter stehen, erscheint ein
Tool-Tipp mit weiteren Informationen Uber den Parameter => Abbildung 7.

| KEB Safety Module [Node_1_F6A] X

Allgemein
Typ [ Software-Version:  [Safety Module Type 3 - V3.1.0.0 Gerdte-Seriennumme
Software-Datum: 20170707 CRC (Onling):

Status I Einstellungen | Sichere Parametrierung | Praotakoll |

Paramestergruppe: [—AJIE Gruppen - TH Download H Upload l Im/Expaort ~

Device Type: Safety Module Type 3
Beschreibung: Parameterversion: 3.1.0.0.
Gerate-CRLC: 0x132E7CF3
Impartdate: -

Parameter

Filterzeiten der Sicherheitzeingange
Fitterzeit der STO-Eingange

Fitterzeit der SBC-Eingange

Fitterzeit der Funktion1-Eingénge

Fitterzeit der Funktion2-Eingénge

Fitterzeit der Ripple-Eingénge

Abbildung 6: Sichere Konfiguration der Parameter des Sicherheitsmoduls

der A i 1und 2

Ausgang! Kenfiguration 4
A g2 Konfiguratig ——— IETYT)
Ausschaltverzigerun Z\L.lordnung. (Bitweise) ‘100000 s
Einschaltverzogerung Wert Funktion 200000 I3

- — 1: 5TO
L2 2 58C
Ripple Ausgangskonfi 4: 51
Ripple Master 8 552 us
Zykluszeit 16: SOS 024000 s
Ll 32:5LS
Periodendauer der TaK g4. 5| p [Aktivierung) 000000 |5
Pulsldnge der Taktaus{ 128: SLP Referenzposition 001000 [s
Geber ion 256: SLI (Aktivierung)
Angeschiossener Gelj 512: 5L Schrittaktivierung nus/Kosinus
Fenster fir maximale 4 1024: 50T 0 [
Erlaubte Positionsdiffe| 2048: S5M :
Sinus Kosinus Gebe 40.96.: Fehler Sicherheitsfunktion
Strichzahl Minimum: 0 s
Maximale Abweichung MEXI.mLII’T.H 191 Inkrements
Auswertung der Nullin] SCh”tEwe'tej' n
Skaiarmnneainstanl 010 t0

Abbildung 7: Tooltipp beim Parameter Konfiguration des Ripple Eingangs
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5.21 Herunterladen von neuen Konfigurationsdaten

Uber die Schaltflache ,Download® kann die neue Parametrierung auf das Sicherheitsmo-
dul Ubertragen werden, wenn der eingeloggte Benutzer Gber geniigend Rechte verflgt.
Beim Download wird vom Sicherheitsmodul noch einmal Uberprift, ob die Parameter rich-
tig konfiguriert sind. Wenn bei der Ubernahme der Konfigurationsdaten ein Fehler festge-
stellt wird, werden die Daten nicht GUbernommen und das Sicherheitsmodul geht in den
Fehlerstatus Uber. Danach kénnen die Fehler im Bereich Protokoll, siehe Kapitel 5.4.1,
ausgelesen und behoben werden.

5.2.2 Auslesen von bestehenden Konfigurationsdaten aus dem Sicherheitsmodul

Wenn der eingeloggte Benutzer Uber geniigend Rechte verflugt, dann kénnen Konfigurati-
onsdaten aus dem Sicherheitsmodul ausgelesen werden. Hierflir genligt es die Schaltfla-
che ,Upload® anzuklicken. Nach der Beendigung des Auslesevorgangs wird die beste-
hende Konfiguration im Konfigurationseditor angezeigt.

5.2.3 Import und Export von Konfigurationsdaten

Konfigurationsdaten kénnen importiert oder exportiert werden. Hierflr auf die Schaltfla-
che ,Im/Export” klicken und eine Option auswahlen.

¢ | (oo Il

Sichere Pararmetrierdaten exportieren

Sichere Pararnetrierdaten importieren

Parameterliste fir Download erzeugen

Sichere Pararnetrierdaten aus Pararneterliste importieren

Default-Werte laden

Abbildung 8: Import und Export von Konfigurationsdaten

5.2.4 Sichere Parametrierdaten exportieren

Uber diesen Menipunkt kénnen die eingestellten Konfigurationsdaten in eine Datei ex-
portiert werden. Diese kdnnen dann z.B. in einem anderen Projekt wieder importiert wer-
den. Eine Veranderung der Daten in der Datei ist nicht méglich, da der Import der Daten
ansonsten nicht durchgefiihrt werden kann.
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5.2.5 Sichere Parametrierdaten importieren

Uber diesen Meniipunkt kénnen Konfigurationsdaten aus einer vorher exportierten Datei
wieder importiert werden. Nach dem Import werden die Daten im Konfigurationseditor an-
gezeigt. Nach dem Import ist der Editor fiir die Konfigurationsdaten schreibgeschiitzt.
Durch einen Rechtsklick in den Editor und die Option ,Entsperren kann der Schreib-
schutz aufgehoben werden.

Konfiguration der Ausgange 1 und 2

Ausganol Knnfinuratinn

Ausge Import...

A_USSE Export... —
Einsch

Ripple Entsperren

Abbildung 9: ,,Entsperren“ nach dem Importieren von Konfigurationsdaten

n Ein Import ist nur bei gleicher Firmwareversion méglich (z. B. Firmwareversion 3.2.0.1).

5.2.6 Parameterliste fiir Download erzeugen

Hier wird eine Downloadliste erzeugt, welche ohne den Konfigurationseditor von COMBI-
VIS in das Sicherheitsmodul Ubertragen werden kann. Die Downloadliste kann nicht ohne
den Konfigurationseditor editiert werden, da sonst der Download der Konfigurationsdaten
vom Sicherheitsmodul abgelehnt wird.

5.2.7 Sichere Parametrierdaten aus Parameterliste importieren

Hiermit wird eine vorher erstellte Downloadliste wieder in den Konfigurationseditor impor-
tiert. Nach dem Import werden die Daten im Konfigurationseditor angezeigt.

n Ein Import ist nur bei gleicher Firmwareversion mdglich (z. B. Firmwareversion 3.2.0.1).
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5.3 Status des Sicherheitsmoduls

Der Status des Sicherheitsmoduls kann in der Registerkarte ,Status” angezeigt werden
(=> Abbildung 10).

Status | Einstellungen | Sichere Parametrierung | Protokoll

Sicherheitsmodul-Status
Allg. Ssicherheitsstatus: 262306: Sicherheitsoperation freigegeben
Hochstarten des Sicherheitsmoduls beendet
Busstatus: Reset
Index 1
Konfiguration Ok
Bus-Sicherheitsfunktionsstatus:  3: STO + Bremse geschlossen
Aktivierte Sicherheitsfunktion:  131072: STO + Bremse geschlossen + SMS

Fehlerstatus: Kein Fehler
Letzter Fehler/Warmhinweis: Kein Fehler
Busfehler: Kein Fehler
I/ O-Status: Eingangskanal 1: - - -

Eingangskanal 2: - - -
Ausgangskanal 1@ - - -
Ausgangskanal 2: - - -

Geberdrehzahl: -0,4669 1/min
Geberposition (Umdrehungen): 0.300353
Umrichter-Position: 19671

Abbildung 10: Status Registerkarte im KEB Safety Editor

e Allg. Sicherheitsstatus:
Gibt Auskunft, ob des Sicherheitsmodul ordnungsgemaf funktioniert und ob die
Konfigurationsdaten fehlerfrei sind, Einzelheiten => Kapitel 7.

e Bus-Sicherheitsfunktionsstatus:
Gibt Auskunft, welche Sicherheitsfunktion vom sicheren Bussystem angefordert
wurde.

e Aktivierte Sicherheitsfunktionen
Zeigt die aktivierten Sicherheitsfunktionen, welche Uber die Eingange und die FSoE
Daten aktiviert wurden.
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e Fehlerstatus:
Der Fehlerstatus gibt Auskunft, ob ein Fehler vorliegt. Durch den angezeigten Feh-
lertext kann die Ursache des Fehlers erkannt werden (=> Abbildung 11).

536871649: Fehler: + Cpu 2 + Fehlerzeit fiir den SBC Eingang abgelaufen,

Abbildung 11: Fehlerstatus mit Fehlerbeschreibung in COMBIVIS

e Letzter Fehler / Warnhinweis:
Hier wird der letzte erkannte Fehler angezeigt. Es kann vorkommen, dass zu einem
bereits erkannten Fehler weitere Fehler erkannt werden. Diese werden hier anzeigt.
Zuséatzlich werden diese Fehler auch in das Fehlerprotokoll aufgenommen.

e Busfehler:
Es wird der letzte Busfehler angezeigt, welcher bei der Kommunikation mit dem si-
cheren Master festgestellt wurde.

e |/O Status:
Hier wird der Eingangs- und Ausgangsstatus angezeigt. Der Eingangsstatus ist der
Status der Eingange zum Sicherheitsmodul.
Die Ausgange auf der Sicherheitskarte sind zweikanalig ausgefihrt. Der Ausgangs-
status setzt sich aus dem Eingangsstatus an den Klemmen des Sicherheitsmoduls,
der Konfiguration fiir die Ausgange und teilweise auch aus dem Eingangsstatus der
Steuerkarte zusammen. Damit z. B. die Bremse ausgeschaltet werden kann (der
Bremsenausgang geschaltet wird), muss sowohl der SBC Eingang vom Sicherheits-
modul eingeschaltet werden, als auch in den Gerateparametern des COMBIVERT
co00 Bit 15 auf 1 gesetzt werden. Erst dann wird der Bremsenausgang geschaltet.

¢ Geberdrehzahil:
Hier wird die Geschwindigkeit des Antriebs angezeigt. Die Geschwindigkeit wurde
vom Sicherheitsmodul ermittelt.

e Geberposition (in Umdrehungen):
Hier wird die Position des Antriebs angezeigt. Wenn bereits eine Referenzposition
angefahren wurde und mit dem Taster quittiert ist, dann wird die Position abhangig
von der Referenzposition ausgegeben.

e Umrichter Position (in Bits pro Umdrehung):
Hier wird die Position als skalierter Lagewert angegeben. Der Lagewert wird hierbei
mit der konfigurierten ,Skalierungseinstellungen fur die Position“ angezeigt. Wenn
bereits eine Referenzposition angefahren wurde und mit dem Taster quittiert ist,
dann wird die Position abhangig von der Referenzposition ausgegeben.
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5.4 Auslesen der Protokolldaten

Das Auslesen von Protokolldaten kann Uber die Registerkarte Protokoll durchgefiihrt wer-
den. Es gibt verschiedene Arten von Protokolldaten, welche ausgelesen werden kénnen.
Der Auslesevorgang wird gestartet, indem eine oder mehrere Schaltflaichen ausgewahlt
werden und dann der Button ,Aktualisieren“ angeklickt wird.

Die jeweils letzten 20 Eintrage in jeder Kategorie werden nichtflichtig gespeichert.

Die Protokolldaten richten sich nach der auf dem Sicherheitsmodul befindlichen Uhr. Ist
diese nicht richtig eingestellt, kdnnen die Protokolldaten die falsche Uhrzeit und das fal-
sche Datum enthalten. Die Echtzeituhr hat eine Gangreserve von ungefahr 2 Tagen.

5.4.1 Auslesen von Fehlern

| Status I Einstellungen I Sichere Parametrierung | Protokoll |

0: Fehler [ 1: Einschaltzeitpunkt
Kat=gorien: [] 3: sicherheitsfunktion Ausfiihrungszeitpunkt  [] 4: Ubernahmezeitpunkt der neuan Konfiguratic
[C] &: Busfehler [C] 72 Buskonfigurationsfehler
Index Typ Datum & Feit Position Drehzahl Zeitschlitze pro 62,5 ps  Details
0 |0: Fehler| 2017-07-17 23:08:49| | | |1193046: Warnung: + Cpu 2

Abbildung 12: Fehlerzeitpunkt, Fehlernummer und Beschreibung

Fir das Auslesen von Fehlern muss im Menulpunkt ,Protokoll“ die jeweilige Kategorie
markiert werden. Danach wird durch einen Klick auf ,Aktualisieren” das Fehlerlog vom
Sicherheitsmodul ausgelesen und angezeigt.

5.4.2 Auslesen von Einschaltzeitpunkten

| Status I Einstellungen I Sichere Parametrierung | Protokall |

[ 0: Fehler 1: Einschaltzeitpunkt
Kategorien: [] 3: sicherheitsfunktion Ausfihrungszeitpunkt [T] 4: Ubernahmezeitpunkt der neuen Konfiguration
[ 8: Busfehler [[] 7: Buskonfigurationsfehler
Index Typ Datum & Zeit Position Drehzahl Zeitschlitze pro 62,5 ps  Details
0 |1: Einschalzeitpunkt | 2017-08-01 14:51:00] | | |—

Abbildung 13: Einschaltzeitpunkt mit Datum und Zeit im Log

Fir das Auslesen von Einschaltzeitpunkten muss im MenUpunkt ,Protokoll* der Schalter
~Einschaltzeitpunkt® gesetzt werden => Abbildung 13. Danach wird durch einen Klick auf
+Aktualisieren” das Protokoll vom Sicherheitsmodul ausgelesen und angezeigt.
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5.4.3 Auslesen von Ausschaltzeitpunkten

| Status | Einstellungen | Sichere Parametrierung | Protokoll |

[T 0: Fehler [T 1: Einschaltzeitpunkt 2: Ausschalizeitpunkt
Kategorien: [] 3: sicherheitsfunktion Ausfilhrungszeitpunkt ] 4: Ubernahmezeitpunkt der neuen Konfiguration [T 5: Konfigurationsfehler
[T 6: Busfehler [T 7: Buskonfigurationsfehler [ 8: Bus Anforderung von Sicherhaitsfunktionen
Index Typ Datum & Zeit Position Drehzahl Zeitschlitze pro 62,5 ps  Details
0 |2: Ausschaltzeitpunkt| 2017-08-01 14:51:00| | | |-

Abbildung 14: Abschaltzeitpunkte mit Datum und Zeit im Log

Fur das Auslesen von Ausschaltzeitpunkten muss im MenUpunkt Protokoll der Schalter
»Ausschaltzeitpunkt” betatigt werden => Abbildung 14. Danach wird durch einen Klick auf
Aktualisieren das Protokoll vom Sicherheitsmodul ausgelesen und angezeigt. Der Aus-
schaltzeitpunkt ist auf 5 Minuten genau.

5.4.4 Auslesen von Anforderungen fiir Sicherheitsfunktionen

| Status | Einstellungen | Sichere Parametrierung | Protokoll |

[ 0: Fehler [T 12 Einschaltzeitpunkt [ 2: Ausschaltzeitpunkt
Kategorien: 3: Sicherheitsfunktion Ausfihrungszeitpunkt  [_] 4: Ubemahmezeitpunkt der neuen Konfiguration [ 5: Konfigurationsfehler
[C] &: Busfehler [C] 7: Buskonfigurationsfehler [T 8: Bus Anforderung von Sicherheitsfunktionen
Index Typ Datum & Zeit Position Drehzahl Zeitschlitze pro 62,5 ps  Details

0 |3: Sicherheitsfunktion Ausfiibrungszeitpunkt | 2017-08-01 14:51:00] 26147 | 0,0000 1/min | 283 |38307: STO + Eremse geschlossen + 55M + SMS

Abbildung 15: Anforderungszeitpunkte von Sicherheitszeitpunkten

Fir das Auslesen von Anforderungen von Sicherheitsfunktionen muss im MenUlpunkt Pro-
tokoll der Schalter ,Sicherheitsfunktion Ausfiihrungszeitpunkt” gesetzt werden. Danach
wird durch einen Klick auf ,Aktualisieren” das Log vom Sicherheitsmodul ausgelesen und
angezeigt.

5.4.5 Auslesen des Zeitpunkts der Ubernahme von neuen Konfigurationsdaten

| Status | Einstellungen I Sichere Parametrierung | Pratokall |

[ 0: Fehler [ 1: Einschaltzsitpunkt [] 2: Ausschaltzsitpunkt
Kategoren: [ 3: sicherheitsfunktion Ausfiihrungszeitpunkt 4: Ubermmahmezeitpunkt der neuen Konfiguration [ 5: Konfiguraticnsfehler
[ &: Busfehler [] 7: Buskorfigurationsfehler [] 8: Bus Anforderung von Sicherheitsfunktionen
Index Typ Datum & Zeit Position  Drehzahl Zeitschlitze pro 62,5 ps  Details
0 |4: Ubemahmezeitpunkt der neuen Konfiguration | 2017-08-01 08:50:59 | | | |Benutzer-ID: 536873115

Abbildung 16: Ubernahmezeitpunkte von neuen Konfigurationsdaten

Fur das Auslesen von Ubernahmezeitpunkten von neuen Konfigurationsdaten muss im
Menlipunkt ,Protokoll“ der Schalter ,Ubernahmezeitpunkt der neuen Konfiguration* ge-
setzt werden => Abbildung 16. Danach wird durch einen Klick auf ,Aktualisieren” das Log
vom Sicherheitsmodul ausgelesen und angezeigt. Im Protokoll werden der Ubernahme-
zeitpunkt und die Benutzer-ID angezeigt.
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5.4.6 Auslesen von Konfigurationsfehlern

| Status I Einstellungen I Sichere Parametrierung | Protokoll |

[ 0: Fehler [T 1: Einschalizeitpunkt [ 2: susschaltzeitpunkt
Kategorien: [ 3: sicherheitsfunktion Ausfihrungszeitpunkt [ 4: Ubernahmezeitpunkt der neuen Konfiguration 5: Konfigurationsfehler
[ 6: Busfehler [] 7: Buskonfigurationsfehlar [T &: Bus Anforderung von Sicherheitsfunktionen
Index Typ Datum & Zeit Position Drehzahl Zeitschlitze pro 62,5 ps  Details
0 |5: Konfigurationsfehler | 2017-08-01 08:59:50 | | | |Kzin Fehler

Abbildung 17: Zeitpunkt, Fehlernummer und Beschreibung von Konfigurationsfehlern

Fur das Auslesen von Konfigurationsfehlern muss im MenUpunkt ,Protokoll* der Schalter
.Konfigurationsfehler gesetzt werden => Abbildung 17. Danach wird durch einen Klick
auf ,Aktualisieren” das Protokoll vom Sicherheitsmodul ausgelesen und angezeigt.

Wichtig:

Bei einem Konfigurationsfehler wird beim Neustart des Sicherheitsmoduls die fehlerhafte
Konfiguration verworfen und die letzte fehlerfreie Konfiguration geladen.

5.4.7 Auslesen von Busfehlern

| Status | Einstellungen | Sichere Parametrierung | Protokoll |

[] 0: Fehler [] 1: Einschaltzeitpunkt (] 2: Ausschaltz
kategorien: [] 3: sicherheitsfunktion Ausfihrungszeitpunkt [ 4: Ubernahmezeitpunkt der neuen Konfiguration [] 5t Kenfigurati
6: Busfehler [7] 7: Buskonfigurationsfehler [] &: Bus Anford
Index Typ Datum & Zeit Position Drehzahl Zeitschlitze pro 62,5 ps  Details
0 £: Busfehlar 2017-08-01 11:42:49| ‘ | R05305658
fehlerhaft,

Abbildung 18: Busfehler mit Datum und Zeit im Log

Fur das Auslesen von Busfehlern muss im Menipunkt ,Protokoll“ der Schalter ,Busfehler®
gesetzt werden => Abbildung 18. Danach wird durch einen Klick auf Aktualisieren das
Protokoll vom Sicherheitsmodul ausgelesen und angezeigt.

5.4.8 Auslesen von Buskonfigurationsfehlern

| Status I Einstellungen | Sichere Parametrierung | Protokaoll |

[T 0: Fehler [ 1: Einschaltzeitpunkt [ 2: Ausschaltzeitp
Kategorien: [] 3: sicherheitsfunktion Ausfilhrungszeitpunkt  [] 4: Ubernahmezeitpunkt der neuen Konfiguration [ 5: Kenfigurations
[T] &: Busfehler 7: Buskonfigurationsfehler [] 8: Bus Anforderu
Index Typ Datum & Zeit Position Drehzahl Zeitschlitze pro 62,5 ps  Details
0 |7: Buskonfigurationsfehler | 2017-08-01 08:59:59] | | |Kin Fehler

Abbildung 19: Buskonfigurationsfehler mit Datum und Zeit im Log

Fur das Auslesen von Buskonfigurationsfehlern muss im Menlpunkt ,Protokoll“ der
Schalter ,Buskonfigurationsfehler” gesetzt werden => Abbildung 19. Danach wird durch

einen Klick auf ,,Aktualisieren“ das Protokoll vom Sicherheitsmodul ausgelesen und ange-
zeigt.
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5.4.9 Bus Anforderung von Sicherheitsfunktionen

| Status | Einstellungen | Sichere Parametrierung | Protokoll |

[] 0: Fehler [ 1: Einschaltzeitpunkt [ 2: Ausschaltzsitpunkt
Kategorien: [ 3: sicherheitsfunktion Ausfilhrungszeitpunkt [ 4: Ubernahmezeitpunkt der neuen Konfiguration [ 5: Konfigurationsfehler
[] &: Busfehler [] 7: Buskonfigurationsfehler 8: Bus Anforderung von Sicherheitsfunktionen
Index Typ Datum & Zeit Position Direhzahl Zeitschlitze pro 62,5 ps  Details
0 |8: Bus Anforderung von Sicherheitsfunktionen | 2017-08-01 14:51:00| 0 | 0,0000 1fmin |0 |3: 5TO + Bremse geschlossen + SMS

Abbildung 20: Bus Anforderung von Sicherheitsfunktionen im Log

Fir das Auslesen von Sicherheitsfunktionen, welche mittels des sicheren Bussystems
angefordert wurden, muss im Menupunkt ,Protokoll“ der Schalter ,Bus Anforderung von
Sicherheitsfunktionen® gesetzt werden => Abbildung 20. Danach wird durch einen Klick
auf ,Aktualisieren” das Protokoll vom Sicherheitsmodul ausgelesen und angezeigt.
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5.5 Parameterliste

Ein- Mini- Maxi- De-

Name Bemerkun .
g heit mum mum fault

Filterzeiten der Sicherheitseingange (=> 8.1)

Filterzeit der Filterzeit zum Entprellen von Eingangs- . 0 01 001
STO-Eingange signalen der Sicherheitsfunktion STO ! !
Filterzeit der Filterzeit zum Entprellen von Eingangs- . 0 01 001
SBC- Eingdnge signalen der Sicherheitsfunktion SBC ’ !
Filterzeit der Filterzeit zum Entprellen von Eingangs- . 0 01 001
Funktionl- Eingange signalen der Sicherheitsfunktion 1 ! !
Filterzeit der Filterzeit zum Entprellen von Eingangs- . 0 01 001
Funktion2- Eingange signalen der Sicherheitsfunktion 2 ! !
Filterzeit der Filterzeit zum Entprellen von Eingangs-

. L . . . s 0 0,1 0,01
Ripple- Eingdnge signalen der Ripple-Funktion

Testsignal Eingangskonfiguration (=> 8.2)

Periodendauer der Testsignale (Taktaus-
gang) zur Uberpriifung des Anschlusses. s 0,01 10,0 10,0
Die Einstellung gilt fiir alle Eingdange

Testsignal-Perioden-
dauer

Puls-Zeit der Testsignale (Taktausgang) 0.000
Testpulslange zur Uberpriifung des Anschlusses. s ! 0,001 | 0,001

Die Einstellung gilt fiir alle Eingdnge >

Auswertung des Test- | Auswertung der STO- Eingdnge an,
signals fir die STO-Ein- | wenn sie mit einem Testsignal belegt aus
gange sind
Auswertung des Test- | Auswertung der SBC- Eingdnge an,
signals firr die SBC-Ein- | wenn sie mit einem Testsignal belegt aus
gange sind
Auswertung des Test- | Auswertung fir Funktionl- Eingdnge an,
signals fur die Funk- wenn sie mit einem Testsignal belegt aus
tionl- Eingdnge sind
Auswertung des Test- | Auswertung fiir Funktion2- Eingdnge an,
signals fir die Funk- wenn sie mit einem Testsignal belegt aus
tion2- Eingange sind
STO Hardware Eingangskonfiguration (=> 8.3)

. Auswahl der Sicherheitsfunktion, die
Belegung der STO-Ein- durch die STO Eingadnge aktiviert werden 0 18 STO

gange kann
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Name Bemerkun Ein- Mini- Maxi- De-
g heit mum mum fault
. Wahrend der Toleranzzeit darf der Sta-
Tf)leranzze|t der STO- tus zwischen den beiden STO-Eingangen 0 0,1 0,01
Eingange .
abweichen
Status der STO-Ein- Der Status der beiden STO-Eingadnge ist aqui-
gange dquivalent oder antivalent valent
SBC Hardware Eingangskonfiguration (=> 8.4)
Beleeune der SBC-Ein- Auswahl der Sicherheitsfunktion, die
.. gung durch die SBC Eingdnge aktiviert werden 0 18 SBC
gange K
ann
Toleranzzeit der SBC- Wahrend der Toleranzzeit darf der Sta-
L tus zwischen den beiden SBC-Eingdangen 0 0,1 0,01
Eingange .
abweichen
Status der SBC-Ein- Der Status der beiden SBC-Eingange ist aqui-
gange dquivalent oder antivalent valent
Funktion1 Hardware Eingangskonfiguration (=> 8.5)
Beleeune der Funk- Auswahl der Sicherheitsfunktion, die
. & .g .. durch die Funktionl-Eingdnge aktiviert 0 18 0
tionl- Eingange
werden kann.
Toleranzzeit der Funk- Wahrend der Toleranzzeit darf der Sta-
. L tus zwischen den beiden Funktion1-Ein- 0 0,1 0,01
tionl-Eingange .. .
gangen abweichen.
Status der Funktion1- Der Status der beiden Funktion1-Ein- aqui-
Eingdnge gange ist dquivalent oder antivalent valent
Funktion2 Hardware Eingangskonfiguration (=> 8.6)
Beleeune der Funk- Auswahl der Sicherheitsfunktion, die
. & ‘g . durch die Funktion2-Eingdnge aktiviert 0 18 0
tion2- Eingange
werden kann
Toleranzzeit der Funk- Wahrend der Toleranzzeit darf der Sta-
. . tus zwischen den beiden STO-Eingdangen 0 0,1 0,01
tion2-Eingange .
abweichen
Status der Funktion2- Der Status der beiden Funktion2-Ein- aqui-
Eingdnge gange ist dquivalent oder antivalent valent
Ripple Hardware Eingangskonfiguration (=> 8.7)
Beleeune der Ripple- Auswahl der Sicherheitsfunktion, die
. g & PP durch die Ripple-Eingdnge aktiviert wer- 0 18 0
Eingange
den kann
Toleranzzeit der Wahrend der Toleranzzeit darf der Sta-
Rinple-Einginge tus zwischen den beiden Ripple -Eingan- 0 0,1 0,01
PP gang gen abweichen
Konfiguration der Ausgange 1 und 2 (=> 9.1)
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Name Bemerkun Ein- Mini- | Maxi- De-
g heit | mum mum fault

ﬁ;;gang 1 Konfigura- Zuordnung (Bitweise) 0| 131071 0

ﬁ;;gangZ Konfigura- Zuordnung (Bitweise) 0| 131071 0

. .. Ausgange 1 und 2 werden zur Schaltbe-
Finschaltverzogerung dingung verzogert eingeschaltet > 0 1 0,0

Ripple Ausgangskonfiguration (=> 9.2)

Ripple Ausgangskonfi-

guration Zuordnung (Bitweise) 0 8191 0

Ripple Master Bei ,ein” ist dieses Sicherheitsmodul der e
PP Master der Ripple-Kette

Benotigte Zeit, um das Ripple-Signal
Zykluszeit durch eine geschlossene Kette zu schi- s 0 60 0,0
cken

Takt Ausgangskonfiguration (=> 9.3)

Perloden.c.jauer der Peflodendauer der Testsignale zur Uber- . 0,01 10 10,0
Taktausgange prifung des Anschlusses
P.l.JIsIange der Taktaus- | Puls-Zeit der Testsignale zur Uberpri- . 0,000 0,001 | 0,001
gange fung des Anschlusses 5
Geber Konfiguration (=> 10.1)

Auswahl des Gebertyps:
Angeschlossener Ge- = kein Geber kein
ber = Sin/Cos-Geber Geber

=  Resolver

Die Abweichung der Sinus- und Cosinus-
Signale wird durch sin®x+cos?x = 1 + % 0 95 50
Fenster Gberwacht

Fenster fir maximale
Abweichung

Wird die Differenz der Lageermittlung
der beiden CPUs groRRer als der einge- .
stellte Wert, geht das Modul in den si-
cheren Zustand tber

Erlaubte Positionsdif-
ferenz zwischen den
Eingangskanalen

Sinus Cosinus Geber Konfiguration (=> 10.2)

Anzahl der Sinus-/Cosinus-Perioden pro

Umdrehung 128 16000 | 2048

Strichzahl
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Name Bemerkun Ein- Mini- Maxi- De-
g heit mum mum fault
Wenn die gezdhlte Lage mehr als der
eingestellte Wert von den gezahlten In- .
. . . Strich-
Erlaubte Lageabwei- krementen der Sinus oder Cosinusspur 1| zahi/2 1
chung abweicht, so wird das Sicherheitsmodul 1
in den sicheren Zustand Uberfihrt. Der
maximale Wert ist (Strichzahl * 4) / 2 -1.
Auswertung der Nul- Die Ausyvertung der Nullimpulsspur .
. kann mit diesem Parameter abgeschal- ein
limpulsspur
tet werden
Skalierungseinstellungen der Position (=> 10.4)
Mit dem Parameter wird die Auflosung
der Position festgelegt (Einheit Ps). Die
Anzahl der Bit pro Um- | 32Bit Lagewerte werden aufgeteilt in Bit 5 30 16
drehung (Ps) dem Parameterwert fiir die Bit pro Um-
drehung und die restlichen Bits werden
flr die ganzen Umdrehungen genutzt.
Einstellungen fir die Geschwindigkeitsmessung (=> 10.5)
Drehzahlabtastzeit Parameterglbt die Zeit ian, ube‘r der der 5 7 4
Drehzahlmittelwert gebildet wird
Drehzahl PT1-Zeit Parameter gibt die Zeit des PT1-Filters ms 0 556 20
der Drehzahlberechnung an
SBC: Sichere Bremsenansteuerung (=> 11.4)
. Bei ein wird die SBC-Funktion aktiviert
SBC mit STO koppeln wenn die STO-Funktion ausgefiihrt wird aus
Die Messung des Bremsenstromes kann
Messung des Brem- aktiviert werden. Wenn der Strom gro- cin
senstromes Rer als 3,3A ist, wird das Modul in den
sicheren Zustand Uberfiihrt.
SDI: Sichere Bewegungsrichtung (=> 11.12)
Auswahl der Funktion, die bei falscher
Fehlerfunktion Drehrichtung ausgefihrt wird STO SS1 STO
(STO oder SS1)
Positionsfenster bei Bei Drfehzah‘I =0 und Posﬁppsanderun- 2,147
Motorstillstand gen, die kleiner als das Positionsfenster PS 0| . 10° 0
sind, wird keine Drehrichtung ermittelt
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Ein- Mini- Maxi- De-

Name Bemerkun .
g heit mum mum fault

Wenn eine falsche Drehrichtung erkannt

Zeitfenster der Dreh- wird und diese langer als das einge-
. . . . . S 0 1 0
richtung stellte Zeitfenster vorliegt, wird die aus-
gewahlte Fehlerfunktion ausgefiihrt
SS1: Sicherer Stopp 1 (=> 11.5)
Mogliche Funktionstypen: ss1
Auswahl des Funkti- e SS1-rundSS1-t un_é
onstyps e SS1-r (friher Typ B) SS1-t
e SS1-t (friiher Typ C)
i Vorgabe der Uberwachungsrampe. ,
Verzogerung Drehzahlanderung in der Zeit Delta t. 1s 0 60000 0,0
Negative Toleranz Die erlaubte negative Toleranz zur 1/min 0 60000 0,0
Rampe
Positive Toleranz Die erlaubte positive Toleranz zur 1/min 0 60000 0,0
Rampe
Wenn eine Abweichung der Geschwin-
Zeitfenster fir Dreh- digkeit groRer als die Toleranz und lan-
. . . . s 0 600 0,0
zahlabweichung ger als das eingestellte Zeitfenster exis-
tiert, wird die STO-Funktion ausgefiihrt
Typ C Zeit Zeitspanne bis zur Auslésung der STO- . 0 600 0,0

Funktion

Die Drehzahl darf nicht groRer als die
Verzégerung + Positive Toleranz sein. Al-
lerdings ist die untere Drehzahlgrenze 0 0 1 aus
— negative Toleranz. Somit kann der An-
trieb auch schneller verzogern.

SS2: Sicherer Stopp 2 (=> 11.6)

Hohere Verzogerung
zuldssig

Mogliche Funktionstypen:

Auswahl des Funkti- e SS1-rundSS1-t Sii};
onstyps e SS1-r (friher Typ B) SS1-t
e SS1-t (friher Typ C)
i Vorgabe der Uberwachungsrampe. )
Verzogerung Drehzahldanderung in der Zeit Delta t. 1/s 0 60000 0,0
Negative Toleranz Die erlaubte negative Toleranz zur 1/min 0 60000 0,0
Rampe
Positive Toleranz g;qe;;a”bte positive Toleranz zur 1/min 0| 60000 0,0
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Name Bemerkun Ein- Mini- Maxi- De-
g heit mum mum fault
Wenn eine Abweichung der Geschwin-
Zeitfenster fir Dreh- digkeit groRer als die Toleranz und lan-
. . . . s 0 600 0,0
zahlabweichung ger als das eingestellte Zeitfenster exis-
tiert, wird die STO-Funktion ausgefiihrt
. Zeitspanne bis zur Auslésung der Funk-
Typ C Zeit tion SOS S 0 600 0,0
Die Drehzahl darf nicht groRer als die
Hahere Verzdeerun Verzogerung + Positive Toleranz sein. Al-
. & g lerdings ist die untere Drehzahlgrenze 0 0 1 aus
zul3ssig . .
— negative Toleranz. Somit kann der An-
trieb auch schneller verzogern.
SLS: Sicher begrenzte Geschwindigkeit (=> 11.8)
Obere Geschwindig- Wenr.l dl.e Gejschwmdlg.kelt dle‘ obere Ge- . ) 6000
. schwindigkeitsgrenze Ubersteigt, dann 1/min 60000
keitsgrenze . . . L 60000 0
wird die Fehlerfunktion aktiviert.
Untere Geschwindie- Wenn die Geschwindigkeit die untere ) -
keitserenze g Geschwindigkeitsgrenze unterschreitet, 1/min 60000 60000 | 6000
& dann wird die Fehlerfunktion aktiviert. 0
Toleranzzeit Zeit, ab der elne.Ubertschreltung der . 0 60 0,0
Drehzahl detektiert wird
Auswahl der Funktion, die bei Uber-
Fehlerfunktion schreitung der Grenze ausgefiihrt wird STO SS1 STO
(STO oder SS1)
SSM: Sichere Geschwindigkeitsiiberwachung (=> 11.13)
Olc?ere Geschwindig- Die maximale erlaubte Drehzahl. %/ ) 60000 0,0
keitsgrenze min | 60000
Un.tere Geschwindig- Die minimal erlaubte Drehzahl. ?/ - 60000 0,0
keitsgrenze min | 60000
Uberschreitet die Drehzahl den Dreh-
zahlpegel + Hysterese, so wird die Aus- 1/
Hysterese gangsbedingung SSM aktiviert. Bei Un- . 0 60000 0,0
. min
terschreitung von Drehzahlpegel - Hys-
terese wird sie deaktiviert.
Bei "aus" muss die Geschwindigkeits-
Uberwachung immer Uberwachung tiber einen Eingang akti- aus
aktiv viert werden. Bei "an" ist sie immer ak-
tiv.
SMS: Sicher maximale Geschwindigkeit (=>11.14)
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Ein- Mini- Maxi- De-

Name Bemerkun .
g heit mum mum fault

Olc?ere Geschwindig- Die maximale erlaubte Drehzahl. %/ A 60000 0,0
keitsgrenze min | 60000
Un.tere Geschwindig- Die minimal erlaubte Drehzahl. ?/ - 60000 0,0
keitsgrenze min | 60000
Dieses ist die Zeit, in welcher die
Toleranzzeit Schwelle fir du?. maX|ma!Ie oder mini- . 0 60 0
male Drehzahl iberschritten werden
darf.
Bei Uberschreitung der eingestellten
. maximalen Drehzahl um die Toleranzzeit
Fehlerfunktion . . . .. STO SS1 STO
wird diese Fehlerfunktion ausgefihrt.
Entweder STO oder SS1.
SLA: Sicher begrenzte Beschleunigung (=> 11.15)
Obere Beschleuni- Die maximale erlaubte Beschleunigung. 1/s? -1 6 | 1-10° 0
gungsgrenze -10
Untere Beschleuni- Die minimale erlaubte Beschleunigung. 1/s? -1 6 | 1-10° 0
gungsgrenze 10

Bei Uberschreitung der eingestellten
oberen Beschleunigungsgrenze, oder
Fehlerfunktion Unterschreiten der unteren Beschleuni- STO SS1 STO
gungsgrenze wird diese Fehlerfunktion
ausgefuhrt. Entweder STO oder SS1.

SOS: Sicherer Betriebshalt (=> 11.7)

Positionsfenster Toleranzfenster der Stillstandsposition Ps __126%47 _2’110%37 0
Ist die Positionsdifferenz zur Stillstands-

Zeitfenster fiir Positi- p05|t!on gl.".ofier als das P05|t.|onsfenster

onsabweichungen und liegt langer an als das eingestellte s 0 60 0,0

g Zeitfenster, so wird die STO-Funktion

ausgefihrt

SLI: Sicher begrenztes Schrittmafd (=> 11.11)
Konfiguration der Positionsdifferenz,

Begrenztes SchrittmaR die der Anttleb ausfuhren darf, wen"n ein Ps 0 4,2%5 0
Inkrement liber den Eingang ausgelost -10

wurde
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Ein- Mini- Maxi- De-

Name Bemerkun .
g heit mum mum fault

Konfiguration der Zeit, die der Antrieb

Minimale Verweil- . . . .
mindestens in der Funktion SOS sein

dauer im Positions- L . S 0 1 0,0
muss bis ein neues Inkrement ibernom-

fenster .
men wird
Auswahl der Funktion, die bei einer Ver-

Fehlerfunktion letzung des begrenzten Schrittmales STO SS1 STO
ausgefihrt wird (STO oder SS1)

, . 4,295
Positionsfenster Toleranzfenster der Position Ps 0| . 10° 0

Weicht die Position mehr als das einge-
stellte Positionsfenster ab und liegt die-
ser Zustand langer als das Zeitfenster s 0 1 0,0
vor, wird die ausgewahlte Fehlerfunk-
tion ausgelost

SLP: Referenz Position (=> 11.9)

Zeitfenster fir Positi-
onsabweichungen

Absolute Referenzpo- | Konfiguration der Position am Referenz- —2,147 2,147
o Ps 9 9 0
sition punkt 10 =10
SLP: Sicher begrenzte Position (=> 11.10)
. . Ist die Position groRer als der einge-
I\./I?X|male Antriebspo- stellte Werte, fiihrt der Antrieb die aus- Ps _2’%47 2’1%37 0
sition . . -10 -10
gewahlte Fehlerfunktion aus

L . Ist die Position kleiner als der einge-

:/Inlir:;?ale Antriebspo- stellte Wert, fiihrt der Antrieb die ausge- Ps __126})47 _2’11;7 0

wahlte Fehlerfunktion aus

Auswahl der Funktion, die beim Verlas-
Fehlerfunktion sen des Positionsbereiches ausgefiihrt STO SS1 STO
wird (STO oder SS1)

Sobald die Differenzposition zu der ma-

. . ximalen oder minimalen Position er- 2,147
SEL: Differenzposition reicht ist, wird die Sicherheitsfunktion PS ol . 10° 0
SEL aktiviert

Wenn die Sicherheitsfunktion SEL akti-
viert ist, dann darf die Geschwindigkeit
des Antriebs nicht mehr tiber das Limit 1/min 0 60000 0
erhoht werden. Dieses ist eine Rampe
bis zu SLP Maximale Antriebsposition.

SEL: Limit fur die Ge-
schwindigkeit:

Buseinstellungen (=>12)

Dieses ist die Auswahl des sicheren Bus-
Bustyp typs. Die Auswahlparameter sind ,Kein 0 1
Bus“ oder ,,FSoE“.

kein
Bus
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Ein- Mini- Maxi- De-

Name Bemerkun .
& heit mum mum fault

Sicherheitsmodul Ad- Sicherheitsmodul Adresse im sicheren

resse Feldbus 0 65534 0

Wenn ein sicheres Bussystem ausge-
Sichere Busdatenlange | wahlt wurde, so kann hier die Lange der 0 19 11

sicheren Daten eingestellt werden
Tabelle 7: Auflistung der Parameter
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6 Betriebszustande des Sicherheitsmoduls

Der Betriebs- und Fehlerzustand kann in COMBIVIS (ber den KEB Safety Editor Gber-
prift werden. Siehe hierzu Status des Sicherheitsmoduls in Kapitel 5.3.

6.1 Globaler Betriebszustand

Der Betriebszustand des Sicherheitsmoduls gliedert sich in verschiedene Status auf. Ab-
bildung 21 zeigt die verschiedenen Status fir das Sicherheitsmodul.

ehler entded]

. Konfigurationsfehler |
. worhanden]

1 . L,E.dE neue . _Kenfiguration { Fehler im Sicherheitsmodul )
.4 Sicherheitskonfiguration T runtergeladen]

(: Sicherheitsoperation freigegeben

Abbildung 21: Der globale Status des Sicherheitsmoduls

0. Reset:
Dieses ist der Status, wenn das Sicherheitsmodul eingeschaltet wird. Das Sicher-
heitsmodul fihrt die Sicherheitsfunktion STO aus.

1. Synchronisiere Konfiguration zwischen den CPUs:
Das Sicherheitsmodul besitzt 2 unabhangige CPUs. Nachdem die Konfiguration ge-
laden wurde, muss diese auf die 2 CPU ubertragen und uberpriift werden. Das Si-
cherheitsmodul fihrt die Sicherheitsfunktion STO aus.

2. Sicherheitsoperation freigegeben:
Das Sicherheitsmodul ist bereit Sicherheitsoperationen durchzufiihren.

3. Kiritischer Fehler im Sicherheitsmodul:
Im Sicherheitsmodul wurde ein kritischer Fehler erkannt. Der erkannte Fehler kann
im Status Sicherheitsmodul Gberprift werden. Das Sicherheitsmodul fiihrt die Si-
cherheitsfunktion STO aus. Dieser Status ist permanent und kann nur durch einen
Power On Reset verlassen werden.
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4. Fehler im Sicherheitsmodul:
Es wurde ein nicht kritischer Fehler im Sicherheitsmodul erkannt, z. B. ein Konfigu-
rationsfehler. Durch das Herunterladen einer neuen Konfiguration oder durch einen
Neustart kann der Zustand wieder verlassen werden.

5. Lade neue Sicherheitskonfiguration:
Neue Konfigurationsdaten wurden auf das Sicherheitsmodul Ubertragen. Die neuen
Konfigurationsdaten sind nun vollstédndig und das Sicherheitsmodul versucht nun im
nachsten Schritt die Konfigurationsdaten zu validieren.

6.2 Start des Sicherheitsmoduls und Ubernahme neuer Konfigurationsdaten

Das Starten des Sicherheitsmoduls und der dazugehérigen Software gliedert sich in ver-
schiedene Status auf. Abbildung 22 zeigt die verschiedenen Status des Sicherheitsmo-
duls beim Starten.

0. Software ist initialisiert:
Dieser Status zeigt an, dass die Software initialisiert wurde. Die Konfigurationsdaten
werden aus dem Speicher gelesen.

1. CPU Kommunikation wird gestartet:
Das Sicherheitsmodul weist 2 CPUs auf. Damit Gberhaupt Konfigurationsdaten aus-
getauscht werden kénnen, muss die Datenkommunikation zwischen den beiden
CPUs funktionstiichtig sein.

2. Zeitschlitz synchronisieren:
Die beiden CPUs des Sicherheitsmoduls missen synchron laufen. Daflir muss der
Zeitschlitz synchronisiert werden.

3. Starte die Synchronisation der Konfiguration:
Die Konfiguration wird nun bereitgestellt fiir die Synchronisation von der einen zur
anderen CPU des Sicherheitsmoduls.

4. Beende die Synchronisation der Konfiguration:
Die Konfiguration wird nun auf die andere CPU ubertragen.
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( CPU Kemmunikation wird gestarted

|| Wird nur durchgefiihrt,
- wenn die

: Konfigurationsdaten in
.| | Ordnung sind.

Sicherheitskonfiguration]

Abbildung 22: Hochstarten des Sicherheitsmoduls

5. Konfigurationsdatenibernahme:
Das Ubertragen der Konfiguration ist vollstdndig. Die Konfigurationsdaten werden
nun auf Plausibilitat Gberprift.

6. Beende die Synchronisation des Fehlerstatus:
Konfigurationsfehler wurden nach der Konfigurationsdatenubernahme bereitgestellt
und werden nun zwischen den beiden CPUs ausgetauscht.

7. Sichere die Konfigurationsdaten:
Sofern die Konfigurationsdaten keinen Fehler aufweisen, werden diese Daten nun
gesichert.

8. Starte die Sicherheitssoftware:
Die Sicherheitssoftware kann nun gestartet werden, die Konfigurationsdaten sind
vorhanden.
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9. Andere den Applikationsstatus auf Sicherheitsoperation freigegeben:
Der globale Betriebszustand wird nun auf Sicherheitsoperation freigegeben gean-
dert. Wurde ein Fehler in der Konfiguration festgestellt, so wird der globale Betriebs-
zustand auf Fehler im Sicherheitsmodul geandert.

10. Hochstarten des Sicherheitsmoduls beendet:
Das Sicherheitsmodul ist nun in der Lage Sicherheitsoperationen auszufiihren.

6.3 Riicksetzen von Fehlern

Fehler kénnen wie folgt zuriickgesetzt werden
e Neustart (Power-On-Reset)
e Laden einer Konfiguration
e Digitalen Eingang (Fail safe bit); Reset durch Wegschalten der Spannung

e Ricksetzen des Fail safe reset bits
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7 Konfigurationsstatus und Konfigurationsibernahme

7.1 Konfigurationsstatus

Der Konfigurationsstatus zeigt an, ob neue Konfigurationsdaten fehlerfrei sind. Abbildung
23 zeigt die verschiedenen Status des Sicherheitsmoduls.

... - - heruntergeladen] \fr— Herunterladen der neuen Konfiguration ist fEhImhaﬁ)

..r.'ll\- Konfiguration —_— T
T ETTTTTITTI I duoaeaT e aa e

Konfiguration vell

Keonfiguration wurde gEEpEiGhEI‘t) -

Abbildung 23: Konfigurationsstatus des Sicherheitsmoduls

0. Lade Konfiguration:
Die Konfigurationsdaten werden aus dem nichtfliichtigen Speicher geladen.

1. Herunterladen der neuen Konfiguration:
Neue Konfigurationsdaten werden gerade heruntergeladen.

2. Konfiguration gespeichert:
Konfigurationsdaten wurden heruntergeladen, sind fehlerfrei und wurden im nicht-
flichtigen Speicher gespeichert. Oder aber das Sicherheitsmodul befindet sich im
Status ,Kritischer Fehler im Sicherheitsmodul“. Dann wird die neue Konfiguration
gespeichert ohne Uberpriifung auf Korrektheit. Dieses wird beim néchsten Starten
des Sicherheitsmoduls durchgefinhrt.

3. Konfiguration ist fehlerhaft:
Die Konfiguration ist fehlerhaft und wurde nicht gespeichert. Die Konfigurationsfehler
kénnen im Konfigurationslog ausgelesen werden.

4. Konfiguration OK:
Die Konfiguration wurde runtergeladen, Gberpruft und ist fehlerfrei. Die Konfiguration
wurde gespeichert.
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7.2 Konfigurationsdaten erstellen fiir verschiedene Maschinen

Konfigurationsdaten fiir verschiedene Maschinen kénnen mit einer sogenannten ,Sicher-
heitsmodul Adresse” versehen werden. Fir jedes Sicherheitsmodul kann einzeln eine Ad-
resse zwischen 0 und 65535 konfiguriert werden. Wenn eine Konfiguration auf das Si-
cherheitsmodul runtergeladen wird, so wird die neue Konfiguration nur akzeptiert, wenn
die Adressen Ubereinstimmen.

Die Sicherheitsmoduladresse in den Konfigurationsdaten wird in Abbildung 24 gezeigt.

Feldbusparameter
Sicherheitsmodul Adressze [0 |

Abbildung 24: Sicherheitsmodul Adresse in den Konfigurationsdaten
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8 Eingangskonfiguration und Eingangsparameter

Das Sicherheitsmodul verfligt tGber 2 konfigurierbare Eingange, 2 fest belegte Eingange
sowie Uber einen Ripple Eingang.

o Die fest belegten Eingange kdnnen fir die Sicherheitsfunktion STO und SBC verwen-
det werden.

e Die konfigurierbaren Eingange kénnen fir das Auslosen von Sicherheitsfunktionen
verwendet werden.

e Der Ripple Eingang dient zur Vernetzung des Sicherheitsmoduls mit anderen Sicher-
heitsmodulen.

8.1 Filterzeit fiir die Sicherheitseingédnge

Fir jeden Sicherheitseingang kann eine Filterzeit konfiguriert werden. Abbildung 25 zeigt
die Konfigurationsoptionen.

Parameter I Wert I Einheit
Filterzeiten der Sicherheitzeinginge
Fiterzeit der STO-Eingédnge 0.010000 )
Fiterzeit der SBC-Eingédnge 0.010000 )
Fiterzeit der Funkticn1-Eingdnge 0.010000 )
Fiterzeit der Funkticn2-Eingdnge 0.010000 )
Fiterzeit der Ripple-Eingdnge 0.010000 )

Abbildung 25: Filterzeit fiir die Sicherheitseingdnge (Eingangskonfiguration)

Parametrierung

Filterzeit der STO-Eingédnge:
Filterzeit der SBC- Eingange:
Filterzeit der Funktion1- Eingédnge:
Filterzeit der Funktion2- Eingédnge:
Filterzeit der Ripple Eingénge:

Die Ubernahme eines Wechsels des Eingangsstatus wird durch die Filterzeit verzogert
erfolgen. Die Filterzeit dient dazu, Stérungen am Eingang zu unterdriicken.

8.2 Taktsignal Eingangskonfiguration fiir alle Eingédnge

Jeder Eingang des Sicherheitsmoduls, auRer der Ripple Eingang, kann mit einem Signal
verbunden werden, auf dem Testsignale ausgefuhrt werden. Es wird die Logik des Sig-
nals zyklisch fur einen Takt invertiert. Die Takteingangsanalyse deckt dabei Querschlisse
zwischen den Eingangskanalen auf. Zur Erkennung von gefahrlichen Leitungskurzschlis-
sen zwischen zwei zusammengehdrigen Eingangen werden Kontaktpaare Uber phasen-
versetzte Taktausgange versorgt. Hierbei werden z.B. die Taktausgange vom Sicher-
heitsmodul mit den Takteingangen Uber einen Schalter verbunden. Abbildung 26 zeigt die
Konfigurationsparameter.
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Parameter I Wert Einheit
Taktsignal Eingangskonfiguration
Testsignal-Pericdendauer 10.000000 5
Testpulsldnge 0.001000
Auswertung des Testsignals fur die STO-Eingdnge: aus
Auswertung des Testsignals fur die SBC-Eingdnge: aus
Auswertung des Testsignals fur die Funktion1-Eingdnge aus
Auswertung des Testsignals fur die FunktionZ-Eingdnge aus

Abbildung 26: Taktsignal Eingangskonfiguration fiir die Sicherheitseingange

Parametrierung

Testsignal-Periodendauer:

Dieser Parameter wirkt sich auf die Auswertung des Testsignals von allen Sicher-
heitseingangen aus. Die Periodendauer ist die Zeit von einem Testsignal zum
nachsten. Die Periodendauer muss mit der Einstellung der Periodendauer fiir die
Takt-Ausgange Ubereinstimmen, welche mit den jeweiligen Eingangen verbunden
sind.

Testpulsldnge:

Dieser Parameter wirkt sich auf die Auswertung des Taktsignals von allen Sicher-
heitseingdngen aus. Die Pulslange muss mit der Einstellung der Pulslange fir die
Takt-Ausgange Ubereinstimmen, welche mit den jeweiligen Eingangen verbunden
sind.

Auswertung des Testsignals fiir die STO-Eingange:

Auswertung des Testsignals fiir die SBC-Eingénge:

Auswertung des Testsignals fiir die Funktion1-Eingénge:

Auswertung des Testsignals fiir die Funktion2- Eingédnge:

Wenn hier ,ein“ ausgewahlt wird, dann wird kontinuierlich tGberpruift, ob ein Taktsig-
nal mit der konfigurierten Periodendauer und Pulslange am Eingang erkannt wird.
Weiterhin wird Gberprift, dass das Taktsignal nicht gleichzeitig am Kanal 1 und Ka-
nal 2 vorhanden ist. Wenn 5 mal nacheinander kein Taktsignal erkannt wurde, so
geht das Sicherheitsmodul in den sicheren Zustand tber.

Bei der Auswahl von ,aus*, findet diese Uberpriifung nicht statt.

Wichtig:

>

Die Takteingangskonfiguration muss mit der Taktausgangskonfiguration der verbun-
denen Ausgange ubereinstimmen.
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8.3 STO Hardware Eingangskonfiguration

Der STO Eingang dient normalerweise zum Ausldsen der Sicherheitsfunktion STO =>
11.3. Der Eingang kann allerdings auch anders konfiguriert werden. Abbildung 27 zeigt
die Parameter fur den STO Hardware Sicherheitseingang.

Farameter Value Linit
5TO Hardware Eingangskonfiguration
Belegung der STO-Eingdnge STO Safe torgue off
Toleranzzeit der STO-Eingdnge 0.010000 5
Status der STO-Eingénge dquivalent

Abbildung 27: Parameter fiir den STO Sicherheitseingang

Parametrierung

e Belegung der STO-Eingénge:
Hier kann die Sicherheitsfunktion, die von dem STO-Eingang ausgel6st wird, ausge-
wahlt werden. Folgende Sicherheitsfunktionen stehen zur Verfligung:

o keine Funktion:
Der Sicherheitseingang ist nicht mit einer Sicherheitsfunktion belegt.

o STO:
Die Sicherheitsfunktion ,Safe Torque off‘ wird ausgefihrt, => 11.3.

o SBC:
Die Sicherheitsfunktion ,Sichere Bremsenansteuerung® wird ausgefiihrt, =>
11.4.

o S81:

Die Sicherheitsfunktion ,,Sicherer Stopp 1“ wird ausgefihrt, => 11.5.

o $882:
Die Sicherheitsfunktion ,Sicherer Stopp 2“ wird ausgefiihrt, => 11.6.

o SOS:
Die Sicherheitsfunktion ,Sicherer Betriebshalt® wird ausgefiihrt, => 11.7.

o SLS: Die Sicherheitsfunktion ,Sicher begrenzte Geschwindigkeit“ wird aus-
gefiihrt, => 11.8.

o SLP: Die Sicherheitsfunktion ,Sicher begrenzte Position“ wird ausgefihrt =>
11.9.

o SLP Referenzpunkt setzen:
Die Sicherheitsfunktion ,Sicher begrenzte Position setzen der Referenzposi-
tion* wird ausgefiihrt => 11.9.

o SLI Aktivierung:
Bei aktivem Eingang ist die Funktion SLI nicht aktiv. Bei nicht gewahlter
Funktion oder nicht aktivem Eingang wird die Sicherheitsfunktion ,Sicher
begrenztes Schrittmall® zusatzlich zu anderen gewahlten Sicherheitsfunktio-
nen ausgefuhrt => 11.11.

© 2021 KEB Automation KG 51



STO Hardware Eingangskonfiguration

o SLI Next Step:
Setzt den Eingang ,SLI Next Step® fir die Sicherheitsfunktion ,Sicher be-
grenztes Schrittmal®“ => 11.11.

o SDI Vorwarts:
Die Sicherheitsfunktion ,Sichere Bewegungsrichtung“ wird ausgefuhrt =>
11.12.

o SDI Riickwarts:
Die Sicherheitsfunktion ,Sichere Bewegungsrichtung” wird ausgefiihrt =>
11.12.

o SSM:
Die Sicherheitsfunktion ,Sichere Geschwindigkeitsiiberwachung® wird aus-
gefihrt => 11.13.

o SLA:
Die Sicherheitsfunktion ,Sicher begrenzte Beschleunigung“ wird ausgefuhrt
=> 11.15.

o Fail safe riicksetzen:

Wenn eine Sicherheitsfunktion einen Fehler feststellt, z.B. weil Grenzen
Uberschritten wurden, dann wird das Fail Safe Bit im Status gesetzt. Der Re-
set wird ausgefiihrt, wenn die Spannung am Eingang weggeschaltet wird.

o Subindex Bit 0, 1, 2:
Viele Sicherheitsfunktionen verfigen Uber Indizes. Damit kénnen betriebsar-
tenabhangig bis zu 8 modgliche Konfigurationen hinterlegt werden. Mit den
entsprechend konfigurierten Eingangen (Subindex Bit 0, 1, 2) kdnnen diese
gemal’ Indexauswahl tber konfigurierbare Eingange aktiviert werden (Ta-
belle 8). Alternativ ist eine Umschaltung auch tber FSoE maoglich.

Index Wert Eingang 3 (Bit 2) | Eingang 2 (Bit 1) | Eingang 1 (Bit 0)
Index 1 0 0 0 0
Index 2 1 0 0 1
Index 3 2 0 1 0
Index 4 3 0 1 1
Index 5 4 1 0 0
Index 6 5 1 0 1
Index 7 6 1 1 0
Index 8 7 1 1 1

Tabelle 8: Indexauswahl Gber konfigurierbare Eingange

e Toleranzzeit der STO-Eingénge:
Der STO Eingang ist zweikanalig ausgeflhrt. Dadurch kann es dazu kommen, dass
ein Kanal friher oder spater geschaltet wird als der zweite Kanal. Damit dieses nicht
sofort zu einem Fehler flhrt, kann hier eine Toleranzzeit eingetragen werden.

e Status der STO-Eingédnge:
Der Eingangsstatus zwischen den beiden Kanélen ist Antivalent oder Aquivalent:
o Beiaquivalent missen die beiden Sicherheitseingdnge immer gleich ge-
schaltet werden. Es darf also nicht vorkommen, dass ein Kanal mit 24V und

52 © 2021 KEB Automation KG



SBC Hardware Eingangskonfiguration E -

der andere Kanal mit OV Eingangsspannung versorgt sind. Ist die Eingangs-
spannung 0V so wird die Sicherheitsfunktion ausgefiihrt.
o Bei antivalent muss ein Kanal immer 24V und der andere 0V versorgt sein.
Dabei gilt:
= |st STO.1 mit einer Eingangsspannung von 24V versorgt, so wird
die Sicherheitsfunktion nicht ausgeflhrt.
= |Ist STO.1 mit einer Eingangsspannung von 0V versorgt, so wird die
Sicherheitsfunktion ausgefunhrt.

8.4 SBC Hardware Eingangskonfiguration

Der SBC Eingang dient normalerweise zum Ausldsen der Sicherheitsfunktion SBC =>
11.4. Der Eingang kann allerdings auch anders konfiguriert werden. Abbildung 28 zeigt
die Parameter fir den SBC Sicherheitseingang.

Parameter I Value I Uit
SBC Hardware Eingangskonfiguration
Belegung der SBC-Eingdnge SBC Sichere Bremsenansteuerung
Toleranzzeit der SBC-Eingdnge 0.010000 5
Status der SBC-Eingdnge dquivalent

Abbildung 28: Parameter fiir den SBC Sicherheitseingang

Parametrierung

e Belegung der SBC-Eingénge:
Hier kann die Sicherheitsfunktion ausgewahlt werden, die von dem SBC-Eingang
ausgeldst wird. Folgende Sicherheitsfunktionen stehen zur Verfliigung:

o keine Funktion:
Der Sicherheitseingang ist nicht mit einer Sicherheitsfunktion belegt.

o STO:
Die Sicherheitsfunktion ,Safe Torque off‘ wird ausgefihrt => 11.3.

o SBC:
Die Sicherheitsfunktion ,Sichere Bremsenansteuerung” wird ausgefihrt =>
11.4.

o S81:

Die Sicherheitsfunktion ,Sicherer Stopp 1“ wird ausgefihrt => 11.5.

o 882:
Die Sicherheitsfunktion ,Sicherer Stopp 2* wird ausgefihrt => 11.6.

o SOS:
Die Sicherheitsfunktion ,Sicherer Betriebshalt* wird ausgefihrt => 11.7.

o SLS: Die Sicherheitsfunktion ,Sicher begrenzte Geschwindigkeit” wird aus-
gefihrt => 11.8.

o SLP: Die Sicherheitsfunktion ,Sicher begrenzte Position* wird ausgefihrt =>
11.9.

o SLP Referenzpunkt setzen:
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Die Sicherheitsfunktion ,Sicher begrenzte Position setzen der Referenzposi-
tion* wird ausgefiihrt => 11.9.

o SLI Aktivierung:
Bei aktivem Eingang ist die Funktion SLI nicht aktiv. Bei nicht gewahlter
Funktion oder nicht aktivem Eingang wird die Sicherheitsfunktion ,Sicher
begrenztes Schrittmall® zusatzlich zu anderen gewahlten Sicherheitsfunktio-
nen ausgefuhrt => 11.11.

o SLI Next Step:
Setzt den Eingang ,SLI Next Step® fur die Sicherheitsfunktion "Sicher be-
grenztes Schrittmal®“ => 11.11.

o SDI Vorwarts:
Die Sicherheitsfunktion ,Sichere Bewegungsrichtung® wird ausgefiihrt =>
11.12.

o SDI Riickwairts:
Die Sicherheitsfunktion ,Sichere Bewegungsrichtung“ wird ausgefuhrt, =>
11.12.

o SSM:
Die Sicherheitsfunktion ,Sichere Geschwindigkeitsiiberwachung® wird aus-
gefihrt, => 11.13.

o SLA:
Die Sicherheitsfunktion ,Sicher begrenzte Beschleunigung“ wird ausgefihrt,
=>11.15.

o Fail safe riicksetzen:
Wenn eine Sicherheitsfunktion einen Fehler feststellt, z.B. weil Grenzen

Uberschritten wurden, dann wird das Fail Safe Bit im Status gesetzt. Der Re-
set wird ausgefihrt, wenn die Spannung am Eingang weggeschaltet wird.

o Subindex Bit 0, 1, 2:
Viele Sicherheitsfunktionen verfigen Uber Indizes. Damit kdnnen betriebsar-
tenabhangig bis zu 8 mogliche Konfigurationen hinterlegt werden. Mit den
entsprechend konfigurierten Eingangen (Subindex Bit 0, 1, 2) kénnen diese
gemal Indexauswahl Uber konfigurierbare Eingange aktiviert werden (Ta-
belle 8). Alternativ ist eine Umschaltung auch tber FSoE maoglich.

Index Wert Eingang 3 (Bit 2) | Eingang 2 (Bit 1) | Eingang 1 (Bit 0)
Index 1 0 0 0 0
Index 2 1 0 0 1
Index 3 2 0 1 0
Index 4 3 0 1 1
Index 5 4 1 0 0
Index 6 5 1 0 1
Index 7 6 1 1 0
Index 8 7 1 1 1

Tabelle 9: Indexauswahl Gber konfigurierbare Eingange
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e Toleranzzeit der SBC-Eingange:
Der SBC Eingang ist 2 Kanalig ausgefiihrt. Dadurch kann es dazu kommen, dass
ein Kanal friher oder spater geschaltet wird als der zweite Kanal. Damit dieses nicht
sofort zu einem Fehler fuhrt kann hier eine Toleranzzeit eingetragen werden.

e Status der SBC-Eingénge:
Der Eingangsstatus zwischen den beiden Kanélen ist Antivalent oder Aquivalent:

o Bei aquivalent missen die beiden Sicherheitseingange immer gleich ge-
schaltet werden. Es darf also nicht vorkommen, dass ein Kanal mit 24V und
der andere Kanal mit OV Eingangsspannung versorgt sind. Ist die Eingangs-
spannung 0V so wird die Sicherheitsfunktion ausgefiihrt.

o Bei antivalent muss ein Kanal immer 24V und der andere 0V versorgt sein.
Dabei gilt:
= |st SBC.1 mit einer Eingangsspannung von 24V versorgt, so wird
die Sicherheitsfunktion nicht ausgefihrt.
= st SBC.1 mit einer Eingangsspannung von 0V versorgt, so wird die
Sicherheitsfunktion ausgefunhrt.

8.5 Funktion1 Hardware Eingangskonfiguration

Der Funktion1-Eingang des Sicherheitsmoduls kann fiir verschiedene Sicherheitsfunktio-
nen benutzt werden. Die auszufiihrende Sicherheitsfunktion kann parametriert werden.
Abbildung 29 zeigt die Parameter fur den Eingang 1.

Farameter | Value | IInit
Funktion1 Hardware Eingangskonfiguration
Belegung der Funktion1-Eingdnge Hardware Eingang deaktiviert
Toleranzzeit der Funktion1-Eingdnge 0.010000 3
Status der Funktion1-Eingdnge dguivalent

Abbildung 29: Parameter fiir den Funktion 1 Eingang

Parametrierung

e Belegung der Funktion 1-Eingéange:
Hier kann die Sicherheitsfunktion, die von dem Funktion 1-Eingang ausgelost wird,
ausgewahlt werden. Folgende Sicherheitsfunktionen stehen zur Verfligung:

o keine Funktion:
Der Sicherheitseingang ist nicht mit einer Sicherheitsfunktion belegt.

o STO:
Die Sicherheitsfunktion ,Safe Torque off‘ wird ausgefihrt, => 11.3.

o SBC:
Die Sicherheitsfunktion ,Sichere Bremsenansteuerung® wird ausgefiihrt, =>
11.4.

o S81:
Die Sicherheitsfunktion ,Sicherer Stopp 1* wird ausgefihrt,

1l
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N
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o S882:
Die Sicherheitsfunktion ,Sicherer Stopp 2* wird ausgefihrt,
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N
»
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o SOS:
Die Sicherheitsfunktion ,Sicherer Betriebshalt® wird ausgefiihrt, => 11.7.

o SLS: Die Sicherheitsfunktion ,Sicher begrenzte Geschwindigkeit” wird aus-
gefihrt, => 11.8.

o SLP: Die Sicherheitsfunktion ,Sicher begrenzte Position“ wird ausgefiihrt,
=>11.9.

o SLP Referenzpunkt setzen:
Die Sicherheitsfunktion ,Sicher begrenzte Position setzen der Referenzposi-
tion* wird ausgeflihrt, => 11.9.

o SLI Aktivierung:
Bei aktivem Eingang ist die Funktion SLI nicht aktiv. Bei nicht gewahlter
Funktion oder nicht aktivem Eingang wird die Sicherheitsfunktion ,Sicher
begrenztes Schrittmall® zusatzlich zu anderen gewahlten Sicherheitsfunktio-
nen ausgefuhrt => 11.11.

o SLI Next Step:
Setzt den Eingang ,SLI Next Step® fur die Sicherheitsfunktion "Sicher be-
grenztes Schrittmal®“ => 11.11.

o SDI Vorwarts:
Die Sicherheitsfunktion ,Sichere Bewegungsrichtung” wird ausgeftihrt, =>
11.12.

o SDI Riickwairts:
Die Sicherheitsfunktion ,Sichere Bewegungsrichtung“ wird ausgefihrt, =>
11.12.

o SSM:
Die Sicherheitsfunktion ,Sichere Geschwindigkeitsiiberwachung® wird aus-
gefihrt, => 11.13.

o SLA:
Die Sicherheitsfunktion ,Sicher begrenzte Beschleunigung“ wird ausgefihrt,
=> 11.15.

o Fail safe riicksetzen:
Wenn eine Sicherheitsfunktion einen Fehler feststellt, z.B. weil Grenzen
Uberschritten wurden, dann wird das Fail Safe Bit im Status gesetzt. Der Re-
set wird ausgefihrt, wenn die Spannung am Eingang weggeschaltet wird.
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o Subindex Bit 0, 1, 2:
Viele Sicherheitsfunktionen verfligen lber Indizes. Damit kdnnen betriebsar-
tenabhangig bis zu 8 mogliche Konfigurationen hinterlegt werden. Mit den
entsprechend konfigurierten Eingangen (Subindex Bit 0, 1, 2) kdnnen diese
gemal Indexauswahl Uber konfigurierbare Eingange aktiviert werden (Ta-
belle 8). Alternativ ist eine Umschaltung auch Uber FSoE maglich.

Index Wert Eingang 3 (Bit2) | Eingang 2 (Bit1) | Eingang 1 (Bit 0)
Index 1 0 0 0 0
Index 2 1 0 0 1
Index 3 2 0 1 0
Index 4 3 0 1 1
Index 5 4 1 0 0
Index 6 5 1 0 1
Index 7 6 1 1 0
Index 8 7 1 1 1

Tabelle 10: Indexauswahl Uber konfigurierbare Eingénge

e Toleranzzeit der Funktion1-Eingange:
Der Funktion1-Eingang ist zweikanalig ausgefiihrt. Dadurch kann es dazu kommen,
dass ein Kanal friiher oder spater geschaltet wird als der zweite Kanal. Damit dieses
nicht sofort zu einem Fehler flhrt, kann hier eine Toleranzzeit eingetragen werden.

e Status der Funktion1-Eingénge:
Der Eingangsstatus zwischen den beiden Kanalen ist antivalent oder aquivalent:

o Bei aquivalent muss der Eingang FUNC1.1 und FUNC1.2 immer gleich ge-
schaltet werden. Es darf also nicht vorkommen, dass ein Kanal mit 24V und
der andere Kanal mit OV Eingangsspannung versorgt sind. Ist die Eingangs-
spannung 0V so wird die Sicherheitsfunktion ausgefiihrt.

o Bei antivalent muss ein Kanal immer 24V und der andere 0V versorgt sein.
Dabei gilt:

— Ist Func1.1mit einer Eingangsspannung von 24V versorgt, so wird
die Sicherheitsfunktion nicht ausgefihrt.

— Ist Func1.1 mit einer Eingangsspannung von 0V versorgt, so wird
die Sicherheitsfunktion ausgefunhrt.

8.6 Funktion2 Hardware Eingangskonfiguration

Der Funktion2-Eingang des Sicherheitsmoduls kann flr verschiedene Sicherheitsfunktio-
nen benutzt werden. Die auszufihrende Sicherheitsfunktion kann mit den Parametern
nach Abbildung 30 parametriert werden.

Parameter | Walue | it
Funktion2 Hardware Eingangs konfiguration
Belegung der Funktion2-Eingdnge Hardware Eingang deaktiviert
Toleranzzeit der FunktionZ-Eingdnge 0.010000 5
Status der Funktion2-Eingdnge dquivalent

Abbildung 30: Parameter fiir den Funktion2 Eingang

Parametrierung

e Belegung der Funktion2-Eingange:
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Hier kann die Sicherheitsfunktion, die von dem Funktion2-Eingang ausgelost wird,
ausgewahlt werden. Folgende Sicherheitsfunktionen stehen zur Verfligung:

o

keine Funktion:
Der Sicherheitseingang ist nicht mit einer Sicherheitsfunktion belegt.

STO:
Die Sicherheitsfunktion ,Safe Torque off‘ wird ausgefihrt, => 11.3.

SBC:
Die Sicherheitsfunktion ,Sichere Bremsenansteuerung® wird ausgefiihrt, =>
11.4.

SS1:
Die Sicherheitsfunktion ,Sicherer Stopp 1“ wird ausgefiihrt, => 11.5.

S$S2:
Die Sicherheitsfunktion ,Sicherer Stopp 2“ wird ausgefiihrt, => 11.6.

SOS:
Die Sicherheitsfunktion , Sicherer Betriebshalt* wird ausgefihrt, => 11.7.

SLS: Die Sicherheitsfunktion , Sicher begrenzte Geschwindigkeit* wird aus-
gefihrt, => 11.8.

SLP: Die Sicherheitsfunktion ,,Sicher begrenzte Position“ wird ausgefuhrt,
=>11.9.

SLP Referenzpunkt setzen:
Die Sicherheitsfunktion ,Sicher begrenzte Position setzen der Referenzposi-
tion* wird ausgefthrt, => 11.9.

SLI Aktivierung:
Bei aktivem Eingang ist die Funktion SLI nicht aktiv. Bei nicht gewahlter

Funktion oder nicht aktivem Eingang wird die Sicherheitsfunktion , Sicher
begrenztes Schrittmall® zusatzlich zu anderen gewahlten Sicherheitsfunktio-
nen ausgefuhrt => 11.11.

SLI Next Step:
Setzt den Eingang ,SLI Next Step® fur die Sicherheitsfunktion "Sicher be-
grenztes Schrittmal®“ => 11.11.

SDI Vorwarts:
Die Sicherheitsfunktion ,Sichere Bewegungsrichtung“ wird ausgefihrt, =>
11.12.

SDI Riickwarts:
Die Sicherheitsfunktion ,Sichere Bewegungsrichtung“ wird ausgefihrt, =>
11.12.

SSM:
Die Sicherheitsfunktion ,Sichere Geschwindigkeitsiberwachung“ wird aus-
gefihrt, => 11.13.

SLA:
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Die Sicherheitsfunktion ,Sicher begrenzte Beschleunigung“ wird ausgefihrt,
=> 11.15.

o Fail safe riicksetzen:
Wenn eine Sicherheitsfunktion einen Fehler feststellt, z.B. weil Grenzen
Uberschritten wurden, dann wird das Fail Safe Bit im Status gesetzt. Der Re-
set wird ausgefihrt, wenn die Spannung am Eingang weggeschaltet wird.

o Subindex Bit 0, 1, 2:
Viele Sicherheitsfunktionen verfligen Uber Indizes. Damit kdnnen betriebsar-
tenabhangig bis zu 8 mogliche Konfigurationen hinterlegt werden. Mit den
entsprechend konfigurierten Eingangen (Subindex Bit 0, 1, 2) kdnnen diese
gemal’ Indexauswahl tber konfigurierbare Eingange aktiviert werden (Ta-
belle 8). Alternativ ist eine Umschaltung auch tber FSoE maoglich.

Index Wert Eingang 3 (Bit 2) | Eingang 2 (Bit 1) | Eingang 1 (Bit 0)
Index 1 0 0 0 0
Index 2 1 0 0 1
Index 3 2 0 1 0
Index 4 3 0 1 1
Index 5 4 1 0 0
Index 6 5 1 0 1
Index 7 6 1 1 0
Index 8 7 1 1 1

Tabelle 11: Indexauswahl Gber konfigurierbare Eingange

¢ Toleranzzeit der Funktion2-Eingénge:
Der Funktion2-Eingang ist zweikanalig ausgefuhrt. Dadurch kann es dazu kom-
men, dass ein Kanal friiher oder spater geschaltet wird als der zweite Kanal. Da-
mit dieses nicht sofort zu einem Fehler flihrt, kann hier eine Toleranzzeit einge-
tragen werden.

e Status der beiden Funktion2-Eingange:
Der Eingangsstatus zwischen den beiden Kanalen ist antivalent oder aquivalent:
o Bei dquivalent muss der Eingang FUNC2.1 und FUNC2.2 immer gleich
geschaltet werden. Es darf also nicht vorkommen, dass ein Kanal mit
24V und der andere Kanal mit OV Eingangsspannung versorgt sind. Ist
die Eingangsspannung 0V so wird die Sicherheitsfunktion ausgefuhrt.
o Bei antivalent muss ein Kanal immer 24V versorgt sein und der andere
0V Eingangsspannung versorgt sein. Dabei gilt:
e Ist Func2.1 mit einer Eingangsspannung von 24V versorgt, so
wird die Sicherheitsfunktion nicht ausgefihrt.
e Ist Func2.1 mit einer Eingangsspannung von 0V versorgt, so
wird die Sicherheitsfunktion ausgefihrt.
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8.7 Ripple Hardware Eingangskonfiguration

Die Ripple Eingange sind fir die Verbindung mit den Ripple Ausgangen eines anderen
Sicherheitsmoduls bestimmt. Diese kénnen aber auch als ganz normaler Eingange ge-
nutzt werden, wenn in der Ripple Ausgangskonfiguration (siehe Kapitel 9.2) der Parame-
ter ,Das Sicherheitsmodul ist der Ripple Master” auf "ein" gesetzt wird.

Parameter | Walue | it
Ripple Hardware Eingangskonfiguration
Belegung der Ripple-Eingdnge Hardware Eingang deaktiviert
Toleranzzeit der Ripple-Eingdnge 0.010000 5

Abbildung 31: Parameter fiir den Ripple Eingang

Parametrierung

e Belegung der Ripple-Eingédnge:
Hier kann die Sicherheitsfunktion, die von dem Ripple-Eingang ausgeldst wird, aus-
gewahlt werden. Folgende Sicherheitsfunktionen stehen zur Verfligung:

o keine Funktion:
Der Sicherheitseingang ist nicht mit einer Sicherheitsfunktion belegt.

o STO:
Die Sicherheitsfunktion ,Safe Torque off‘ wird ausgefihrt, => 11.3.

o SBC:
Die Sicherheitsfunktion ,Sichere Bremsenansteuerung® wird ausgefiihrt, =>
11.4.

o S81:
Die Sicherheitsfunktion ,Sicherer Stopp 1* wird ausgefihrt,

1l
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o 882:
Die Sicherheitsfunktion ,Sicherer Stopp 2* wird ausgefihrt,
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\"
RN
N
»

o SOS:
Die Sicherheitsfunktion ,Sicherer Betriebshalt* wird ausgefihrt, => 11.7.

o SLS: Die Sicherheitsfunktion ,Sicher begrenzte Geschwindigkeit” wird aus-
gefihrt, => 11.8.

o SLP: Die Sicherheitsfunktion “ Sicher begrenzte Position“ wird ausgefunhrt,
=>11.9.

o SLP Referenzpunkt setzen:
Die Sicherheitsfunktion ,Sicher begrenzte Position setzen der Referenzposi-
tion* wird ausgeftihrt, => 11.9.

o SLI Aktivierung:
Bei aktivem Eingang ist die Funktion SLI nicht aktiv. Bei nicht gewahlter
Funktion oder nicht aktivem Eingang wird die Sicherheitsfunktion ,Sicher
begrenztes Schrittmaly® zusatzlich zu anderen gewahlten Sicherheitsfunktio-
nen ausgefihrt => 11.11.

60 © 2021 KEB Automation KG



Ripple Hardware Eingangskonfiguration E -

SLI Next Step:
Setzt den Eingang ,SLI Next Step® fur die Sicherheitsfunktion "Sicher be-
grenztes Schrittmal®“ => 11.11.

SDI Vorwarts:
Die Sicherheitsfunktion ,Sichere Bewegungsrichtung“ wird ausgefihrt, =>
11.12.

SDI Riickwarts:
Die Sicherheitsfunktion ,Sichere Bewegungsrichtung” wird ausgefiihrt, =>
11.12.

SSM:
Die Sicherheitsfunktion ,Sichere Geschwindigkeitsiiberwachung® wird aus-
gefihrt, => 11.13.

SLA:
Die Sicherheitsfunktion ,Sicher begrenzte Beschleunigung“ wird ausgefihrt,
=>11.15.

Fail safe riicksetzen:

Wenn eine Sicherheitsfunktion einen Fehler feststellt, z.B. weil Grenzen
Uberschritten wurden, dann wird das Fail Safe Bit im Status gesetzt. Der Re-
set wird ausgefiihrt, wenn die Spannung am Eingang weggeschaltet wird.

Subindex Bit 0, 1, 2:

Viele Sicherheitsfunktionen verfliigen Uber Indizes. Damit kdnnen betriebsar-
tenabhangig bis zu 8 mogliche Konfigurationen hinterlegt werden. Mit den
entsprechend konfigurierten Eingangen (Subindex Bit 0, 1, 2) kénnen diese
gemal Indexauswahl Uber konfigurierbare Eingange aktiviert werden (Ta-
belle 8). Alternativ ist eine Umschaltung auch tber FSoE mdoglich.

Index

Wert Eingang 3 (Bit2) | Eingang 2 (Bit1) | Eingang 1 (Bit 0)

Index 1

Index 2

Index 3

Index 4

Index 5

Index 6

Index 7

Index 8

N wWwN|~|O
Ala|alalo|lo|lojo
YN elleol=yyielle)
= O |On|O|n(O

Tabelle 12: Indexauswahl Uber konfigurierbare Eingénge

e Toleranzzeit der Ripple-Eingénge:
Der Ripple Eingang ist 2 Kanalig ausgefiihrt. Dadurch kann es dazu kommen,
dass ein Kanal friher oder spater geschaltet wird als der zweite Kanal. Damit
dieses nicht sofort zu einem Fehler flhrt, kann hier eine Toleranzzeit eingetra-
gen werden.

© 2021 KEB Automation KG

61



Sicherer Ausgang 1 & 2

9 Ausgange

Das Sicherheitsmodul verfligt Gber 2 konfigurierbare Ausgange, einen Taktausgang so-
wie einen Ripple Ausgang zur Vernetzung des Sicherheitsmoduls mit anderen Sicher-
heitsmodulen.

9.1 Sicherer Ausgang 1 & 2

Abbildung 32 zeigt die Parameter der Ausgangskonfiguration. Die Ausschaltverzégerung
und Einschaltverzdégerung wirkt sich generell auf Ausgang 1 und Ausgang 2 aus.

ACHTUNG Unterbref::hung der OSSI?-SignaIe durch Funktioristest!" '
» Um die Abschaltbarkeit des Ausgangskanals zu Uberprifen, findet
zweimal ca. alle 30 min eine Unterbrechung bis zu 2 ms statt.

» Wird nach 2 ms kein Absinken der Spannung am Ausgang detektiert,
wechselt das Modul in den sicheren Zustand.

Parameter Value Linit
Honfiguration der Ausgédnge 1 und 2
Auszgangl Konfiguration 0
Ausgangs Konfiguration 0
Einschaltverzdgerung 0.000000 =3

Abbildung 32: Parameter der Ausgangskonfiguration

Parametrierung

e Ausgang1 Konfiguration :

e Ausgang2 Konfiguration :
Der Ausgang kann bei der Ausfiihrung von Sicherheitsfunktionen eingeschaltet wer-
den. Die folgenden Werte konnen beliebig kombiniert und als Ausgangskonfiguration
gesetzt werden. Die Ausgangskonfiguration ist dann ,,ODER-verknipft®.
Als Beispiel fur eine ,ODER-Verknipfung® dient das Beispiel SLS oder SSM. Wenn
der Ausgang dann gesetzt werden soll, wenn eine der beiden Sicherheitsfunktionen
ausgefihrt wird, dann muss flir SLS der Wert 32 + fir SSM der Wert 2048 einge-
stellt werden. Dies ist zusammen 2080.

Folgende Optionen sind vorhanden:

Wert Klartext Bemerkung
0 Keine Funktion Der Ausgang wird nicht genutzt.
1 sSTO Wenn die Sicherheitsfunktion STO ausgefihrt wird, wird der Aus-

gang eingeschaltet.

Wenn die Sicherheitsfunktion SBC ausgefihrt wird, wird der Aus-
gang eingeschaltet.

Wenn die Sicherheitsfunktion SS1 ausgefihrt wird, wird der Aus-
gang eingeschaltet.

2 SBC

4 SS1
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Wert Klartext Bemerkung
8 S92 Wenn die Sicherheitsfunktion SS2 ausgefihrt wird, wird der Aus-
gang eingeschaltet.
Wenn die Sicherheitsfunktion SOS ausgefuihrt wird, wird der Aus-
16 SOS ;
gang eingeschaltet.
Wenn die Sicherheitsfunktion SDI Vorwarts ausgefiihrt wird, wird
32 SDIR .
der Ausgang eingeschaltet.
Wenn die Sicherheitsfunktion SDI Ruckwarts ausgefthrt wird, wird
64 SDIL .
der Ausgang eingeschaltet.
128 Fehler Wenn ein Fehler bei der Ausflihrung einer Sicherheitsfunktion auf-
Sicherheitsfunktion getreten ist, dann wird der Ausgang eingeschaltet.
Wenn die Sicherheitsfunktion SLS ausgefihrt wird, wird der Aus-
256 SLS ;
gang eingeschaltet.
Wenn die Sicherheitsfunktion SLA ausgefihrt wird, wird der Aus-
512 SLA ;
gang eingeschaltet.
1024 SLP (Aktivierung) Wenn cﬁe Sicherheitsfunktion SLP ausgefihrt wird, wird der Aus-
gang eingeschaltet.
SLP Referenz Wenn die Sicherheitsfunktion SLP Referenz Position ausgefihrt
2048 " . : )
Position wird, wird der Ausgang eingeschaltet.
4096 SEL Wenn Qie Sicherheitsfunktion SEL ausgefiihrt wird, wird der Aus-
gang eingeschaltet.
8192 SLI Aktivierung Wenn die S|ch§rhe|tsfunkt|on SLI Aktivierung ausgefuhrt wird, wird
der Ausgang eingeschaltet.
16384 | SLI Schrittaktivierung Wenn c_j|e S|cherhe|tsfunl_<t|on SLI Schrittaktivierung ausgefihrt
wird, wird der Ausgang eingeschaltet.
Wird der Wert der parametrierten Drehzahl zuzlglich der Hyste-
32768 | SSM rese Uberschritten, wird der sichere Ausgang abgeschaltet. Erst bei
Unterschreitung der parametrierten Drehzahl zuzuglich der Hyste-
rese wird der sichere Ausgang gesetzt.
65536 | SMS Wenn Q|e Sicherheitsfunktion SMS ausgefihrt wird, wird der Aus-
gang eingeschaltet.

e Einschaltverzogerung:
Dieses verzdgert das Einschalten des Ausgangs, wenn die Sicherheitsfunktion akti-

viert wird.

9.2 Ripple Ausgédnge

Das Sicherheitsmodul verfligt Giber einen Ripple Ausgang, welcher mit den Ripple Ein-

gangen eines anderen Sicherheitsmoduls verbunden werden kann. Der Ripple Ausgang

ist zweikanalig ausgeflihrt. Der Ripple Ausgang kann auch als ganz normaler Ausgang
verwendet werden, wenn der Parameter "Ripple Master* auf Ein gesetzt wird. Hierbei ist
allerdings zu beachten, dass das Verhalten der Ripple Ausgange umgekehrt ist zu den
normalen Ausgangen. Das bedeutet, wenn die Sicherheitsfunktion aktiv ist, dann werden
die Ripple Ausgange auf 0 geschaltet und wenn die Sicherheitsfunktion nicht aktiv ist,
dann werden die Ripple Ausgange auf 1 geschaltet.

Beispiele fur Verschaltungen und das Anlaufverhalten sind in Kapitel 13.2 enthalten.

Abbildung 33 zeigt die Konfigurationsoptionen fir den Ripple Ausgang.
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Ripple Ausgange

Parameter I Wert I Einheit
Ripple Ausgangskonfiguration
Ripple Ausgangskoenfiguration 2080
Ripple Master aus
Zykluszeit S.000000 =]

Abbildung 33: Ripple Ausgangskonfigurationseinstellungen

Parametrierung

¢ Ripple Ausgangskonfiguration:
Der Ausgang wird bei der Ausflhrung der konfigurierten Sicherheitsfunktionen aus-
geschaltet. Es kdnnen beliebig viele Sicherheitsfunktionen zugleich konfiguriert wer-
den. Die Optionen sind die Gleichen wie bei den sicheren Ausgangen.

¢ Ripple Master:
Wenn dieses Sicherheitsmodul nicht in einer geschlossenen Ripple Kette eingebun-
den ist, dann muss diese Einstellung auf ,ein“ gesetzt werden. Der Ripple Ausgang
kann mit dieser Einstellung auch als zusatzlicher Ausgang verwendet werden. Der
Ausgang ist ausgeschaltet, wenn die konfigurierte Sicherheitsfunktion ausgefihrt
wird.

o Zykluszeit:
Die Ripple Zykluszeit ist die maximale Zeit, welche das Signal bendétigt um von die-
sem Sicherheitsmodul einmal durch die Ripple Kette und wieder zurtick zu den Ein-
gangen zu gelangen. Die Ripple Zykluszeit ergibt sich aus:
maximale Einschaltverzdégerung Ripple Eingadnge: 2ms + maximale Einschaltverz6-
gerung Ripple Ausgange: 448us + maximale Verzugszeit fur die Ripple Ausgange:
750us = 3,2ms
Die Ripple Zykluszeit ist mit der Anzahl der Teilnehmer zu multiplizieren, auRerdem
muss noch die Filterzeit fir die Ripple Eingange hinzuaddiert werden.
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9.3 Taktausgang

Zur Erkennung von gefahrlichen externen Leitungskurzschliissen zwischen zwei zusam-
mengehdrigen Eingdngen und zu Spannungsversorgungspotentialen werden mechani-
sche Kontaktpaare Uber phasenversetzte Taktausgange versorgt. Die zyklischen Taktsig-
nale werden von den sicheren Eingangen des Steuerungsmoduls ausgewertet. Steue-
rungsinterne Querschlisse werden durch den sequentiellen Test der Eingangsschaltun-
gen erkannt.

9.3.1 Taktausgangskonfiguration

Parameter I Wert Einheit
Takt Ausgangskonfiguration
Pericdendauer der Taktausgdnge 7.000000
Pulzldnge der Taktausgénge 0.001000

Abbildung 34: Taktausgangskonfiguration in COMBIVIS

Parametrierung

e Periodendauer der Taktausgange:
Die Periodendauer fir die Taktausgange ist der zeitliche Abstand von einem Test-
puls zum nachsten.

e Pulsldnge der Taktausgénge:
Die Pulslange ist die Zeit fiir einen Testpuls.

9.3.2 Empfohlene Einstellungen fiir die Periodendauer fiir die Taktausgange

Bei zyklischen Schaltvorgangen sollte die Periodendauer immer weniger als der zyklische
Schaltvorgang betragen. Wenn also alle 10s die Anforderung fur eine Sicherheitsfunktion
stattfindet, dann muss die Periodendauer weniger als 10s betragen, ansonsten kann es
dazu kommen, dass der Taktpuls niemals vom Sicherheitsmodul untersucht werden
kann, wenn dieser immer genau mit dem zyklischen Schaltvorgang zusammenfallt. Oder
aber der zyklische Schaltvorgang wird flr den Taktpuls gehalten und dadurch geht das
Sicherheitsmodul in den Fehlerzustand tber.
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10 Geberkonfiguration

10.1 Geber Auswahl
Es kdnnen 2 Gebertypen angeschlossen werden.

e Sinus/Cosinus Geber
e Resolver

Parameter Wert Einheit
Geber Konfiguration
Angeschlossener Geber Sinus/Cosinus Geber
Fenster fir maximale Abweichung 50 b
Erlaubte Positionsdifferenz zwischen den Eingangskanalen | 10 :

Abbildung 35: Geberkonfiguration allgemein

Parametrierung

e Angeschlossener Geber:
Der angeschlossene Geber kann ein Sinus/Cosinus-Geber, Resolver oder kein Ge-
ber sein.

e Fenster fir maximale Abweichung:
Das Sinus- und Cosinus-Signal vom Geber, wird Uber eine sin®x+cos?x = 1 Auswer-
tung auf Fehler Gberprift. Da kein Geber ideal ist, kann es zu Abweichungen kom-
men. Fir die Abweichung gilt die Formel sin?x + cos?x = (1 +- Fenster fir maximale
Abweichung (%)). Fir den in Kapitel 10.2 genannten SICK SKM36S-HFAQ0-K02
Geber wird im Handbuch ein Toleranzbereich von 50% empfohlen.

o Erlaubte Positionsdifferenz zwischen den Eingangskanaélen:
Das Sicherheitsmodul verfugt Giber zwei unabhangige Eingangskanale fur die Aus-
wertung der Positionsdaten. Dadurch kann es zu geringen Abweichungen zwischen
den beiden Kanalen kommen. Sollten sich beim Betrieb mit einem geeigneten Geber
Probleme ergeben, so kann dieser Wert angepasst werden. Als Standard ist hier ein
Wert von 10° eingetragen.

Losen des Gebers vom Motorgehause!
ACHTUNG Y gehaus )
» Um den Fehlerausschluss gegen Lésen des Gebergehauses vom
Motorgehause bzw. der Geberwelle von der Motorwelle anwenden zu
kénnen, muss die zulassige Belastung des Sensors bekannt oder auf

die Angaben im Datenblatt begrenzt sein. Dabei wird zwischen form-
und kraftschlissigen Verbindungen unterschieden.
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10.2 Verwendung von Sinus/Cosinus-Gebern

ACHTUNG Nur SIL fertifizierte Sinu.s.- / Cosil?us-Gebgr verwenden!
» Es dirfen nur SIL Zertifizierte Sinus/Cosinus-Geber verwendet wer-
den. Die Installations- & Anbauhinweise flir den Geber miissen be-
achtet werden. Der Geber muss eine Amplitude von 1Vss und einen

Offset von 2,5V aufweisen. Die Strichzahl darf nicht mehr als 16000
Striche betragen.

Als Sinus / Cosinus-Geber empfehlen wir den Drehgeber SICK SKM36S-HFAQ-K02. Die-
ser Drehgeber hat 128 Striche und keine Nullspur. Die maximale Eingangsfrequenz fiir
die Geberauswertung betragt 200kHz.

Sinus Cosinus Geber Konfiguration

Strichzahl 128
Erlaubte Lageabweichung 1
Auswertung der Nulimpulsspur aus

Abbildung 36: Geber Konfiguration in COMBIVIS

Parametrierung

e Strichzahl:
Die Strichzahl des Sinus/Cosinus-Gebers laut Datenblatt.

e Erlaubte Lageabweichung:
Das Sicherheitsmodul Gberprift intern ob Fehlinkremente wahrend der Laufzeit des
Sicherheitsmoduls aufgetreten sind. Weiterhin wird Gberprft ob eine Lageabwei-
chung zur Nullimpulsspur festgestellt werden konnte. Wenn Fehlinkremente oder
eine Lageabweichung zur Nullimpulsspur festgestellt wurde, welche grofier als die
erlaubte Lageabweichung ist, dann geht das Sicherheitsmodul in den sicheren Zu-
stand Uber.
Die Eingabe dieses Parameters geschieht in vollen Strichen.

e Auswertung der Nullimpulsspur:
Nur wenn der Geber Uber eine Nullimpulsspur verfligt, dann kann diese ausgewertet
werden.

Die Auswertung der Nullimpulsspur sollte nur eingestellt werden, wenn ein Sinus/ Cosi-
nusgeber mit einer Nullimpulsspur verwendet wird. Es wird Gberprift, ob die gezahlten
Inkremente mit dem Nullimpuls und der eingestellten Strichzahl Gbereinstimmt.

Da ein moglicher Lagefehler Uber den Parameter Lageabweichung variiert werden kann,
sollte die Auflésung der sicheren Lage nicht kleiner als der Parameter sein.

Erlaubte Lageabweichung

Strichzahl 360

maximale mogliche Fehllage[°®] =
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10.3 Verwendung von Resolvern

Resolver mit Dauerbefestigung verwenden!
ACHTUNG » Fuir den Resolver ist der Nachweis der Dauerfestigkeit der me-
chanischen Befestigung notwendig.
» Fir KEB DL3-Mototren ist diese Bedingung erfiillt.

10.3.1 maximal zulassige Geschwindigkeit

Die maximal zulassige Geschwindigkeit ist auf 25000 1/min durch die Software begrenzt.

10.3.2 Phasenverschiebungen der Signale

Weiterhin darf der Resolver die angegebenen Phasenverschiebungen nicht tiberschrei-
ten:

1. Der Phasenversatz zwischen dem Sinus und Kosinuskanal des Resolvers darf maxi-
mal -54 Grad und +72 Grad gro werden. Auch der Phasenversatz zwischen dem
Referenzsignal der Statorwicklung zum Sinus- und Cosinuskanal darf nicht kleiner als
-54 Grad und groRer als 72 Grad grol werden.

2. Bei einer Phasenverschiebung gréRer 72 und kleiner 126 Grad wird ein Fehler im Re-
solver festgestellt. Das Sicherheitsmodul wird in den sicheren Zustand tberflhrt.

3. Bei einem Phasenversatz groRer 126 Grad und kleiner 252 Grad wird kein Fehler
festgestellt, allerdings wird die erkannte Drehrichtung invertiert.

4. Bei einem Phasenversatz groRer 252 Grad und kleiner 306 Grad wird ein Fehler im
Resolver festgestellt. Das Sicherheitsmodul wird in den sicheren Zustand tberfihrt.

10.3.3 Lagefehler

Der Lagefehler der aus der Uberpriifung von der Funktion sin?x + cos?x = (1 +- Fenster
fur maximale Abweichung (%)/100%) vorhanden sein kann ist:

maximale mogliche Fehllage = arctan \]

Fenster fiir maximale Abweichung (%)
100%

Die sichere Lageauflésung sollte groRRer sein als die maximal mogliche Fehllage.
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10.4 Skalierungseinstellungen fiir die Position, Gebereinstellungen fiir die Eingangskanile

Farameter | Wert I Einheit
Skalierungseinstellungen fur die Position
Anzahl der Bits pro Umdrehung (Ps) |15 | Bit

Abbildung 37: Geber Einstellungen fiir die Eingangskanale

Parametrierung

¢ Anzahl der Bits pro Umdrehung (Ps):
Fir die Sicherheitsfunktionen SDI, SOS, SLI, SLP Referenz Position und SLP Sicher
begrenzte Position kdnnen Positionsgrenzen angegeben werden. Diese sind immer
im Format ,Bits pro Umdrehung®. Als Standard sind hier 16 Bit eingetragen, das be-
deutet ein Wert von 2716 entspricht 1 Umdrehung oder 360 Grad. Durch eine Ver-
grélRerung des Wertes kdnnen Positionen genauer eingegeben werden. Durch eine
Verringerung des Wertes kénnen gréRere aber ungenauere Positionen eingegeben
werden.

10.5 Gebereinstellungen fiir die Geschwindigkeitsermittiung

ACHTUNG Reakt.ionszeit. der S.icherhfeitsfun!(tionel?!
» Die Reaktionszeit der Sicherheitsfunktionen SS1, SS2, SLS und
SSM hangt mit den Gebereinstellungen fiir die Geschwindigkeitser-
mittlung direkt zusammen. Héhere Abtastzeiten sorgen flr eine ge-

glattete Drehzahl, aber auch fir eine langsamere Reaktionszeit der
Sicherheitsfunktionen.

Neustart erst nach Bestitigung

» Der Antrieb lauft wieder an, wenn die Funktion STO nicht mehr ausgel6st ist. Um der
Norm EN 60204-1 zu entsprechen, muss durch externe Maflnahmen sichergestellt
sein, dass der Antrieb erst nach einer Bestatigung wieder anlauft.

Parameter Wert | Einheit
Einstellungen fur die Geschwindigkeitsmessung
Drehzahl PT1-Zeit 2.000000 ms
Drehzahlabtastzeit 1 ms

Abbildung 38: Gebereinstellungen fiir die Geschwindigkeitsmessung

Parametrierung

e Drehzahl PT1-Zeit:
Die Geschwindigkeit kann durch einen PT1 Filter gefiltert werden. Eine Einstellung
von 0 bedeutet, dass kein PT1 Filter angewendet wird. Eine Einstellung von 256 ms
(maximaler Wert) bedeutet, dass ein PT1 Filter von 256 ms verwendet wird.
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e Drehzahlabtastzeit:
Die Geschwindigkeit wird durch folgende Formel ermittelt; Position — Position (Dreh-
zahlabtastzeit) / Drehzahlabtastzeit. Bei einer h6heren Drehzahlabtastzeit werden
Positionsstérungen gefiltert, die Reaktionszeit wird aber langsamer.

10.5.1 Drehzahlabtastzeit

Die Drehzahlabtastzeit sorgt fur eine Verzégerung der Geschwindigkeitsdnderung. Dabei
wird bei einem Drehzahlsprung die tatséchliche Drehzahl erst nach der Drehzahlabtast-
zeit erreicht.

_ AGeberlage

"~ Drehzahlabtastzeit

y

y = Ermittelte Drehzahl Sicherheitsmodul.

AGeberlage = Lagedifferenz der aktuellen zu der Lage vor der Drehzahlabtastzeit

Drehzahl
des !
Motors 406\ |
& :
T I
é O 1
N :
P& . -
PN Drehzahlabtastzeit
O\ ,(\0 !
&° !

Zeit
Abbildung 39: Drehzahlabtastzeit in Bezug auf die Drehzahl

10.5.2 Drehzahl PT1-Zeit

Die Drehzahl PT1- Zeit sorgt fir eine Verzdégerung der Geschwindigkeitsanderung. Dabei
wird bei einem Drehzahlsprung die tatsachliche Drehzahl erst nach Erreichen der Dreh-
zahl PT1-Zeit erreicht.

t
Yy=Y-1+ F (x(Geber) — y¢_4)

y = Ermittelte Drehzahl Sicherheitsmodul.

x (Geber) = Drehzahl aus Drehzahlabtastzeitermittlung.

y (t-1) = Ermittelte Drehzahl vom Sicherheitsmodul zum letzten Zeitpunkt
T = Drehzahl PT1- Zeit

t = Zeitpunkt der Berechnung (Drehzahl vom Sicherheitsmodul wird in 250 ps Schritten
berechnet).
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Abbildung 40 zeigt das gemal Formel spezifizierte Verhalten. PT1_KEB ist das Verhalten
des Algorithmus im zeitdiskreten Fall. Ein Schritt von PT1_KEB ist 250 ys groR.
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Abbildung 40: Drehzahl PT1-Zeit in Bezug auf einen Drehzahlsprung

10.5.3 Drehzahlabtastzeit + Drehzahl PT1-Zeit

Das Verhalten der Drehzahlabtastzeit mit der Drehzahl PT1-Zeit wird in Abbildung 41 dar-
gestellt. Dabei gilt, dass der Drehzahlsprung zuerst von der Drehzahlabtastzeit verzégert
wird. Auf diese gefilterte Drehzahlanderung wird dann die Drehzahl PT1- Zeit angewen-
det. Ein Schritt von PT1_KEB ist 250 ps grof3.

B N t AGeberlage
Y=Y Ty ((Drehzahlabtastzeit

) — Ye-1)

600

500

300 —IN
/ ——PT1_KEB

200 /

100 /

0 ]

0 200 400 600 800

Abbildung 41: Drehzahlabtastzeit und Drehzahl PT1-Zeit zusammengenommen
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11 Funktionsbeschreibung der Sicherheitsfunktionen
Das Sicherheitsmodul Typ 3 erflllt folgende in diesem Kapitel aufgefiihrte Funktionen
nach IEC 61800-5-2.

11.1 Prioritat der Sicherheitsfunktionen

STO hat immer hochste Prioritat. Die anderen Sicherheitsfunktionen haben alle die glei-
che Prioritat.

Prioritat | Bedeutung

0 STO wird ausgefihrt, Modulation nicht freigegeben. Siehe Kapitel 11.3.

Tabelle 13: Prioritat der Sicherheitsfunktionen des Sicherheitsmoduls

11.2 Status des Sicherheitsmoduls

Der Status des Sicherheitsmoduls kann mit dem Parameter sb29 "safety mod. status
word® des COMBIVERT ausgelesen werden. Der Parameter ist bitcodiert gemaf folgen-

der Tabelle:
Bit |Zustand Bedeutung
0 Status ,1“ |Fehler im Safety-Modul
1 Status ,0¢ | STO wird ausgefuhrt, Modulation nicht freigegeben (=> 11.3).
2 Status ,0“ | SBC wird ausgefuhrt. Bremse geschlossen (=> 11.4).
3 Status ,1“ | SS1 wird ausgefihrt (=> 11.5)
4 Status ,1“ | SS2 wird ausgefihrt (=> 11.6)
5 Status ,1“ | SOS wird ausgefihrt (=> 11.7)
6 Status ,1“ | SDI Vorwarts wird ausgefiihrt (=>11.12)
7 Status ,1“ | SDI Ruckwarts wird ausgefuhrt (=> 11.12)
8 Status ,1“ | Fail Safe. Die Grenze einer aktiven Sicherheitsfunktion wurde verletzt.
9 Status ,1“ | SLS wird ausgefihrt (=> 11.8)
10 |Status 1 |SLA wird ausgefihrt (=> 11.15)
11 Status ,1“ | SLP wird ausgefihrt (=> 11.10)
12 | Status ,1“ |SLP Set Reference Position (Reference Position gesetzt) (=> 11.9)
13 |Status ,1“ |SEL wird ausgefuhrt (=> 11.10.1)
14 | Status ,1“ |SLI wird ausgefuhrt (=> 11.11)
15 |Status ,1“ |Aktivierung eines sicheren Inkrementes der Funktion SLI (=> 11.11)
16 | Status ,1“ |SSM wird ausgefihrt (=> 11.13)
17 | Status ,1“ |SMS wird ausgefuhrt (=> 11.14)

Tabelle 14: Status des Sicherheitsmoduls
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11.3 Funktionsbeschreibung Safe Torque off (STO)

Die sicherheitsgerichtete Abschaltung nach STO wird durch eine zweikanalige Optokopp-
lersperre erreicht. So ist sichergestellt, dass bei der Ausfihrung von STO auch keine Ver-
sorgung der Optokoppler mdglich ist. Sind die Optokoppler nicht mehr versorgt, so kann
kein IGBT angesteuert und somit dem Antrieb keine Rotationsenergie zugefiihrt werden.

+  STO Status wird im Statusbit 1 angezeigt.

In Gefahrenbereichen kénnen Einrichtarbeiten oder Arbeiten zur Stérungsbeseitigung
notwendig sein, bei denen Schutzeinrichtungen wie Netz- oder Motorschiitze nicht akti-
viert werden sollen. Dort kann die Sicherheitsfunktion STO eingesetzt werden. Je nach
Anwendung kann durch die Nutzung von STO der Einsatz von Netz- oder Motorschiitzen
entfallen.

Im Fehlerfall oder auf Anforderung werden die Leistungshalbleiter des Antriebsmoduls
abgeschaltet und dem Antrieb keine Energie zugefiihrt, die eine Drehung oder ein Dreh-
moment (oder bei einem Linearantrieb eine Bewegung oder eine Kraft) verursachen
wirde. Bei Auftreten eines Fehlers kann die Anlage noch sicher abgeschaltet werden
bzw. bleiben.

A GEFAHR Bei ak_tiver STO-Funktion liegt die Netzspannung weiterhin an!
Elektrischer Schlag!

» Bei Arbeiten an Gerat oder Motor Netz wegschalten.

11.3.1 Not-Halt gemaR EN 60204

Durch die Verwendung geeigneter Sicherheitsschaltgerate kann mit der STO-Funktion
Stopp-Kategorie 0 nach EN 60204-1 in der Anlage erreicht werden.

Stopp-Kategorie 0

» "ungesteuertes Stillsetzen®, d. h. Stillsetzen durch sofortiges Abschalten der Energie
zu den Antriebselementen.

Not-Halt nach EN 60204 muss in allen Betriebsarten des Antriebsmoduls funktionsfahig
sein. Das Ricksetzen von Not-Halt darf nicht zum unkontrollierten Anlauf des Antriebs
fUhren.

Neustart erst nach Bestitigung

» Der Antrieb lauft wieder an, wenn die Funktion STO nicht mehr ausgel6st ist. Um der
Norm EN 60204-1 zu entsprechen, muss durch externe Maflnahmen sichergestellt
sein, dass der Antrieb erst nach einer Bestatigung wieder anlauft.

Ohne mechanische Bremse kann es zum Nachlaufen des Antriebs kommen; der Motor
trudelt aus. Kann dabei eine Gefahrdung von Personen oder Sachschaden entstehen,
missen zusatzliche Schutzeinrichtungen installiert werden (z.B. Zuhaltung).

ACHTUNG Nachlaufen des Motors absichern! .
» Besteht nach dem Abschalten der Motoransteuerung durch STO eine

Gefahrdung fir Personen, muss der Zugang zu Gefahrenbereichen
solange gesperrt bleiben, bis der Antrieb stillsteht.
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ACHTUNG Ruckeh i.m Fehlerfall! .
» Bei einem zweifachen Versagen kann es zu einem ungewollten Ru-

cken kommen, dessen Drehwinkel von der Polzahl des gewahlten
Antriebes und von der Ubersetzung des Getriebes abhangt.

Berechnung des Rucks:

180°

Drehwinkel des Ruckes WR [°] =
refwiniet des Buckes ] Polpaarzahl p ¢ Getriebeuntersetzung g

Formel 1: Berechnung des Ruckes

Die Wahrscheinlichkeit eines Ruckes ist < 1,84 *10-'5 1/h.

Dieses Verhalten kann entweder durch einen Kurzschluss der IGBTs oder durch ein
Durchschalten (ebenfalls Kurzschluss) der Ansteuerungstreiber entstehen. Der Fehler ist
nur dann als kritisch anzusehen, wenn der Antrieb im Zustand STO verweilt.

11.3.2 Fehlerreaktionszeiten STO-Funktion

Technische Daten der STO-Funktion

Maximale Einschaltverzégerung (+ Filterzeit fir den Sicherheitseingang + Pulslange fir die Ein-

<3 ms
gangsanalyse)

Maximale Ausschaltverzogerung (+ Filterzeit flr den Sicherheitseingang + Pulslange fir die Ein-

<3ms
gangsanalyse)

74 © 2021 KEB Automation KG



Funktionsbeschreibung Sichere Bremsenansteuerung (SBC) E -

11.4 Funktionsbeschreibung Sichere Bremsenansteuerung (SBC)

Die sichere Bremsenansteuerung ist ausschlieRlich fir Bremsen bestimmt, die in stromlo-
sem Zustand aktiv sind. Durch Anlegen einer Spannung werden diese Bremsen gedffnet,
so dass ein einzelner Fehler, wie das Versagen der Spannungsversorgung, nicht zum
Verlust der Sicherheitsfunktion fuhren kann.

Die Schaltung funktioniert zweikanalig. Dabei kann die Bremse nur dann von der Steue-
rung im COMBIVERT gedéffnet werden, wenn die Sicherheitsfunktion SBC nicht mehr
ausgefiihrt wird. Dann wird das Offnen der Bremse mit ,Bremse Status* im Statusbit 2
angezeigt (1 bedeutet Bremse gedffnet).

Die Zweikanaligkeit wird mittels eines diversitaren High-Side- und Low-Side-Schalters
erreicht. Diese werden auf ihre Schaltfahigkeit jede Stunde getestet.

11.4.1 Anforderungen an die Bremse

Versorgungsspannung DC 24V +10 %
max. Strom DC3,3A
Freilaufbeschaltung im COMBIVERT integriert

ACHTUNG Stromlos bremsen!

» Generell sind Bremsen einzusetzen, die im stromlosen Zustand ge-
schlossen sind.

Eine Einstufung des gesamten Bremssystems einschliel3lich der mechanischen Bremse
nach SIL 3 und PL e ist in Abhangigkeit der verwendeten Bremse zu bewerten. Bremsen
gelten als Komponenten mit relativ hoher Fehlerwahrscheinlichkeit. Je nach vom Herstel-
ler angegebener Fehlerwahrscheinlichkeit der eingesetzten Bremse und in Abhangigkeit
von der Applikation ist ein Testintervall fiir die Bremse festzulegen.

ACHTUNG

Uberpriifen der Bremse!

> Eine Uberpriifung der Bremse kann nicht durch das Sicherheitsmodul
erfolgen.

> Die Uberpriifung muss durch den Anwender sichergestellt werden.

A GEFAHR Schwebende Lasten!

» Wegen der hohen Versagenswahrscheinlichkeit von mechanischen
Bremsen ist der Aufenthalt unter hAngenden oder schwebenden Las-
ten nicht gestattet. Gleiches gilt auch fir Tragheitsmassen, die nicht
in der Ruhelage verweilen.
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11.4.2 Fehlerreaktionszeiten SBC- Funktion

Technische Daten der SBC-Funktion

Maximale Einschaltverzdgerung (+ Filterzeit fir den Sicherheitseingang + Pulslange fur die Ein-

<3ms
gangsanalyse)

Maximale Ausschaltverzogerung (+ Filterzeit fir den Sicherheitseingang + Pulslange fiir die Ein-

<3ms
gangsanalyse)

11.4.3 Setzen von Statusbits durch die SBC-Funktion

Bei gedffneter Bremse wird der Strom durch die Bremse gemessen. Abhangig von der
Messung werden folgende Bits gesetzt:

Strommessung Bit

>3,3A Im Fehlerstatus wird der Fehler ausgegeben.

<100 mA Im Fehlerstatus wird eine Warnung ausgegeben.

Reaktionszeit beachten

» Da bei hoher Induktivitat der Bremse der Strom langsam ansteigt, ist die Fehlerreakti-
onszeit max. 100 ms auf einen Strom <0,1 A.

11.4.4 Uberwachung der SBC-Funktion
Die Schalter werden bei gedffneter Bremse jede Stunde auf ihre Schaltfahigkeit getestet.
Dazu werden die Signale der Bremsenausgange Uberprift.

Eine Uberwachung der Verdrahtung auf Kurzschluss nach 24V bzw. 0V ist somit gege-
ben. Stellt das Sicherheitsmodul einen Fehler fest, wird die Ansteuerung beider Kanale
weggenommen, die LED auf Rot gesetzt und das Bit 0 im Status gesetzt.

Reaktionszeit beachten
» Die maximale Fehlerreaktionszeit betragt 9 ms.

Die Versorgungsspannung zum Schalten der Bremse wird Uberwacht. Liegt die Span-
nung aulBerhalb 24 V £10 % wird das Statusbit 0 gesetzt. AuRerdem wird im Fehlerstatus
ein Fehler ausgegeben.

Ist das Sicherheitsmodul im Fehlerzustand, wird dies im Status der Steuerung des COM-
BIVERT mit Parameter ru01 = "55“ (Fehler Sicherheitsmodul) angezeigt.
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11.4.5 Konfigurationsparameter der Sicherheitsfunktion SBC

Parameter | Wert Einheit

SBC: Sichere Bremsenansteuerung

SBC mit STO koppeln

daus

Meszung des Bremsenstromes &in

Abbildung 42: SBC Parameter

In Abbildung 42 sind die Konfigurationsparameter fiir die SBC Funktion aufgefiihrt.

Parametrierung:

SBC mit STO koppeln:

Wenn bei einer Sicherheitsfunktion der Zustand STO erreicht wird, dann wird bei
"ein" auch gleichzeitig der Bremsenausgang ausgeschaltet. Die Bremse fallt dann
ein.

Messung des Bremsenstromes:

Wenn diese Option auf ,ein" gesetzt ist (Default), dann wird der Bremsenausgangs-
strom gemessen. Wenn ein Strom gréRer als 3,3 A gemessen wird, so wird das Si-
cherheitsmodul in den sicheren Zustand tberfuhrt.
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11.5 Funktionsbeschreibung Sicherer Stopp 1 (SS1)
Die Sicherheitsfunktion SS1 kann auf 2 Arten durchgefiihrt werden
e SS1-r (frher Typ B)
SS1-t (friiher Typ C)
11.5.1 Aktivierung der Sicherheitsfunktion SS1

Die Schaltung funktioniert zweikanalig. Dabei kann die Sicherheitsfunktion nur dann von
der Steuerung im COMBIVERT verlassen werden, wenn beide Hardware Eingange
Spannung erhalten oder wenn ein entsprechender Statuswechsel iber ein sicheres Bus-
system empfangen wurde. Der SS1 Status wird im Statusbit 3 angezeigt.

11.5.2 Konfigurationsparameter der Sicherheitsfunktion SS1

Parameter | Wert | Einheit
551: Sicherer Stopp 1 [1]
Auswahl des Funktionstyps TypBund Typ C
Verzogerung 0.000000 1i==
Megative Toleranz 0.000000 1/min
Positive Toleranz 0.000000 1imin
Zeitfenster fir Drehzahlabweichung 0.000000 5
Typ C Zeit 0.000000 3
Hdhere Werzdgerung zulissig aus

Abbildung 43: Konfigurationsparameter fiir die Sicherheitsfunktion SS1

11.5.3 Fehlerreaktionszeiten SS1- Funktion

Technische Daten der SS1-Funktion

Maximale Einschaltverzdgerung (+ Filterzeit fir den Sicherheitseingang + Pulslange fir die Ein- | <2 ms
gangsanalyse)

Maximale Ausschaltverzdégerung (+ Filterzeit fur den Sicherheitseingang + Pulslange fur die Ein- | <2 ms
gangsanalyse)

Reaktionszeit beachten

» Die Reaktionszeit der SS1-r Funktion hangt mafigeblich von den Gebereinstellungen
fur die Geschwindigkeitsmessung ab => Kapitel 10.5.
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11.5.4 Not-Halt gemaR EN 60204

Durch die Verwendung geeigneter Sicherheitsschaltgerate kann mit der SS1-Funktion die
Stopp-Kategorie 1 nach EN 60204-1 in der Anlage erreicht werden.

Stopp-Kategorie 1

» ,gesteuertes Stillsetzen®, d. h. die Energie zu den Antriebselementen wird beibehal-
ten, um das Stillsetzen zu erreichen. Die Energie wird erst dann unterbrochen (STO),
wenn der Stillstand erreicht ist.

11.5.5 Beschreibung der SS1-r Funktion

Drehzahl

i Zeit
In :
SS1 i
| | Zeit
Status
SS1 SS1+STO
Zeit

Abbildung 44: SS1-r Sicherheitsfunktion
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i - s Zeit
| Verzégerung r
Drehzahl : 5
In : E
SS1 i
i | Zeit
Status
SS1 SS1+STO
Zeit

Abbildung 45: SS1-r mit negativer Drehzahl als Startwert

Drehzahl

———q-]---=----

Zeit
Negative Toleranz !
In i
SS1 !
| | Zeit
Status
SS1 SS1+STO
Zeit

Abbildung 46: SS1-r Sicherheitsfunktion mit hoherer Verzégerung zulassig
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Nach dem Auslésen der Funktion erfolgt die Uberwachung der Bremsrampe.

Zur Uberwachung der Bremsrampe wird die Verzdgerung Uberwacht. Nach dem Errei-
chen des Stillstandes wird der Zustand STO eingenommen.

Stérungen werden Uber einen Parameter ausgeblendet, der eine maximale, tolerierbare
Zeit fur kurzzeitige Abweichungen vom Toleranzfenster definiert.

Parametrierung:

Verzégerung:
Erlaubt die Konfiguration der Rampe, mit welcher der Motor vom COMBIVERT ab-
gebremst wird.

Zeitfenster fiir Drehzahlabweichung:

Erlaubt eine Abweichung des Motors von der Rampe flir den eingestellten Zeitraum.
Wird der Zeitraum Uberschritten, dann wird die Sicherheitsfunktion STO ausgefiihrt.
Es wird nur dann ein Statuswechsel nach FailSafe ausgeldst, wenn die Zeit von Akti-
vierung SS1-r bis zur Verletzung der Rampe (inkl. Toleranz) zzgl. der eingestellten
Toleranzzeit kleiner ist, als die von der Sollrampe und der Ausgangsdrehzahl vorge-
gebenen Verzogerungszeit. Ist die Zeit von Aktivierung SS1-r plus Toleranzzeit gré-
Rer, so wird SS1-r eine erfolgreiche Verzégerung erkennen und STO nach Ablauf
der Verzogerungszeit (bezogen auf Rampe und Ausgangsdrehzahl) und nicht FS
setzen.

Der Zahler wird inkrementiert, wenn sich die Drehzahl auRerhalb der Geschwindig-
keitsgrenze befindet. Wenn sich die Geschwindigkeit wieder innerhalb der Ge-
schwindigkeitsgrenze befindet, wird der Zahler dekrementiert.

Negative und positive Toleranz:
Erlaubt es einen Bereich zu definieren, in welchem Drehzahlabweichungen von der
Rampe toleriert werden.

Aktivierte Sicherheitsfunktion:
Hier kann die SS1-r und SS1-t oder nur SS1-r Funktion aktiviert werden.

Hohere Verzégerung zulassig:

Die Drehzahl darf nicht groRer als die Verzégerung + positive Toleranz sein. Aller-
dings ist die untere Drehzahlgrenze 0 — negative Toleranz. Somit kann der Antrieb
auch schneller verzdgern.

Wird der Toleranzbereich langer als das Zeitfenster verlassen, wird in den Zustand STO
gewechselt.

gung eingestellt werden. Damit fahrt bei Auslésung einer der Bedingungen

n » Ab Steuerkartenfirmware 2.5 kann fiir SS1 und SS2 in pn80 eine Stoppbedin-

der Antrieb selbststandig an der Rampe herunter.
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Drehzahl o A

Zeitfenster fur Drehzahlabweichung

Zeit
In
SS1
| Zeit
Status
SS1 SS1+STO+Fehler Bit
Zeit

Abbildung 47: SS1-r Sicherheitsfunktion mit fehlerhafter Rampe
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11.5.6 Beschreibung der SS1-t Funktion

Zeit

Zeit

Drehzahl
i SS1-t Zeit
|
In |
SS1
Status
SS1

SS1+STO

Abbildung 48: SS1-t Funktionsbeschreibung

Zeit

Nach erfolgter Ausldsung der Funktion SS1 wird der Antrieb durch die Antriebssteuerung
abgebremst. Nach dem Ablauf der parametrierbaren Zeit "Zeitspanne bis zur Sicherheits-

funktion® wird der Zustand STO eingenommen.

Parametrierung

e SS1-tZeit:

Wenn die eingegebene Zeitspanne abgelaufen ist, wird die Sicherheitsfunktion STO

ausgefihrt. Eine Rampe wird hier nicht Giberwacht.

e Auswahl des Funktionstyps:

Hier kann die SS1-r und SS1-t oder nur SS1-t Funktion aktiviert werden.
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11.6 Funktionsbeschreibung Sicherer Stopp 2 (SS2)
Die Sicherheitsfunktion SS2 kann auf 2 Arten durchgefiihrt werden:
e SS1-r (frher Typ B)
SS1-t (friiher Typ C)
11.6.1 Aktivierung der Sicherheitsfunktion SS2

Die Schaltung funktioniert zweikanalig. Dabei kann die Sicherheitsfunktion nur dann von
der Steuerung im COMBIVERT verlassen werden, wenn beide Hardware Eingange
Spannung erhalten oder wenn ein entsprechender Statuswechsel iber ein sicheres Bus-
system empfangen wurde. Der SS2 Status wird in Statusbit 4 angezeigt

11.6.2 Konfigurationsparameter der Sicherheitsfunktion SS2

Parameter | Wert | Einheit
552 Sicherer Stopp 2 [3]
Auswahl des Funktionstyps TypBund Typ C
Verzogerung 0.000000 1i==
Megative Toleranz 0.000000 1/min
Positive Toleranz 0.000000 1imin
Zeitfenster fir Drehzahlabweichung 0.000000 5
Typ C Zeit 0.000000 3
Hdhere Werzdgerung zulissig aus

Abbildung 49: Konfigurationsparameter fiir die Sicherheitsfunktion SS2

11.6.3 Fehlerreaktionszeiten SS2- Funktion

Technische Daten der SS2-Funktion

Maximale Einschaltverzégerung (+ Filterzeit fir den Sicherheitseingang + Pulslange fur die

. <2ms
Eingangsanalyse)

Maximale Ausschaltverzogerung (+ Filterzeit fiir den Sicherheitseingang + Pulslange fir die

. <2ms
Eingangsanalyse)

Reaktionszeit beachten

» Die Reaktionszeit der SS2 Funktion hangt mafigeblich von den Gebereinstellungen
fur die Geschwindigkeitsmessung ab (siehe Kapitel 10.5).
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11.6.4 Beschreibung der SS2-r Funktion

Drehzah¥]

| Zeit
In !
SS2 |
| i Zeit
Status
SS2 SS2+S0S
Zeit
Abbildung 50: SS2-r Sicherheitsfunktion
Drehzahl E
E Zeit
In i
SS2 i
i ! Zeit
Status
SS2+S0S SS2+S0S
Zeit

Abbildung 51: SS2-r Sicherheitsfunktion mit negativer Drehzahl
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Drehzahl N

———q-]---=----

: ] Zeit
Negative Toleranz !
In i
SS2 !
: l Zeit
Status
SS2 SS2+S0S
Zeit

Abbildung 52: SS2-r Sicherheitsfunktion mit hoherer Verzégerung zulassig

Nach dem Auslésen der Funktion erfolgt die Uberwachung einer Bremsrampe, wie bei
der SS1-r Funktion. Nach dem Erreichen des Stillstandes wird die Funktion SOS (Safe
Operating Stopp) ausgefihrt.

Parametrierung

e Verzogerung:
Erlaubt die Konfiguration der Rampe, mit welcher der Motor vom COMBIVERT ab-
gebremst wird.

o Zeitfenster fiir Drehzahlabweichung:

o Erlaubt eine Abweichung des Motors von der Rampe flir den eingestellten Zeitraum.
Wird der Zeitraum Uberschritten, dann wird die Sicherheitsfunktion STO ausgefihrt.
Es wird nur dann ein Statuswechsel nach FailSafe ausgeldst, wenn die Zeit von Akti-
vierung SS1-r bis zur Verletzung der Rampe (inkl. Toleranz) zzgl. der eingestellten
Toleranzzeit kleiner ist, als die von der Sollrampe und der Ausgangsdrehzahl vorge-
gebenen Verzogerungszeit. Ist die Zeit von Aktivierung SS1-r plus Toleranzzeit gré-
Ber, so wird SS1-r eine erfolgreiche Verzégerung erkennen und STO nach Ablauf
der Verzogerungszeit (bezogen auf Rampe und Ausgangsdrehzahl) und nicht FS
setzen.
Der Zahler wird inkrementiert, wenn sich die Drehzahl auRerhalb der Geschwindig-

keitsgrenze befindet. Wenn sich die Geschwindigkeit wieder innerhalb der Ge-
schwindigkeitsgrenze befindet, wird der Zahler dekrementiert.
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¢ Negative und positive Toleranz:
Erlaubt es einen Bereich zu definieren, in welchem Drehzahlabweichungen von der
Rampe toleriert werden.

e Auswahl des Funktionstyps:
Hier kann die SS2-r und SS2-t oder nur SS2-r Funktion aktiviert werden.

* Hohere Verzégerung zuléssig:
Die Drehzahl darf nicht grofRer als die Verzégerung + Positive Toleranz sein. Aller-
dings ist die untere Drehzahlgrenze 0 — negative Toleranz. Somit kann der Antrieb
auch schneller verzdgern.

Drehzanhl A 08/,'«'

Zeitfenster fur Drehzahlabweichung

Verzégert: ng
In i i Zeit
SS2 i
| | Zeit
Status
SS2 SS2+STO+Fehler Bit
Zeit

Abbildung 53: SS2-r Sicherheitsfunktion mit fehlerhafter Rampe

Wird der Toleranzbereich langer als das Zeitfenster verlassen, wird in den Zustand STO
gewechselt.

» Ab Steuerkartenfirmware 2.5 kann fir SS1 und SS2 in pn80 eine Stoppbedin-
gung eingestellt werden. Damit fahrt bei Auslésung einer der Bedingungen
der Antrieb selbststandig an der Rampe herunter.
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11.6.5 Beschreibung der SS2-t Funktion

Drehzahl
SS2-t Zeit |
\ |
| | Zeit
In ! !
SS2 i
1 : Zeit
Status
SS2 SS2+S0S
Zeit

Abbildung 54: SS2-t Funktion

Nach erfolgter Ausldsung der Funktion SS2 wird der Antrieb durch die Antriebssteuerung
abgebremst. Nach dem Ablauf der parametrierbaren ,SS2-t Zeit* wird der Zustand SOS
eingenommen.

Parametrierung

e SS2-t Zeit:
Wenn die eingegebene Zeitspanne abgelaufen ist, wird die Sicherheitsfunktion SOS
ausgefihrt. Eine Rampe wird hier nicht Gberwacht.

e Auswahl des Funktionstyps:
Hier kann die SS2-r und SS2-t oder nur SS2-t Funktion aktiviert werden.
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11.7 Funktionsbeschreibung Sicherer Betriebshalt (SOS)

Position
\/ Positionsfenster
/ \
T
/ Zeit
In
SOS
Zeit
Zeitfenster fur Positionsabweichungen
Status
SOS SOS+STO+Error Bit
Zeit

Abbildung 55: SOS Sicherheitsfunktion

Die Funktion SOS Uberwacht, ob der Antrieb in seiner Stillstandsposition verharrt und ex-
ternen Momenten widersteht. Da zur Positionserfassung analoge Sensorsignale verarbei-
tet werden und selbst bei absolutem Stillstand keine statischen Sensorsignale anliegen,
ist die Festlegung eines Toleranzfensters durch einen Parameter erforderlich.

Stérungen werden Uber einen weiteren Parameter ausgeblendet, der eine maximal, tole-
rierbare Zeit flr kurzzeitige Abweichungen vom Toleranzfenster definiert.

11.7.1 Aktivierung der Sicherheitsfunktion SOS

Die Schaltung funktioniert zweikanalig. Dabei kann die Sicherheitsfunktion nur dann von
der Steuerung im COMBIVERT verlassen werden, wenn beide Hardware Eingénge
Spannung erhalten oder wenn ein entsprechender Statuswechsel Uber ein sicheres Bus-
system empfangen wurde. Der SOS Status wird in Parameter SOS Status im Statusbit 5
angezeigt.
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11.7.2 Konfigurationsparameter der Sicherheitsfunktion SOS

Farameter | Wert Einheit
S05: Sicherer Betriebshalt
Positionsfenster 0 BpU
Zeitfenster fir Positicnsabweichungen 0.000000 5

Abbildung 56: Konfigurationsparameter fiir die Sicherheitsfunktion SOS

Parametrierung

e Positionsfenster:
Dieses ist das Positionsfenster, welches der Antrieb nicht verlassen darf.

o Zeitfenster fiir Positionsabweichungen
Wird das Positionsfenster langer als das Zeitfenster flir Positionsabweichungen ver-
lassen, dann wird die Sicherheitsfunktion STO ausgefiihrt. Der Zahler wird inkre-
mentiert, wenn sich die Drehzahl auf3erhalb der Geschwindigkeitsgrenze befindet.
Wenn sich die Geschwindigkeit wieder innerhalb der Geschwindigkeitsgrenze befin-
det, wird der Zahler dekrementiert.

11.7.3 Fehlerreaktionszeiten SOS- Funktion

Technische Daten der SOS-Funktion

Maximale Einschaltverzogerung (+ Filterzeit fir den Sicherheitseingang + Pulslange fir die Ein-

<2ms
gangsanalyse)

Maximale Ausschaltverzdgerung (+ Filterzeit fir den Sicherheitseingang + Pulslange fur die Ein-

<2ms
gangsanalyse)
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11.8 Funktionsbeschreibung Sicher begrenzte Geschwindigkeit (SLS)

Durch die Sicherheitsfunktion SLS wird sichergestellt, dass der Antrieb die obere Ge-
schwindigkeitsgrenze nicht Uberschreitet und die untere Geschwindigkeitsgrenze nicht
unterschreitet.

Stérungen werden Uber einen weiteren Parameter ausgeblendet, der eine maximal, tole-
rierbare Zeit fur kurzzeitige Abweichungen vom Toleranzfenster definiert.

Im Fehlerfall wird eine einstellbare Fehlerfunktion ausgeldst.

Drehzahl
/\ Obere Geschwindigkeitsgrenze
i Toleranzzeit :
| Untere Geschwindigkeitsgrenze \
| Zeit
In !
SLS
: Zeit
Status '
sLs SLS+Fehlerfunktion+Error Bit
Zeit

Abbildung 57: Sicher begrenzte Geschwindigkeit (Safely limited speed - SLS)

11.8.1 Aktivierung der Sicherheitsfunktion SLS

Die Schaltung funktioniert zweikanalig. Dabei kann die Sicherheitsfunktion nur dann von
der Steuerung im COMBIVERT verlassen werden, wenn beide Hardwareeingange zu-
sammen Spannung erhalten oder wenn ein entsprechender Statuswechsel lber ein si-
cheres Bussystem empfangen wurde. Der SLS Status wird im Statusbit 9 (=> 11.2) ange-
zeigt.

11.8.2 Konfigurationsparameter der Sicherheitsfunktion SLS

Parameter | Wert Einheit
SL5: Sicher begrenzte Geschwindigkeit [1]
Obere Geschwindigkeitzgrenze S0000.000000 14min
Untere Geschwindigkeitzgrenze -50000.000000 14min
Toleranzzeit 0.000000 5
Fehlerfunktion 5TO

Abbildung 58: Konfigurationsparameter fiir die Sicherheitsfunktion SLS
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Parametrierung

e Obere Geschwindigkeitsgrenze:
Die maximale erlaubte Drehzahl.

e Untere Geschwindigkeitsgrenze:
Die minimal erlaubte Drehzahl.

e Toleranzzeit:

Dieses ist die Zeit, in welcher die Schwelle fiir die obere oder untere Geschwindig-
keitsgrenze Uberschritten werden darf. Der Zahler wird inkrementiert, wenn sich die
Drehzahl auf3erhalb der Geschwindigkeitsgrenze befindet. Wenn sich die Geschwin-
digkeit wieder innerhalb der Geschwindigkeitsgrenze befindet, wird der Zahler

dekrementiert.

e Fehlerfunktion:

Bei Uberschreitung der eingestellten, maximalen Drehzahl um die Toleranzzeit wird

diese Fehlerfunktion ausgefihrt. Entweder STO oder SS1.

11.8.3 Fehlerreaktionszeiten SLS- Funktion

Technische Daten der SLS-Funktion

Maximale Einschaltverzogerung (+ Filterzeit fir den Sicherheitseingang + Pulslange fir die Ein-
gangsanalyse)

<2ms

Maximale Ausschaltverzdgerung (+ Filterzeit fir den Sicherheitseingang + Pulslénge fur die Ein-
gangsanalyse)

<2ms
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11.9 Funktionsbeschreibung SLP: Referenzposition

Die Funktion SLP Referenz Position setzt die Referenzposition fiir die Sicherheitsfunktion
»oicher begrenzte Position (SLP)“. Nach der Neukonfiguration des Sicherheitsmoduls
muss erneut eine Referenzpunktfahrt durchgefiihrt werden.

Position
iReferenz Position
/ i Zeit
In :
STO + SLP Referenzposition SLP Referenzposition
Zeit
Status
STO SLP Referenzposition
Zeit

Abbildung 59: SLP Referenz Position

11.9.1 Aktivierung der Funktion SLP Referenz Position

1. Damit die Sicherheitsfunktion ,Sicher begrenzte Position (SLP)* ausgefiihrt werden
kann, muss vorher eine Referenzposition gesetzt werden. Dabei ist folgendes Verhalten
zu beachten.

a. Die Referenzposition kann nur gesetzt werden, wenn keine hoher priorisierte
Sicherheitsfunktion aktiv ist, => 11.1. Es kann keine Referenzposition gesetzt
werden, wenn STO Uber die Eingange aktiviert ist.

b. Die Referenzposition kann nur einmal gesetzt werden.

c. Die Referenzposition wird genau dann gesetzt, wenn keine Spannung an den
konfigurierten Eingédngen anliegt oder die Anforderung Uber ein sicheres Bus-
system gegeben wurde.

2. Wenn die Referenzposition gesetzt wurde, wird im Status des Sicherheitsmoduls das Bit
SLP Set Reference Position (=> 11.2) dauerhaft gesetzt.

3. Wenn ein Ausgang fir die Funktion SLP: Referenzposition konfiguriert wurde, so wird
dieser Ausgang nach dem Setzen der Referenzposition dauerhaft geschaltet.

Ist die SLP Referenzposition gesetzt, wird dies im Parameter SLP Referenzposition gesetzt
Status im Statusbit 12 angezeigt.
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11.9.2 Konfigurationsparameter SLP Referenz Position

Parameter

| Wert I Einheit

SLP: Referenz Position

Absolute Referenzposition

[0 | P=

Abbildung 60: Konfigurationsparameter der Funktion SLP Referenz Position

Parametrierung

e Absolute Referenzposition:
Dieses ist die Referenzposition, von welcher die maximale und minimale Antriebspo-
sition bestimmt wird. Bei der Verschaltung muss ein Taster fiir SLP Referenzposition
vorgehalten werden und ein weiterer flir SLP. Die Sicherheitsfunktion SLP kann nur
dann ausgefiihrt werden, wenn vorher per Taster die Referenzposition eingestellt

wurde.

11.10 Funktionsbeschreibung Sicher begrenzte Position (SLP)

1. Die Sicherheitsfunktion SLP stellt sicher, dass die Antriebswelle die parametrier-
ten, absoluten Lagebegrenzungen nicht Uberschreitet.

2. Mit den Parametern "max. Positionsgrenze® und "min. Positionsgrenze® wird der
maximale, begrenzte Bewegungsbereich des Antriebs festgelegt.

3. Die Erfassung der Referenzposition erfolgt z. B. Giber einen Positionsschalter, der
einen sicheren Eingang des Sicherheitsmoduls belegt. Wahrend der Erfassung
des Positionsschalters durch den Eingang des Sicherheitsmoduls wird der in der
Parametrierung hinterlegte absolute Wert der Referenzposition als aktuelle Abso-
lutposition Gbernommen. Die Positionsgrenzen werden anhand der Geberinkre-
mente zweikanalig Uberwacht.

Position e Maximale Antriebsposition

/

\ Absolute Referenzposition

e

Minimale Antriebsposition

Zeit
In
SLP
! Zeit
Status '
SLP SLP+Fehlerfunktion+Error bit
Zeit

Abbildung 61: Sicher begrenzte Position (Safely-limited position — SLP)
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11.10.1 Funktionsbeschreibung Safe Emergency Limits (SEL)

Zusatzlich zu SLP kann die Sicherheitsfunktion SEL (Safe Emergency Limits) aktiviert
werden. Sobald die SEL Differenzposition auf einen Wert gréer 0 eingestellt ist, ist SEL
aktiviert.

Ab der Differenzposition darf die Geschwindigkeit das eingestellte SEL Limit fur die Ge-
schwindigkeit nicht mehr Ubersteigen. Dabei nimmt die zuldssige Geschwindigkeit mit An-
naherung an die SLP maximale- oder minimale Antriebsposition quadratisch ab. Hier gilt

die Formel:
Geschwindiakeitslimit = SEL Limit + V. Positionsdif ferenz
= *
eschwinaigrettsimt i (SEL Dif ferenzposition
Drehzahl SEL: Differenzposition
. || SEL: Limit fir die
: Geschwindigkeit
' N N SLP: Maximale
i i Antriebsposition
i I Position
In : :
i SLP 5
| | Zeit
Status
SLP SLP + SEL SLP + SEL + Fehlerfunktion+Error bit
Zeit

Abbildung 62: Safe emergency limits (SEL)

11.10.2 Aktivierung der Sicherheitsfunktion SLP

Die Schaltung funktioniert zweikanalig. Dabei kann die Sicherheitsfunktion nur dann von
der Steuerung im COMBIVERT verlassen werden, wenn beide Eingédnge Spannung er-
halten (Funktion1 oder Funktion2-Eingange => 4). Wenn beide Eingénge nicht gesetzt
sind, wird im Status folgendes angezeigt:

=  SLP Status im Statusbit 12 angezeigt.
= SEL Status im Statusbit 13 angezeigt.
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11.10.3 Konfigurationsparameter der Sicherheitsfunktion SLP

Parameter | Wert Einheit
SLP: Sicher begrenzte Position [1]
Maximale Antriebsposition 0 P=
Minimale Antriebsposition 0 P=
Fehlerfunktion 5TO
SEL: Differenzposition 0 P=s
SEL: Limnit fir die Geschwindigkeit 0.000000 1/min

Abbildung 63: Konfigurationsparameter fiir die Sicherheitsfunktion SLP

Parametrierung

Absolute Referenzposition:

Dieses ist die Referenzposition, von welcher die maximale und minimale Antriebspo-
sition bestimmt wird. Bei der Verschaltung muss ein Taster flr SLP Referenzposition
vorgehalten werden und ein weiterer flir SLP. Die Sicherheitsfunktion SLP kann nur
dann ausgefiihrt werden, wenn vorher per Taster die Referenzposition eingestellt
wurde.

Maximale Antriebsposition:
Dieses ist die maximal mégliche Antriebsposition, welche der Motor nie Uiberschrei-
ten darf. Die Einstellung ist abhangig von der absoluten Referenzposition.

Minimale Antriebsposition:
Dieses ist die minimal mdgliche Antriebsposition, welche der Motor nie unterschrei-
ten darf. Die Einstellung ist abhangig von der absoluten Referenzposition.

Fehlerfunktion:
Bei Uberschreitung der eingestellten, maximalen oder minimalen Antriebsposition
wird diese Fehlerfunktion ausgefiihrt. Entweder STO oder SS1.

SEL: Differenzposition:

Sobald die Differenzposition zu der maximalen oder minimalen Position erreicht ist,
wird die Sicherheitsfunktion SEL aktiviert. Wenn diese Sicherheitsfunktion aktiviert
ist, dann darf die Geschwindigkeit des Antriebs das eingestellte SEL Limit fur die
Geschwindigkeit nicht mehr Gberschreiten.

SEL: Limit fiir die Geschwindigkeit:

Wenn die Sicherheitsfunktion SEL aktiviert ist, dann darf die Geschwindigkeit des
Antriebs nicht mehr Gber das Limit erhoht werden. Dieses ist eine Rampe bis zu SLP
maximale Antriebsposition.

11.10.4 Fehlerreaktionszeiten SLP- Funktion

Technische Daten der SLP-Funktion

gangsanalyse)

Maximale Einschaltverzégerung (+ Filterzeit fur den Sicherheitseingang + Pulsléange fur die Ein-

<2ms

gangsanalyse)

Maximale Ausschaltverzégerung (+ Filterzeit fiir den Sicherheitseingang + Pulslange fir die Ein-

<2ms
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11.11 Funktionsbeschreibung Sicher begrenztes SchrittmaR (SLI)

Die Sicherheitsfunktion verhindert, dass die Antriebswelle die festgelegte Begrenzung
eines Lageschrittmales Uberschreitet. Die Aktivierung eines mit der Funktion SLI konfigu-
rierten Eingangs des Sicherheitsmoduls bewirkt zunachst den Stillstand des Antriebes in
der Funktion SOS.

% Zeitfenster fur Positi-
S 1 onsabweichungen
4 \
Position .§ i
7 |
O .
. Begrenztes Schrittmal® — f :
2 Positionsfenster / 4 E
C JES— 1
L | !
I
7 | |
o ! 1
i / | :
| : |
o ! | ! Zeit
SLI ! ! ! E
Activation ' : : !
Eingang sl ! |
g | ! Zeit
SLI Step SLI Next | !
Eingang . i
Step ' !
i : Zeit
Status SLI+SLI
SL| Next step SLI SLI+Fehlerfunktion+Error Bit
Zeit

Abbildung 64: Sicher begrenztes SchrittmaR (Safely-Limited Increment — SLI)

Beim Verlassen der Positionsfenster wird eine Fehlerfunktion aufgerufen, durch die ent-
weder die Funktion STO oder die Funktion SS1 ausgeldst wird.

SLI Next Step kann nur verwendet werden, wenn SLI zuvor aktiviert wurde.
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11.11.1 Aktivierung der Sicherheitsfunktion SLI

Die Schaltung funktioniert zweikanalig. Dabei kann die Sicherheitsfunktion nur dann von
der Steuerung im COMBIVERT verlassen werden, wenn beide Hardwareeingange Span-
nung erhalten oder wenn ein entsprechender Statuswechsel liber ein sicheres Bussystem
empfangen wurde. Der SLI Status wird im Status folgendermal3en angezeigt:

= SLI Status im Statusbit 14 angezeigt.
= SLI Next Step Aktivierung Status im Statusbit 15 angezeigt.

11.11.2 Konfiguration der SLI-Funktion

Parameter | Wert I Einheit
SLE Sicher begrenztes Schrittmalk [1]
Begrenztes Schrittmalk 0 Pz
Minimale Verweildauer im Positionsfenster 0.000000 =)
Fehlerfunktion 5TO
Positionsfenster 0 Ps
Zeitfenster fir Positionsabweichung 0.000000 5

Abbildung 65: Konfigurationsparameter fiir die Sicherheitsfunktion SLI

Parametrierung

e Begrenztes Schrittmal:
Sobald der nachste Schritt aktiviert wurde, wartet das Sicherheitsmodul bis der
Schritt ausgefiihrt wurde. Dieses ist dann der Fall, wenn die neue Position das be-
grenzte Schrittmal - (Positionsfenster / 4) erreicht hat bei positiver Drehrichtung. Bei
negativer Drehrichtung wird die nachste Position erreicht, sobald das begrenzte (-
Schrittmal}) + (Positionsfenster / 4) erreicht ist.

¢ Minimale Verweildauer in SOS:
Dieses ist die minimale Verweildauer in der Sicherheitsfunktion SOS nachdem ein
Schritt durchgefiihrt wurde.

¢ Fehlerfunktion:
Entweder wird im Fehlerfall STO oder SS1 ausgefihrt.

* Positionsfenster:
Das Positionsfenster, in welchem sich die Position bewegen darf, wenn kein Schritt
ausgefuhrt wird.

e Zeitfenster fiir Positionsabweichung:
Kurzzeitig darf die Position von dem Positionsfenster abweichen. Wenn die Positi-
onsabweichung langer als dieses Zeitfenster dauert, dann wird die Fehlerfunktion
ausgefihrt. Der Zahler wird inkrementiert, wenn sich die Drehzahl auferhalb der
Geschwindigkeitsgrenze befindet. Wenn sich die Geschwindigkeit wieder innerhalb
der Geschwindigkeitsgrenze befindet, wird der Zahler dekrementiert.
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11.11.3 Fehlerreaktionszeiten SLI- Funktion

Technische Daten der SLI-Funktion

Maximale Einschaltverzégerung (+ Filterzeit fur den Sicherheitseingang + Pulsléange fur die Ein-
gangsanalyse)

<2ms

Maximale Ausschaltverzégerung (+ Filterzeit fiir den Sicherheitseingang + Pulslange fir die Ein-
gangsanalyse)

<2ms

11.12 Funktionsbeschreibung Sichere Bewegungsrichtung (SDI)

Die Sicherheitsfunktion SDI stellt sicher, dass die Antriebswelle die durch den Eingang
angewabhlte Drehrichtung einhalt.

Wird die festgelegte Drehrichtung des Antriebes nicht eingehalten, wird eine Fehlerfunk-
tion aufgerufen, durch die entweder die Funktion STO oder die Funktion SS1 ausgel6st
wird.

11.12.1 Aktivierung der Sicherheitsfunktion SDI

Die Schaltung funktioniert zweikanalig. Dabei kann die Sicherheitsfunktion nur dann von
der Steuerung im COMBIVERT verlassen werden, wenn beide Hardware Eingange
Spannung erhalten oder wenn ein entsprechender Statuswechsel iber ein sicheres Bus-
system empfangen wurde. Der SDI Status wird im Status folgendermalien angezeigt:

= SDI Vorwarts wird im Status im Statusbit 6 angezeigt.
o Positive Drehzahlen flihren nicht zum Auslésen der Sicherheitsfunktion.
= SDI Ruckwarts wird im Status im Statusbit 7 angezeigt

o Negative Drehzahlen fihren nicht zum Auslésen der Sicherheitsfunktion.

11.12.2 Konfiguration der SDI Funktion

Farameter I Wert | Einheit
5D Sichere Bewegungsrichtung
Fehlerfunktion STO
Positionsfenster bei Motorstilztand 0 P=
Zeitfenster der Drehrichtung 0.000000 =3

Abbildung 66: Konfigurationsparameter fiir die Sicherheitsfunktion SDI

Parametrierung

¢ Fehlerfunktion:
Die Fehlerfunktion wird dann ausgeflihrt, wenn die falsche Drehrichtung detektiert
wurde. Entweder kann STO oder SS1 eingestellt werden.

o Positionsfenster bei Motorstillstand:
Im Stillstand kann die Position geringflgig variieren. Dadurch kann eine falsche
Drehrichtung detektiert werden. Dieser Parameter erlaubt das Einstellen einer Positi-
onsdifferenz bei Motorstillstand.
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e Zeitfenster der Drehrichtung:
Hier kann eine Zeitspanne eingestellt werden, in welcher der Motor von der sicheren
Drehrichtung abweichen darf.

11.12.3 Fehlerreaktionszeiten SDI- Funktion

Technische Daten der SDI-Funktion

Maximale Einschaltverzogerung (+ Filterzeit fir den Sicherheitseingang + Pulslange fir die Ein-

<2ms
gangsanalyse)

Maximale Ausschaltverzdgerung (+ Filterzeit fir den Sicherheitseingang + Pulslénge fur die Ein-

<2ms
gangsanalyse)

11.13Funktionsbeschreibung Sichere Geschwindigkeitsiiberwachung (SSM)

Die Sicherheitsfunktion liefert ein sicheres Ausgangssignal, wenn die Drehzahl einen defi-
nierten Wert nicht Gberschreitet. Wird der Wert der parametrierten Drehzahl zuziglich der
Hysterese Uberschritten, wird der sichere Ausgang abgeschaltet. Erst bei Unterschreitung
der parametrierten Drehzahl zuzlglich der Hysterese wird der sichere Ausgang gesetzt.

Hysterese
N
\ Qbere_Geschwindigkeitsgrenze

Drehzahl

2\

-

VA

a
\ / Zeit

-
N

SSM

Zeit

Status

SSM SSM SSM

Zeit

Abbildung 67: Sichere Geschwindigkeitsiiberwachung (Safe Speed Monitor — SSM)

100 © 2021 KEB Automation KG



Funktionsbeschreibung Sichere Geschwindigkeitsiiberwachung (SSM) E -

11.13.1 Aktivierung der Sicherheitsfunktion SSM

Die Schaltung funktioniert zweikanalig. Dabei kann die Sicherheitsfunktion nur dann von
der Steuerung im COMBIVERT verlassen werden, wenn beide Hardware Eingange
Spannung erhalten oder wenn ein entsprechender Statuswechsel iber ein sicheres Bus-
system empfangen wurde. Der SSM Status wird im Statusbit 16 angezeigt.

11.13.2 Konfiguration der SSM- Funktion

Farameter | Wert Einheit
55M: Sichere Geschwindigkeitsubernwachung [1]
Obere Geschwindigkeitzgrenze S0000.000000 1/min
Untere Geschwindigkeitsgrenze -50000.000000 1/min
Hysterese 0.000000 14min
Uberwachung immer aktiv aus

Abbildung 68: Konfigurationsparameter fiir die Sicherheitsfunktion SSM

Parametrierung

e Obere Geschwindigkeitsgrenze:
Oberer Drehzahlpegel ab welchem der SSM Status gesetzt werden soll.

e Untere Geschwindigkeitsgrenze:
Unterer Drehzahlpegel ab welchem der SSM Status gesetzt werden soll.

e Hysterese:
Bei Uberschreitung der Hysterese + Drehzahlpegel wird der SSM Status zuriickge-
setzt. Wenn die Drehzahlgrenze — Hysterese unterschritten wird, wird der SSM Sta-
tus wieder gesetzt.

¢ Uberwachung immer aktiv:

Auch ohne die Konfiguration eines Eingangs fur die Funktion SSM kann der Dreh-
zahlpegel Gberwacht werden.

11.13.3 Fehlerreaktionszeiten SSM- Funktion

Technische Daten der SSM-Funktion

Maximale Einschaltverzégerung (+ Filterzeit fur den Sicherheitseingang + Pulsléange fir die Ein-

<2ms
gangsanalyse)

Maximale Ausschaltverzdgerung (+ Filterzeit fir den Sicherheitseingang + Pulslénge fur die Ein-

<2ms
gangsanalyse)
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11.14 Funktionsbeschreibung Sichere maximale Geschwindigkeit (SMS)

Durch die Sicherheitsfunktion SMS wird sichergestellt, dass der Antrieb die obere Ge-
schwindigkeitsgrenze nicht Uberschreitet und die untere Geschwindigkeitsgrenze nicht
unterschreitet.

Stérungen werden Uber einen weiteren Parameter ausgeblendet, der eine maximal, tole-
rierbare Zeit fur kurzzeitige Abweichungen vom Toleranzfenster definiert.

Im Fehlerfall wird eine einstellbare Fehlerfunktion ausgeldst.

Drehzahl
/\ Obere Geschwindigkeitsgrenze
i Toleranzzeit :
i Untere Geschwindigkeitsgrenze
i ~——
| Zeit
Status '
SMS SMS+Fehlerfunktion+Error Bit
Zeit

Abbildung 69: Sicher maximal Geschwindigkeit (Safe maximum speed - SMS)

11.14.1 Aktivierung der Sicherheitsfunktion SMS

SMS ist immer aktiviert. Wenn die Geschwindigkeitsgrenzen so gesetzt werden, dass
diese der maximal zulassigen Geschwindigkeit des Sicherheitsmoduls entsprechen, so ist
SMS faktisch ausgeschaltet. Der SMS Status wird in Parameter SMS Status im Statusbit
17 angezeigt.
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11.14.2 Konfigurationsparameter der Sicherheitsfunktion SMS

Parameter | Wert I Einheit
S5M 5: Sichere maximale Geschwindigkeit [1]
Obere Geschwindigkeitzgrenze 60000.000000 1/min
Untere Geschwindigkeitzgrenze -50000.000000 | 1/min
Toleranzzeit 0.000000 5
Fehlerfunktion STO

Abbildung 70: Konfigurationsparameter fiir die Sicherheitsfunktion SMS

Parametrierung

Obere Geschwindigkeitsgrenze:
Die maximale erlaubte Drehzahl.

Untere Geschwindigkeitsgrenze:
Die minimal erlaubte Drehzahl.

Toleranzzeit:

Zeit, in welcher die Schwelle fiir die maximale oder minimale Drehzahl Gberschritten
werden darf. Der Zahler wird inkrementiert, wenn sich die Drehzahl auRerhalb der
Geschwindigkeitsgrenze befindet. Wenn sich die Geschwindigkeit wieder innerhalb
der Geschwindigkeitsgrenze befindet, wird der Zahler dekrementiert.

Fehlerfunktion:
Bei Uberschreitung der eingestellten maximalen Drehzahl um die Toleranzzeit wird
diese Fehlerfunktion ausgefiihrt. Entweder STO oder SS1.

11.14.3 Fehlerreaktionszeiten SMS- Funktion

Technische Daten der SMS-Funktion

Maximale Ausschaltverzogerung <2ms
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11.15Funktionsbeschreibung Sicher begrenzte Beschleunigung (SLA)

Durch die Sicherheitsfunktion SLA wird sichergestellt, dass der Antrieb eine maximale
Beschleunigung nicht Gberschreitet und eine untere Beschleunigungsgrenze nicht unter-
schreitet. Dieses gilt sowohl in die positive als auch die negative Drehrichtung.

Im Fehlerfall wird eine einstellbare Fehlfunktion ausgefuhrt.

Be-
schleuni-
gung
Obere Beschleunigungsgrenze
E Untere Beschleunigungsgrenze
i Zeit
In :
SLA
i Zeit
Status '
SLA SLA+Fehlerfunktion+Error Bit
Zeit

Abbildung 71: Si

chere maximale Beschleunigung (Safe maximum acceleration - SLA)

11.15.1 Beschleunigungsgrenzen

Die oberen und unteren Beschleunigungsgrenzen haben eine Abhangigkeit zur Drehzahlab-
tastzeit und Drehzahl PT1-Zeit. Die in Kapitel 10.5 beschriebenen Parameter gelten auch fiir
die SLA Funktion.

Die SLA Sicherheitsfunktion tberprift die Beschleunigung in einem 250 us Raster. Hierbei
gilt folgende Formel:

Limit / 4000 * 60 > V2 — V1.
VV2-V1 werden vom Sicherheitsmodul in einem 250 ps Raster in der Einheit 1/min berechnet.

Beispiel:
Bei einem oberen Beschleunigungslimit von 2000 1/s? darf die Differenzgeschwindigkeit 30
1/min je 250 us Raster nicht Ubersteigen. Berechnung: (Limit / 4000) * 60 > V2 — V1.

Vorgehen bei Auslésung der Fehlerfunktion:

Schwankungen der Geschwindigkeit sind bei SLA sehr viel problembehafteter als bei ande-
ren Sicherheitsfunktionen, da immer die Differenz der Drehzahl zwischen zwei Abtastschrit-
ten (250us) untersucht wird. Eine hohe PT1 Filterzeit kann das Verhalten verbessern (z.B.
100ms). Aber Achtung, eine hohe PT1 Filterzeit wirkt sich nachteilig auf das Verhalten der
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anderen drehzahlbehafteten Sicherheitsfunktionen aus. Diese I6sen spater aus, bzw. erken-
nen sehr kurzzeitige Uberdrehzahlen nicht.

Zur Erkennung der Beschleunigung vom Sicherheitsmodul kann das Log ausgewertet wer-

den.

Position Spesd Time slots per 62.5 ps  Details

261856 253.5122 1/min [ 13647 £6175: STO + Brake closed + Fail safe + SLA + SMS
-2147483648 | 252.7471 1/min | 13643 513: 5TO + Brake open + SLA + SMS

Abbildung 72 Log Eintrage bei der Sicherheitsfunktion SLA

Sobald eine Beschleunigung oberhalb der eingestellten Grenzen erkannt wird, werden 2
Logeintrage generiert. Der oberste Logeintrag zeigt die Auslosung von SLA mit dem Fail
Safe Bit und der nachste Logeintrag 250us bevor der Fehler erkannt wurde.

Hieraus lasst sich die Beschleunigung errechnen mit der Formel:

(Speed 1 — Speed 2) / 60s / 250us = Beschleunigung

In diesem Beispiel bedeutet dass:

(253.5122 1/min — 252.7471 1/min) /60s /0.00025s = 51 1/s2. Die eingestellte obere Be-
schleunigungsgrenze betrug 50 1/s2.

Die Position zum Zeitpunkt Speed2 wird nicht aufgezeichnet. Deshalb wird diese immer mit
-2147483648 angegeben.

11.15.2 Aktivierung der Sicherheitsfunktion SLA

Die Schaltung funktioniert zweikanalig. Dabei kann die Sicherheitsfunktion nur dann von
der Steuerung im COMBIVERT verlassen werden, wenn beide Hardwareeingange Span-
nung erhalten oder wenn ein entsprechender Statuswechsel (iber ein sicheres Bussystem
empfangen wurde. Der SLA Status wird im Statusbit 10 angezeigt.

11.15.3 Konfigurationsparameter der Sicherheitsfunktion SLA

Parameter I Wert Einheit
SLA: Sicher begrenzte Beschleunigung [1]
Obere Beschleunigungsgrenze 0.000000 1i==
Untere Beschleunigungsgrenze 0.000000 1i==
Fehlerfunktion STO

Abbildung 73: Konfigurationsparameter fiir die Sicherheitsfunktion SLA

Parametrierung

e Obere Beschleunigungsgrenze:
Die maximale erlaubte Beschleunigung.

e Untere Beschleunigungsgrenze
Die minimale erlaubte Beschleunigung.

¢ Fehlerfunktion:
Bei Uberschreitung der eingestellten oberen Beschleunigungsgrenze oder Unter-
schreiten der unteren Beschleunigungsgrenze wird diese Fehlerfunktion ausgefiihrt.
Entweder STO oder SS1.

© 2021 KEB Automation KG 105



Funktionsbeschreibung Sicher begrenzte Beschleunigung (SLA)

11.15.4 Fehlerreaktionszeiten SLA- Funktion

Technische Daten der SLA-Funktion

Maximale Einschaltverzégerung (+ Filterzeit fur den Sicherheitseingang + Pulsléange fur die Ein-
gangsanalyse)

<2ms

Maximale Ausschaltverzégerung (+ Filterzeit fiir den Sicherheitseingang + Pulslange fir die Ein-
gangsanalyse)

<2ms
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12 Safety over EtherCAT® (FSoE)

12.1 Einstellen der Feldbusadresse

Neben der Sicherheitsmoduladresse gibt es noch die Feldbusadresse. Diese kann auf
der Statusseite von COMBIVIS eingestellt werden.

Die Feldbusadresse sollte immer vor dem Download von Konfigurationsdaten eingestellt
werden, da mit der Anderung der Feldbusadresse das Sicherheitsmodul in den Fehlerzu-
stand wechselt, welcher erst wieder verlassen wird, wenn eine Konfiguration mit dersel-
ben Feldbusadresse heruntergeladen wird.

12.2 FSoE Buseinstellungen

Parameter Wert Einheit
Buseinstellungen
Bustyp Kein Bus
Sicherheitzmodul Adresse 0
Sichere Busdatenldnge 11

Abbildung 74: Sicherheitsmodul Adresse in der Konfiguration

Parametrierung

Bustyp:

Dieses ist die Auswahl des sicheren Bustyps. Die Auswahlparameter sind ,Kein
Bus* oder ,FSoE".

Kein Bus bedeutet, dass kein sicheres Bussystem verwendet wird und das Sicher-
heitsmodul einzig Uber die Eingange gesteuert wird.

FSoE bedeuetet, dass das Bussystem Safety over Ethercat® verwendet wird.

Sicherheitsmoduladresse:

Die Sicherheitsmoduladresse muss mit der Feldbusadresse (ibereinstimmen, welche
im Sicherheitsmodul gesetzt ist. StandardmaRig ist diese Adresse auf den Wert 0
gesetzt.

Sichere Busdatenlange:

Wenn ein sicheres Bussystem ausgewahlt wurde, so kann hier die Lange der siche-
ren Daten eingestellt werden. Diese muss mit der Konfiguration in der sicheren
Steuerung Ubereinstimmen. Im Falle von FSoE sind nur folgende Einstellungen zu-
I&ssig: 6 Byte, 7 Byte, 11 Byte oder 15 Byte.

12.3 FSoE Funktionsbeschreibung und Parametrierung

Dafur wurde ein eigenes Dokument erstellt, welche die Funktionsweise von FSoE im Zu-
sammenhang mit dem Sicherheitsmodul Typ 3 aufzeigt.
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13 Beschaltungsvorschlage

13.1 Beispiel fiir eine Beschaltung von Taktausgangen mit Eingangen

baef |--u—--|:"-

7940

Abbildung 75: Taktausgédnge mit Eingangen beschaltet

_,r—f‘l"’ Eingang 1
_’J,,Jr—-" Eingang 2

Testpulse
Abbildung 76: Testpulse der Taktausgange

Abbildung 75 zeigt ein Beispiel fir eine Beschaltung von den Taktausgangen mit dem
STO und SS1 Eingang.

Zur Erkennung von gefahrlichen, externen Leitungskurzschlliissen zwischen zwei zusam-
mengehorigen Eingangen und zu Spannungsversorgungspotentialen werden mechani-
sche Kontaktpaare Uber phasenversetzte Taktausgange versorgt. Das Modul stellt zwei
Taktsignale zur Verfligung.

ACHTUNG Leitungskurzschlliisse vermeid"en! o . .
» Da externe Leitungskurzschlisse zu Eingangen mit gleicher Phasen-

lage der Taktpulse nicht erkannt werden kénnen, sind bei der Ver-
drahtung des Systems Vorkehrungen zur Vermeidung dieses Fehlers
zu treffen.
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13.1.1 Parametrierung der Taktausgange und Eingdnge

Die Parametrierung der Taktsignal Ein- und Ausgange werden in Abbildung 77 und Abbil-
dung 78 gezeigt.

Farameter | Wert | Einheit
Taktsignal Eingangs konfiguration
Testzignal-Periodendauer 7.000000 &
Testpulzlange 0.001000 &
Auswertung des Testzignals fir die STO-Eingange &in
Auswertung des Testzignals fir die SBC-Eingange aus
Auswertung des Testzignalz fur die Funktion1-Eingange &in
Auswertung des Testzignalz fur die Funktion2-Eingange aus

Abbildung 77: Konfiguration der Taktsignal Eingdnge

Parameter I Wert Einheit
Takt Auzgangskonfiguration
Periodendauer der Taktausgdnge 7.000000 s
Pulzldnge der Taktausgdnge 0.001000 s

Abbildung 78: Konfiguration der Takt Ausgédnge
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13.2 Beispiel fiir eine Ripple Kette

13.2.1 Geschlossene Ripple Kette mit 2 Sicherheitsmodulen Anlaufverhalten

............ =

Tempordrer SafetyModule2
Master der
Ripple Kette

A
Das SafetyModule2 wird eingeschaltet, die |-
Ripple Ausginge werden mit Spannung
wersorgt. Das SafetyMeodulel ist
ausgeschaltet. Danach wird die Ripple
Fykluszeit abgewartet. Wiahrend dieser Zeit
- —o —o .—0 bleibt das E:Elf.EtyM:i::luIEEin der_dur-:h_deq
Parameter "Ripple Ausgangskonfiguration
RippleCutput | - | Ripplelnput RippleCutput festgelegten Sicherheitsfunktion. In diesem | :
L —————— Beispiel 505. :

= E

505

—0
Ripplelnput

Die Ripple Zykluszeit ist abgelaufen. Das
SafetyModule 2 Gberprift nun die Ripple
Eingédnge. Da das SafetyModulel nicht
eingeschaltet ist, ist der Ripple Ausgang von
SafetyModulel nicht gesetzt und somit auch
nicht der Ripple Eingang von
SafetyModule2. Dadurch wird das
Sicherheitsmedul in der beim Ripple
Eingang konfigurierten Sicherheitsfunktion
versetzt. In diesem Beispiel 551.

SafetyMeodule2

— —0
RippleQutput | - RippleQutput | -

—0
- | Ripplelnput

Dras SafetyModulel wird nun gestartet. Das
Sicherheitsmodul schaltet seinen Ripple
Master der Ausgang ein. Danach wird die Ripple
Ripple Kette |::: : .| Zykluszeit abgewartet, wihrend dieser Zeit
. .| bleibt das Sicherheitsmodul1 in der durch
—0 —of —o —0 -| den Parameter "Ripple

. —h . —- ) .| Ausgangskonfiguration” festgelegten
AT Ripplechipat)| B Rippleing i RippleCutput | - [ sicherheitsfunktion. In diesem Beispiel in
STO.

SafetyModule 1 SafetyModule2

Tempordrer

STO

S Timed ok TimeE e Time

[ras SafetyModule? leitet nun den
gednderten Eingangsstatus des Ripple
Eingangs weiter auf den Ripple Ausgang.
Bleibt aber bis zum Ende der Ripple
Zykluszeit in der konfigurierten
Sicherheitsfunktion. In diesem Beispiel ist das
551.

Fecadsaana Q

SafetyModule 1 SafetyModule2

Tempordrer
Master der
Ripple Kette

STO

—o|:
RippleOutput |

—
Ripplelnput

Die Ripple Zykluszeit fir das SafetyModuld ist
abgelaufen. Dieses geht nun in den
reguldren Betrieb iber, da die Ripple
Eingdnge gesetzt sind. Das SafetyModule2
benatigt noch einen Zeitschritt damit auch
dort die Ripple Zykluszeit abgelaufen ist.
Dradurch wird dort weiterhin die konfigurierte
Sicherheitsfunktion susgefohrt. In diesem
Beispiel ist das 551.

SafetyModule 1

— —0f: - —0
Ripplelnput RippleCutput | .| Ripplelnput RippleQutput

SafetyModule 1 o SafetyModule2 - | Auch beim SafetyMeodule2 ist die Ripple
bos .| Zykluszeit abgelaufen. Beide

—0 —0 Sicherheitsmodule fohren nun keine
Ripplelnput RippleOutput Sicherheitsfunktion mehr aus.

—0 —0
Ripplelnput RippleCutput

Abbildung 79: Geschlossene Ripple Kette mit 2 Sicherheitsmodulen Anlaufverhalten
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13.2.2 Geschlossene Ripple Kette mit 3 Sicherheitsmodulen

B.

=]

Alle Ripple Ausgdnge sind
Eingeschaltet, da die
konfigurierte Sicherheitsfunktion

. - | fiir den Ripple Ausgang bei
—O —o3|| keinem Sicherheitsmodul
ausgefihrt wird.

Safety module 1 SafetyMeodule2 SafetyMeodule3

— —
RippleCutput

—
... |Ripplelnput

&

—
RippleCutput

Ripplelnput Ripplelnput RippleCutput

Q ELZQEZ;QEL: —0 Q Tempordrer Q Das Sicherheitsmodul 2 fohrt die
2 Safety module 1 || pagurch [Eingang1 SafetyModulez | Master der SafetyModuled Sicherheitsfunition aus. welche
w Ausfihrung van _ Ripple Kette in der Ripple ] )
;E; : Ausgangskenfiguration
= 503 konfiguriert wurde. In diesem
el 0 i - . - | Beispiel wurde slso in der Ripple]
—0 —0 —0 — — —0 Ausgangskonfiguration 505

gesetzt. Dadurch werden die
Ripple Ausgénge abgeschaltet.

. |Ripplelnput RippleCutput : e Hipplelnput_-'RippIEOutput

. |Ripplelnput RippleCutput =

:| Eingang 1 ist — B Das Sicherheitsmodul 3 hat nun
Q - | abgeschaltet. —0 Q Temporérer Q den Ripple Eingangsstatus
Safety module 1 || Dadurch [Eingang1 SafetyModulez | Masterder SafetyModule2 erkannt und fiihrt die fir den
- | Ausfihrung ven | Ripple Kette Ripple Eingang ausgewdhlte
508 sos i d =5 Sicherheitsfunktion aus. In
[T o : 11| diesem Beispiel 305.

—
Ripplelnput

—
RippleQutput

—
. |Ripplelnput

—
RippleCutput

—
Ripplelnput

—0
RippleCutput

=]

Safety module 1

Q Tempordrer Q.

SafetyModuleZ Master der
Ripple Kette

Das Sicherheitsmedul 1 hat nun

FEiEy ATl den Ripple Eingangsstatus

é‘g: _____________ erkannt und fiihrt die fir den

:E: 551 5085 Ripple Eingang ausgewihlte

j: B - - | Sicherheitsfunktion aus. In
—O —0O 0 -0 _o diesem Beispiel 551.

i |Ripplelnput RippleCutput

Ripplelnput RippleQutput |~

Ripplelnput RippleQutput

Bﬁ
Eingang 1 bei Safety module 2
ist nun wieder geschaltet. Die
Sicherheitsmodule fuhren weiter
ihre Sicherheitsfunktion aus,

11| solange die Ripple Zykluszeit
o 0o nicht abgelaufen ist.

SafetyMeodule2 SafetyModule3

5035

5058

—
RippleCutput

—
Ripplelnput

—
RippleCutput

Ripplelnput RippleCutput [~

Iiﬁ
Alle Ripple Ausgdnge sind nun
wieder geschaltet und die Ripple
Eingdnge in diesem Beispis|
auch. Dadurch wird nach der
Ripple Zykluszeit die Ausfihrung
der Sicherheitsfunkticn
verlassen.

=

Safety module 1 SafetyModule2 SafetyModule3

—
- |Ripplelnput

—0
RippleCutput

—
. |Ripplelnput

—0
RippleCutput

RippleQutput

Times

Ripplelnput

Abbildung 80: Ripple Kette mit 3 Sicherheitsmodulen
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13.3 Schaltungsbeispiel mit STO, SS1 und SS2 und der Ripple Kette
Dieses ist ein Schaltungsbeispiel fir eine Ripple Kette mit sechs COMBIVERT.

No.ﬂus:’{f E Not-fus L Noi-Aus |7
Not-Aus 2

] rosTo T T o
(] rosTO Tur oS

Bl B1
C T
C s

a
rostg T T
HosTo Tir
Bz
Lossc ssiof
] 0SB S310q
3TO0 5TO 3T0 370 370 370
551 551

Lossc 35109 Los

[OSBC 5310

—fORi®  RiPO OR1P  R1PD- Alp  R1PO R1p  R1P SLEL R1p OR1P RipC-

O TN outo IN x Dutc OIN Yy  Outo N 7 Out OIN ¥ Out IN ¥ OutOy
’733; 552 551 551 552 551

1 Not-Aus-Schalter
2 Not-Aus-Schalter2
3 Turschalter

Abbildung 81: Schaltungsbeispiel mit Not-Aus, Tiir, STO, SS1 und SS2

13.3.1 Parametrierung fiir COMBIVERT FB

Wie Abbildung 81 bei dem ersten COMBIVERT FB ersichtlich, sind die Ripple Eingange
als SS1 Sicherheitsfunktion zu konfigurieren. Die Fehlerzeit fir den Eingang wird auf dem
Standardwert gelassen, siehe Abbildung 82.

¢ Die Ripple Ausgangskonfiguration wird wie in Abbildung 83 eingestellt.
Dabei gilt:
Ripple Zykluszeit pro COMBIVERT sind 3,2ms (siehe Kapitel 9.2) (hier wird 4ms ge-
nommen) * 6 COMBIVERT = 24ms. Die Ripple Ausgangskonfiguration wird auf STO
gesetzt und dieser COMBIVERT ist nicht der Ripple Master. Achtung, hier muss noch
die Filterzeit firr die Ripple Eingange hinzuaddiert werden.

o Weiterhin muss die Taktsignal Eingangskonfiguration konfiguriert werden, siehe Ab-
bildung 84. Hier muss die Auswertung des Taktsignals fur den STO und SBC Ein-
gang eingeschaltet werden.

e Zusatzlich zu diesen beiden Einstellungen muss auch noch der Geber konfiguriert
und die SS1 Sicherheitsfunktion parametriert werden.

Farameter I Wert Einheit
Ripple Eingangs konfiguration
Belegung der Ripple-Eingange 581
Toleranzzeit der Ripple-Eingange 0.010000 5

Abbildung 82: Ripple Eingangskonfiguration fiir den COMBIVERT FB

Parameter Wert I Einheit
Ripple Ausgangskonfiguration
Ripple Ausgangskonfiguration 1
Ripple Master aus
Zykluszeit 0.0:24000 5

Abbildung 83: Ripple Ausgangskonfiguration fiir den COMBIVERT FB
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Farameter I Wert Einheit
Taktsignal Eingangskonfiguration
Testzignal-Periodendauer 10.000000
Testpulzlange 0.001000
Auswertung des Testzignals fir die STO-Eingdnge &in
Auswertung des Testzignals fir die SBC-Eingdnge &in
Auswertung des Testzignals fur die Funktion1-Eingdnge | aus
Auswertung des Testzignals fiir die Funktion2-Eingénge | aus

Abbildung 84: Taktsignal Eingangskonfiguration fiir den COMBIVERT FB

13.3.2 Parametrierung fiir den COMBIVERT B1X

¢ Die Ripple Eingangskonfiguration wird auf die Sicherheitsfunktion SS2 gesetzt und die
Fehlerzeit fir den Eingang wird auf dem Standardwert gelassen, => Abbildung 85.

¢ Die Ripple Ausgangskonfiguration entspricht der vom COMBIVERT FB, siehe Abbildung
73.

e Die Taktsignal Eingangskonfiguration wird auf die Periodendauer von 5 s gestellt, da
diese Periodendauer dann zum COMBIVERT FB unterschiedlich ist und Verdrahtungs-
fehler vom Sicherheitsmodul erkannt werden kénnen, => Abbildung 86. Die Auswertung
des Taktsignals wird fir den STO und SBC Eingang eingeschaltet.

e Zusatzlich zu diesen beiden Einstellungen muss auch noch der Geber konfiguriert und
die SS2 Sicherheitsfunktion parametriert werden.

Parameter I Wert | Einheit
Ripple Eingangskonfiguration
Belegung der Ripple-Eingdnge 552
Toleranzzeit der Ripple-Eingdnge 0.010000 5

Abbildung 85: Ripple Eingangskonfiguration fir den COMBIVERT B1X

Parameter Wert Einheit
Taktzignal Eingangs konfiguration
Testsignal-Periodendauer 5.000000
Testpulzlinge 0.001000 5
Auswertung des Testzignale fir die STO-Eingdnge gin
Auswertung des Testzignale fir die SBC-Eingdnge gin
Auswertung des Testzignale fir die Funktion1-Eingdnge | aus
Auswertung des Testzsignals fir die FunktionZ-Eingdnge | aus

Abbildung 86: Taktsignal Eingangskonfiguration fiir den COMBIVERT B1X

13.3.3 Parametrierung fiir den COMBIVERT B1Y

e Wie Abbildung 81 bei dem dritten COMBIVERT B1Y ersichtlich, sind die Ripple Ein-
gange als SS1 Sicherheitsfunktion zu konfigurieren. Die Fehlerzeit fur den Eingang wird
auf dem Standardwert gelassen, => Abbildung 82.

Die Ripple Ausgangskonfiguration entspricht der vom COMBIVERT FB, => Abbildung
83.

Die Taktsignal Eingangskonfiguration entspricht der vom COMBIVERT B1X, => Abbil-
dung 86.

e Zusatzlich zu diesen beiden Einstellungen muss auch noch der Geber konfiguriert und
die SS1 Sicherheitsfunktion parametriert werden.

© 2021 KEB Automation KG 113



Schaltungsbeispiel mit STO, SS1 und SS2 und der Ripple Kette

13.3.4 Parametrierung fir den COMBIVERT B1Z

e Wie Abbildung 81 bei dem vierten COMBIVERT B1Z ersichtlich, sind die Ripple Ein-
gange als SS1 Sicherheitsfunktion zu konfigurieren. Die Fehlerzeit fur den Eingang wird
auf dem Standardwert gelassen, => Abbildung 82.

e Fr die Ripple Ausgangskonfiguration gilt:

Sowohl bei STO als auch bei SS1 muss der Ripple Ausgang zurlickgesetzt werden. Fur
die Ripple Ausgangskonfiguration wird der Wert 5 (STO Wert 1 + SS1 Wert 4) einge-
stellt, => Abbildung 87.

o Die Taktsignal Eingangskonfiguration entspricht der vom COMBIVERT B1X, mit einer
Ausnahme:

Fir Eingang1 wird auch die Auswertung des Taktsignals eingeschaltet, => Abbildung 88.

e Die Taktausgangskonfiguration wird auf die Periodendauer 5s und die Pulslange 0,001s
eingestellt. Dieses stimmt dann mit den anderen 2 COMBIVERT Uberein, fur welche die
Auswertung des Taktsignals eingestellt wurde. Parametrierung => Abbildung 89.

¢ Die Eingang1 Eingangskonfiguration wird auf die Konfiguration SS1 gesetzt und die Feh-
lerzeit auf dem Standardwert gelassen. Der Eingangsstatus ist Aquivalent, da beide
Schalter gleich geschaltet werden. Parametrierung => Abbildung 90.

e Zusatzlich zu diesen beiden Einstellungen muss auch noch der Geber konfiguriert und
die SS1 Sicherheitsfunktion parametriert werden.

Parameter I Wert | Einheit
Ripple Ausgangskonfiguration
Ripple Ausgangskonfiguration =]
Ripple Master aus
Zykluszeit 0.024000 z

Abbildung 87: Ripple Ausgangskonfiguration fiir den COMBIVERT B1Z

Parameter Wert Einheit
Taktsignal Eingangskonfiguration
Testzignal-Periodendauer 2.000000
Testpulsldnge 0.001000 5
Auswertung des Testsignals fir die STO-Eingdnge gin
Auswertung des Testsignals fir die SBC-Eingange &in
Auswertung des Testsignals fiir die Funktion1-Eingdnge | ein
Auswertung des Testzignals fir die Funktion2-Eingdnge | aus

Abbildung 88: Taktsignal Eingangskonfiguration fir den COMBIVERT B1Z

Farameter Wert Einheit
Takt Ausgangskonfiguration
Pericdendauer der Taktausgénge 5000000 5
Pulzlinge der Taktausgénge 0.001000

Abbildung 89: Taktausgangskonfiguration fiir den COMBIVERT B1Z
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Parameter Wert Einheit
Funktion1 Eingangskonfiguration
Belegung der Funktion1-Eingdnge 551
Toleranzzeit der Funktion1-Eingdnge 0.010000 5
Status der Funktion1-Eingdnge dguivalent

Abbildung 90: Eingang1 Eingangskonfiguration fiir den COMBIVERT B1Z

13.3.5 Parametrierung fiir den COMBIVERT B2X

¢ Die Ripple Eingangskonfiguration wird auf die Sicherheitsfunktion SS2 gesetzt und die
Fehlerzeit fir den Eingang wird auf dem Standardwert gelassen, => Abbildung 85.

¢ Die Ripple Ausgangskonfiguration entspricht der vom COMBIVERT FB, => Abbildung
83.

e Die Taktsignal Eingangskonfiguration wird auf die Periodendauer von 7s gestellt, da
diese Periodendauer dann zum COMBIVERT FB und B1 unterschiedlich ist und Ver-
drahtungsfehler vom Sicherheitsmodul erkannt werden kénnen, => Abbildung 91. Die
Auswertung des Taktsignals wird fir den STO und SBC Eingang eingeschaltet.

e Zusatzlich zu diesen beiden Einstellungen muss auch noch der Geber konfiguriert und
die SS2 Sicherheitsfunktion parametriert werden.

Parameter | Wert | Einheit
Taktzignal Eingangskonfiguration
Testsignal-Periodendauer 7000000
Testpulzldnge 0.001000 5
Auswertung des Testsignals fir die STO-Eingdnge gin
Auswertung des Testsignals fir die SBC-Eingdnge gin
Auswertung des Testsignals fir die Funktion1-Eingdnge | aus
Auswertung des Testsignals fir die FunktionZ-Eingdnge | aus

Abbildung 91: Taktsignal Eingangskonfiguration fiir den COMBIVERT B2X

13.3.6 Parametrierung fiir den COMBIVERT B2Y

Wie in Abbildung 81 bei dem sechsten COMBIVERT B2Y ersichtlich, sind die Ripple Eingange als
SS1 Sicherheitsfunktion zu konfigurieren. Die Fehlerzeit flir den Eingang wird auf dem Standardwert
gelassen, => Abbildung 82.

Far die Ripple Ausgangskonfiguration gilt:

Sowohl bei STO als auch bei SS1 muss der Ripple Ausgang zurlickgesetzt werden. Fiir die Ripple
Ausgangskonfiguration wird der Wert 5 (STO Wert 1 + SS1 Wert 4) eingestellt, => Abbildung 85.
Die Taktsignal Eingangskonfiguration entspricht der vom COMBIVERT B1X, mit einer Ausnahme:
Far Eingang1 wird auch die Auswertung des Taktsignals eingeschaltet, => Abbildung 92.

Die Taktausgangskonfiguration wird auf die Periodendauer 7s und die Pulslange 0,001s eingestellt.
Dieses stimmt dann mit dem COMBIVERT B2X (berein, flr welche die Auswertung des Taktsignals
eingestellt wurde. Parametrierung => Abbildung 89.

Die Eingang1 Eingangskonfiguration wird auf die Konfiguration SS1 gesetzt und die Fehlerzeit auf
dem Standardwert gelassen. Der Eingangsstatus ist Aquivalent, da beide Schalter gleich geschaltet
werden. Parametrierung => Abbildung 94.

Zusatzlich zu diesen beiden Einstellungen muss auch noch der Geber konfiguriert und die SS1 Si-
cherheitsfunktion parametriert werden.
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Parameter Wert Einheit
Taktsignal Eingangs konfiguration
Testzignal-Periodendauer 7.000000
Testpulzlange 0.001000
Auswertung des Testzignals fur die STO-Eingénge &in
Auswertung des Testzignals fur die SBC-Eingénge &in
Auswertung des Testzignals fur die Funktion1-Eingange | ein
Auswertung des Testzignals fur die Funktion2-Eingange | aus
Abbildung 92: Taktsignal Eingangskonfiguration fiir den COMBIVERT B2Y
Parameter Wert Einheit
Takt Ausgangskonfiguration
Pericdendauer der Taktausgdnge 7000000
Pulzldnge der Taktausgdnge 0.001000
Abbildung 93: Taktausgangskonfiguration fiir den COMBIVERT B2Y
Parameter Wert Einheit
Funktion1 Eingangskonfiguration
Belegung der Funktion1-Eingdnge S51
Toleranzzeit der Funktion1-Eingdnge 0010000
Status der Funktion1-Eingdnge dguivalent

Abbildung 94: Eingang1 Eingangskonfiguration fiir den COMBIVERT B2Y
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14 Abnahmetests und Konfigurationsprufung

Die DIN EN 61800-5-2 Kapitel 7.1 Punkt f) schreibt eine Konfigurationsprifung der Si-
cherheitsfunktionen in Fallen vor, in denen die Integritat der Konfigurationsmittel einer
Sicherheitsfunktion nicht gewahrleistet werden kann.

COMBIVIS hat ein Konfigurationstool integriert, welches tber eine Abnahme nach IEC
61800-5-2 verfugt und somit geeignet ist, die Konfiguration fehlerfrei anzuzeigen und auf
das Sicherheitsmodul zu Ubertragen. Eine Abnahme der Konfiguration ist daher unnétig.
Gleichwohl missen die konfigurierten Sicherheitsfunktionen Uberpruft und dieses im Ab-
nahmetest vermerkt werden.

14.1 Sinn des Abnahmetests

Der Abnahmetest dient dazu, die konfigurierte Sicherheitsfunktion hinsichtlich des Sys-
temverhaltens zu validieren. Dazu werden gezielt die Grenzen der Sicherheitsfunktion
verletzt und die Fehlerreaktion protokolliert. Wenn die Konfiguration verandert wird, dann
muss ein erneuter Abnahmetest durchgefiihrt werden.

14.2 Priifer

Es muss eine Person als Prifer bestimmt werden, die aufgrund ihrer fachlichen Ausbil-
dung und ihrer Kenntnis der konfigurierten Sicherheitsfunktionen die Prifung durchfiihren
kann.

14.3 Protokoll des Abnahmetests

Bei der Durchfiihrung des Abnahmetests ist ein Protokoll zu erstellen.

Konfigurationsanderungen!
ACHTUNG \gurationsanderung ) o
» Wenn Konfigurationsparameter geandert werden, so muss die Pri-

fung wiederholt und das Ergebnis im Prifprotokoll festgehalten wer-
den.

14.4 Durchfiihrung des Abnahmetests und Umfang der Priifung

1. Dokumentation der Anlage und der Sicherheitseinrichtungen
a. Beschreibung der Anlage einschlieRlich Ubersichtsbild
b. Konfigurierte Sicherheitsfunktionen dokumentieren einschliellich Parameterver-
sion und CRC.

2. Funktionalitat der verwendeten Sicherheitsfunktionen tberprifen (Funktionsprifung)
STO: Funktion ,Sicher abgeschaltetes Moment® Gberprifen.

SBC: Funktion ,Sichere Bremsenansteuerung® Uberprifen.

SS1: Funktion ,Sicherer Stopp 1“ Gberprifen.

SS2: Funktion ,Sicherer Stopp 2“ Gberprifen.

SOS: Funktion ,Sicherer Betriebshalt Gberprifen.

SLS: Funktion ,Sicher Begrenzte Geschwindigkeit® Gberprifen.

SLP: Funktion ,Sicher begrenzte Position iberprifen.

SLI: Funktion ,Sicher begrenztes Schrittmaly* Gberprifen.

SDI: Funktion ,Sichere Bewegungsrichtung“ Giberpriifen.

SSM: Funktion ,Sichere Geschwindigkeitsiberwachung” Giberprifen.
SLA: Funktion ,Sicher begrenzte Beschleunigung® Uberprifen.

XU T SQTm0o0oTw

3. Ausfiillen des Priifberichts und Festhalten der Priifergebnisse
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a. Dokumentieren der Funktionsprifung.

b. Festhalten der Prifer einschlief3lich Unterschrift.

c. Kontrolle der Eingestellten Benutzer im Sicherheitsmodul einschliel3lich der
Rechte.

d. Einfligen der Messprotokolle und weiterer Aufzeichnungen zum Prifbericht.
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15 Wartung und Modifikationen am Sicherheitsmodul

Reparaturen, Hardwareanderungen und Firmwareanderungen dirfen nur durch KEB er-
folgen.

ACHTUNG Manipulatiqnen! o ) ) )
» Durch einen Eingriff in das Gerat, z.B. Létvorgange, Austausch von

Bauelementen, erléschen die Sicherheitszulassung und die Gewahr-
leistung seitens KEB.

Ein Austausch des Sicherheitsmoduls durch den Anwender ist nicht mdglich. Wenden Sie
sich dafir bitte an den Support von KEB.
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16 Anhang zur Konformitatserklarung

Die Konformitat wurde wie folgt bestatigt:

EC Type-Examination Certificate

Reg.-Nr./No.: 01/205/5781.00/20

Priifgegenstand Sicherheitsmodule 2/3 fir die Zertifikats- KEB Automation KG
Product tested COMBIVERT Antriebsserie inhaber SildstraBe 38
Safety Modules 2/3 for the COMBIVERT  Certificate 32683 Barntrup
drive series holder Germany
Typbezeichnung Details see attached "Revision List”

Type designation

Priifgrundlagen IEC 61800-5-2:2016 ENISO 13849-1:2015
Codes and standards IEC 61800-5-1:2016 EN 62061:2005 + AC:2010 + A1:2013 +

IEC 61800-3:2017 A2:2015

IEC 61508 Parts 1-7:2010 IEC 61131-2:2017 (in extracts)
BestimmungsgemaBe Die Module erfiillen die Anforderungen der Priifgrundlagen (Kat. 4/ PL e nach
Verwendung EN SO 13848-1, SIL 3/ SILCL 3 nach IEC 61800-5-2/ [EC 61508 / EN 62061} und kénnen in
Intended application Anwendungen bis PL e nach EN SO 13849-1 und SIL 3 nach EN 62061 / IEC 61508

eingesetzt werden.

The modules compy with the requirements of the relevant standards (Cat. 4 / PL e acc. to

EN 80 13848-1, SIL 3/ SILCL 3 acc. to IEC 61800-5-2 / IEC 61508 / EN 62061) and can be
used in applications up to PL e acc. to EN ISC 13849-1 and SIL 3 ace. to EN 62061 / IEC

61508.
Besondere Bedingungen Die Hinweise in der zugehorigen Installations- und Betriebsanleitung sind zu beachten.
Specific requirements The instructions of the associated Installation and Operating Manual shall be considered.
Es wird bestétigt, dass der Priifgegenstand mit den Anforderungen nach Anhang | der Richtlinie 2006/42/EG (iber Maschinen
lbereinstimmt.
It is confirmed that the product under test complies with the requirements for machines defined in Annex | of the EC Directive
2006/42/EG

Gilltig bis / Valid until 2025-05-28

rie-service@de luv.com

in, 51105 Kiln / Germany

Der Ausstellung dieses Zertifikates liegt eine Priifung zugrunde, deren Ergebnisse im Bericht Nr. 968/FSP 2071.00/20
vom 28.05.2020 dokumentiert sind.

Dieses Zertifikat ist nur gUltig fir Erzeugnisse, die mit dem Priifgegenstand lbereinstimmen

The issue of this certificate is based upon an examinatiorn, W  results are documented in

Report No. 968/FSP 2071.00/20 dated 2020-05-28, & -1/, ™

This certificate is valid anly for products which

Folena Aeures

Notified Body for Machinery, NB 0035 Dipl.-Ing. Jelena Stenzel

Kéln, 2020-05-28

TOV Rheintand Industrie Service GmbH, Am Grauen
Tel.: +49 221 806-2434, Fax: +49 221 806-1354, E-M:

www.fs-products.com

www.tuv.com A TUVRhelnIand®

Precisely Right.

100222 12. 12 E A4 & TUV, TUEV and TUV are registered trademarks. Utilisation and application requires prior approval.

Abbildung 95: Zertifikat Baumusterprifung
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17 Anderungshistorie

Durchfithrung des Abnahmetests und Umfang der Priifung

Datum: Revision: Bemerkung:
26.11.2014 01 Vorserienversion
27.11.2014 01 Bilder durch Links ersetzt
27.11.2014 01 Anderungen in den Texten
10.04.2015 01 Firmware 1.1.3, Anderungen in den Texten; Umstellung auf Revision 02
07.09.2016 02 Sicherheitsmodul Typ 3 erste Version der Anleitung.
Erstellung DokumentID 20148769
28.03.2017 03 Referenzierung Fw V3.0.0.0 Ergédnzung FSoE Beschreibungen
11.07.2017 04 SS1 uberarbeitet. Formel der PT1 Filterzeit vereinfacht.
12.12.2017 04 Kapitel 3.1 Gultigkeit Materialnummer angepasst.
Kapitel 4.1 Anschlussklemme Beschreibung Schirm entfernt.
Kapitel 11.11 SLI next step ohne SLI beschrieben.
Kapitel 11.12.1 Beschreibung SDI konkretisiert.
26.01.2018 05 Serienversion der Anleitung
Aufnahme der Baumusterprifungsnummer
Kapitel 3.3 Erganzung SAR und SSR
Kapitel 5.2.5 und 5.2.7 Hinweis zum Import aufgenommen.
20.02.2018 06 SICK SKM36S-HFAO0-K02 Sinus / Cosinus-Geber als empfohlenen Ge-
ber aufgenommen
02.05.2019 07 Kapitel 3.3 SLR in SLS geandert
Kapitel 8.3 bis 8.7 SLI Aktivierung und SLI Next Step korrigiert, Anwahl
der Indizes Uiber konfigurierbare Eingange neu beschrieben.
Kapitel 9.1 Hinweis auf Funktionstest der OSSD-Signale aufgenommen;
Kapitel 11.2 Bit 8 und 9 getauscht
Kapitel 11.5 SS1 Funktionen umbenannt
Kapitel 11.15 Grafik gedndert S.102
Redaktionelle Anderungen
122 ©2021 KEB Automation KG




Belgien | KEB Automation KG

Herenveld 2 9500 Geraardsbergen Belgien

Tel: +32 544 37860 Fax: +32 544 37898

E-Mail: vb.belgien@keb.de Internet: www.keb.de

Brasilien | KEB SOUTH AMERICA - Regional Manager

Rua Dr. Omar Pacheco Souza Riberio, 70

CEP 13569-430 Portal do Sol, Sdo Carlos Brasilien Tel: +55 16
31161294 E-Mail: roberto.arias@keb.de

P.R. China | KEB Power Transmission Technology (Shanghai) Co.
Ltd. No. 435 QianPu Road Chedun Town Songjiang District
201611 Shanghai P.R. China

Tel: +86 21 37746688 Fax: +86 21 37746600

E-Mail: info@keb.cn Internet: www.keb.cn

Deutschland | Stammsitz

KEB Automation KG

Siidstrafte 38 32683 Barntrup Deutschland
Telefon +49 5263 401-0 Telefax +49 5263 401-116
Internet: www.keb.de E-Mail: info@keb.de

Deutschland | Getriebemotorenwerk

KEB Antriebstechnik GmbH

Wildbacher Strale 5 08289 Schneeberg Deutschland
Telefon +49 3772 67-0 Telefax +49 3772 67-281
Internet: www.keb-drive.de E-Mail: info@keb-drive.de

Frankreich | Société Frangaise KEB SASU

Z.1. de la Croix St. Nicolas 14, rue Gustave Eiffel
94510 La Queue en Brie Frankreich

Tel: +33 149620101 Fax: +33.145767495
E-Mail: info@keb.fr Internet: www.keb.fr

GroRbritannien | KEB (UK) Ltd.

5 Morris Close Park Farm Indusrial Estate
Wellingborough, Northants, NN8 6 XF GroRbritannien
Tel: +44 1933 402220 Fax: +44 1933 400724

E-Mail: info@keb.co.uk Internet: www.keb.co.uk

@ WEITERE KEB PARTNER WELTWEIT:

www.keb.de/de/unternehmen/standorte-und-vertretungen

- |KEB|

Italien | KEB ltalia S.r.I. Unipersonale

Via Newton, 2 20019 Settimo Milanese (Milano) Italien

Tel: +39 02 3353531 Fax: +39 02 33500790
E-Mail: info@keb.it Internet: www keb.it

Japan | KEB Japan Ltd.

15 - 16, 2 - Chome, Takanawa Minato-ku
Tokyo 108 - 0074 Japan

Tel: +81 33 445-8515 Fax: +81 33 445-8215
E-Mail: info@keb.jp Internet: www.keb.jp

Osterreich | KEB Antriebstechnik Austria GmbH
RitzstraBe 8 4614 Marchtrenk Osterreich
Tel: +43 7243 53586-0 Fax: +43 7243 53586-21
E-Mail: info@keb.at Internet: www.keb.at

Russische Foderation | KEB RUS Ltd.
Lesnaya str, house 30 Dzerzhinsky MO
140091 Moscow region Russische Fdoderation
Tel: +7 495 6320217 Fax: +7 495 6320217
E-Mail: info@keb.ru Internet: www.keb.ru

Siidkorea | KEB Automation KG

Room 1709, 415 Missy 2000 725 Su Seo Dong
Gangnam Gu 135- 757 Seoul Republik Korea
Tel: +82 2 6253 6771 Fax: +82 2 6253 6770
E-Mail: vb.korea@keb.de

Spanien | KEB Automation KG
¢/ Mitjer, Nave 8 - Pol. Ind. LA MASIA

08798 Sant Cugat Sesgarrigues (Barcelona) Spanien

Tel: +34 93 8970268 Fax: +34 93 8992035
E-Mail: vb.espana@keb.de

USA | KEB America, Inc

5100 Valley Industrial Blvd. South Shakopee, MN 55379 USA

Tel: +1 952 2241400 Fax: +1 952 2241499

E-Mail: info@kebamerica.com  Internet: www.kebamerica.com



mailto:vb.belgien@keb.de
http://www.keb.de/
mailto:roberto.arias@keb.de
mailto:info@keb.cn
http://www.keb.cn/
http://www.keb.de/
mailto:info@keb.de
http://www.keb-drive.de/
mailto:info@keb-drive.de
mailto:info@keb.fr
http://www.keb.fr/
mailto:info@keb.co.uk
http://www.keb.co.uk/
mailto:info@keb.it
http://www.keb.it/
mailto:info@keb.jp
http://www.keb.jp/
mailto:info@keb.at
http://www.keb.at/
mailto:info@keb.ru
http://www.keb.ru/
mailto:vb.korea@keb.de
mailto:vb.espana@keb.de
mailto:info@kebamerica.com
http://www.kebamerica.com/

Automation mit Drive www.keb.de

KEB Automation K  SiidstsraBe 38 32683 Barntrup  Tel. +495263401-0  E-Mail: info@keb.de




	1 Vorwort
	1.1 Signalwörter und Auszeichnungen
	1.2 Weitere Symbole
	1.3 Gesetze und Richtlinien
	1.4 Gewährleistung
	1.5 Unterstützung
	1.6 Urheberrecht

	2 Grundlegende Sicherheitshinweise
	2.1 Zielgruppe
	2.2 Gültigkeit der vorliegenden Anleitung
	2.3 Elektrischer Anschluss
	2.4 Installation
	2.5 Inbetriebnahme und Betrieb
	2.6 Wartung

	3 Produktbeschreibung
	3.1 Gültigkeit
	3.2 Funktion
	3.3 Sicherheitsfunktionen nach IEC 61800-5-2
	3.4 Einstufung der Sicherheitsfunktionen nach IEC 61508
	3.5 Einstufung der Sicherheitsfunktionen nach EN ISO 13849
	3.6 Sicherer Zustand
	3.7 Verwendete Begriffe und Abkürzungen

	4 Beschreibung der I/Os
	4.1 Anschlussklemme X2B
	4.1.1 Montage der Anschlusslitzen
	4.1.2 Montage von Litzen mit Aderendhülsen nach DIN46228/4
	4.1.3 Montage von Litzen ohne Aderendhülsen
	4.1.4 Spezifikation der Eingänge
	4.1.5 Spezifikation der Ausgänge

	4.2 Anschlussklemmen Bremse
	4.3 Anschlussklemme Geberinterface
	4.4 Status-LEDs

	5 Parametrierung und Benutzerverwaltung
	5.1 Benutzerverwaltung und Login
	5.2 Sichere Konfiguration von Parametern des Sicherheitsmoduls
	5.2.1 Herunterladen von neuen Konfigurationsdaten
	5.2.2 Auslesen von bestehenden Konfigurationsdaten aus dem Sicherheitsmodul
	5.2.3 Import und Export von Konfigurationsdaten
	5.2.4 Sichere Parametrierdaten exportieren
	5.2.5 Sichere Parametrierdaten importieren
	5.2.6 Parameterliste für Download erzeugen
	5.2.7 Sichere Parametrierdaten aus Parameterliste importieren

	5.3 Status des Sicherheitsmoduls
	5.4 Auslesen der Protokolldaten
	5.4.1 Auslesen von Fehlern
	5.4.2 Auslesen von Einschaltzeitpunkten
	5.4.3 Auslesen von Ausschaltzeitpunkten
	5.4.4 Auslesen von Anforderungen für Sicherheitsfunktionen
	5.4.5 Auslesen des Zeitpunkts der Übernahme von neuen Konfigurationsdaten
	5.4.6 Auslesen von Konfigurationsfehlern
	5.4.7 Auslesen von Busfehlern
	5.4.8 Auslesen von Buskonfigurationsfehlern
	5.4.9 Bus Anforderung von Sicherheitsfunktionen

	5.5  Parameterliste

	6 Betriebszustände des Sicherheitsmoduls
	6.1 Globaler Betriebszustand
	6.2 Start des Sicherheitsmoduls und Übernahme neuer Konfigurationsdaten
	6.3 Rücksetzen von Fehlern

	7 Konfigurationsstatus und Konfigurationsübernahme
	7.1 Konfigurationsstatus
	7.2 Konfigurationsdaten erstellen für verschiedene Maschinen

	8 Eingangskonfiguration und Eingangsparameter
	8.1 Filterzeit für die Sicherheitseingänge
	8.2 Taktsignal Eingangskonfiguration für alle Eingänge
	8.3 STO Hardware Eingangskonfiguration
	8.4 SBC Hardware Eingangskonfiguration
	8.5 Funktion1 Hardware Eingangskonfiguration
	8.6 Funktion2 Hardware Eingangskonfiguration
	8.7 Ripple Hardware Eingangskonfiguration

	9 Ausgänge
	9.1 Sicherer Ausgang 1 & 2
	9.2 Ripple Ausgänge
	9.3 Taktausgang
	9.3.1 Taktausgangskonfiguration
	9.3.2 Empfohlene Einstellungen für die Periodendauer für die Taktausgänge


	10 Geberkonfiguration
	10.1 Geber Auswahl
	10.2 Verwendung von Sinus/Cosinus-Gebern
	10.3 Verwendung von Resolvern
	10.3.1 maximal zulässige Geschwindigkeit
	10.3.2 Phasenverschiebungen der Signale
	10.3.3 Lagefehler

	10.4 Skalierungseinstellungen für die Position, Gebereinstellungen für die Eingangskanäle
	10.5 Gebereinstellungen für die Geschwindigkeitsermittlung
	10.5.1 Drehzahlabtastzeit
	10.5.2 Drehzahl PT1-Zeit
	10.5.3 Drehzahlabtastzeit + Drehzahl PT1-Zeit


	11 Funktionsbeschreibung der Sicherheitsfunktionen
	11.1 Priorität der Sicherheitsfunktionen
	11.2 Status des Sicherheitsmoduls
	11.3 Funktionsbeschreibung Safe Torque off (STO)
	11.3.1 Not-Halt gemäß EN 60204
	11.3.2 Fehlerreaktionszeiten STO-Funktion

	11.4 Funktionsbeschreibung Sichere Bremsenansteuerung (SBC)
	11.4.1 Anforderungen an die Bremse
	11.4.2 Fehlerreaktionszeiten SBC- Funktion
	11.4.3 Setzen von Statusbits durch die SBC-Funktion
	11.4.4 Überwachung der SBC-Funktion
	11.4.5 Konfigurationsparameter der Sicherheitsfunktion SBC

	11.5  Funktionsbeschreibung Sicherer Stopp 1 (SS1)
	11.5.1 Aktivierung der Sicherheitsfunktion SS1
	11.5.2 Konfigurationsparameter der Sicherheitsfunktion SS1
	11.5.3 Fehlerreaktionszeiten SS1- Funktion
	11.5.4 Not-Halt gemäß EN 60204
	11.5.5 Beschreibung der SS1-r Funktion
	11.5.6 Beschreibung der SS1-t Funktion

	11.6 Funktionsbeschreibung Sicherer Stopp 2 (SS2)
	11.6.1 Aktivierung der Sicherheitsfunktion SS2
	11.6.2 Konfigurationsparameter der Sicherheitsfunktion SS2
	11.6.3 Fehlerreaktionszeiten SS2- Funktion
	11.6.4 Beschreibung der SS2-r Funktion
	11.6.5 Beschreibung der SS2-t Funktion

	11.7 Funktionsbeschreibung Sicherer Betriebshalt (SOS)
	11.7.1 Aktivierung der Sicherheitsfunktion SOS
	11.7.2 Konfigurationsparameter der Sicherheitsfunktion SOS
	11.7.3 Fehlerreaktionszeiten SOS- Funktion

	11.8 Funktionsbeschreibung Sicher begrenzte Geschwindigkeit (SLS)
	11.8.1 Aktivierung der Sicherheitsfunktion SLS
	11.8.2 Konfigurationsparameter der Sicherheitsfunktion SLS
	11.8.3 Fehlerreaktionszeiten SLS- Funktion

	11.9  Funktionsbeschreibung SLP: Referenzposition
	11.9.1 Aktivierung der Funktion SLP Referenz Position
	11.9.2 Konfigurationsparameter SLP Referenz Position

	11.10  Funktionsbeschreibung Sicher begrenzte Position (SLP)
	11.10.1 Funktionsbeschreibung Safe Emergency Limits (SEL)
	11.10.2 Aktivierung der Sicherheitsfunktion SLP
	11.10.3 Konfigurationsparameter der Sicherheitsfunktion SLP
	11.10.4 Fehlerreaktionszeiten SLP- Funktion

	11.11 Funktionsbeschreibung Sicher begrenztes Schrittmaß (SLI)
	11.11.1 Aktivierung der Sicherheitsfunktion SLI
	11.11.2 Konfiguration der SLI-Funktion
	11.11.3 Fehlerreaktionszeiten SLI- Funktion

	11.12  Funktionsbeschreibung Sichere Bewegungsrichtung (SDI)
	11.12.1 Aktivierung der Sicherheitsfunktion SDI
	11.12.2 Konfiguration der SDI Funktion
	11.12.3 Fehlerreaktionszeiten SDI- Funktion

	11.13 Funktionsbeschreibung Sichere Geschwindigkeitsüberwachung (SSM)
	11.13.1 Aktivierung der Sicherheitsfunktion SSM
	11.13.2 Konfiguration der SSM- Funktion
	11.13.3 Fehlerreaktionszeiten SSM- Funktion

	11.14  Funktionsbeschreibung Sichere maximale Geschwindigkeit (SMS)
	11.14.1 Aktivierung der Sicherheitsfunktion SMS
	11.14.2 Konfigurationsparameter der Sicherheitsfunktion SMS
	11.14.3 Fehlerreaktionszeiten SMS- Funktion

	11.15 Funktionsbeschreibung Sicher begrenzte Beschleunigung (SLA)
	11.15.1 Beschleunigungsgrenzen
	11.15.2 Aktivierung der Sicherheitsfunktion SLA
	11.15.3 Konfigurationsparameter der Sicherheitsfunktion SLA
	11.15.4 Fehlerreaktionszeiten SLA- Funktion


	12 Safety over EtherCAT® (FSoE)
	12.1 Einstellen der Feldbusadresse
	12.2 FSoE Buseinstellungen
	12.3 FSoE Funktionsbeschreibung und Parametrierung

	13 Beschaltungsvorschläge
	13.1 Beispiel für eine Beschaltung von Taktausgängen mit Eingängen
	13.1.1 Parametrierung der Taktausgänge und Eingänge

	13.2 Beispiel für eine Ripple Kette
	13.2.1 Geschlossene Ripple Kette mit 2 Sicherheitsmodulen Anlaufverhalten
	13.2.2 Geschlossene Ripple Kette mit 3 Sicherheitsmodulen

	13.3 Schaltungsbeispiel mit STO, SS1 und SS2 und der Ripple Kette
	13.3.1 Parametrierung für COMBIVERT FB
	13.3.2 Parametrierung für den COMBIVERT B1X
	13.3.3 Parametrierung für den COMBIVERT B1Y
	13.3.4 Parametrierung für den COMBIVERT B1Z
	13.3.5 Parametrierung für den COMBIVERT B2X
	13.3.6 Parametrierung für den COMBIVERT B2Y


	14 Abnahmetests und Konfigurationsprüfung
	14.1 Sinn des Abnahmetests
	14.2 Prüfer
	14.3 Protokoll des Abnahmetests
	14.4 Durchführung des Abnahmetests und Umfang der Prüfung

	15 Wartung und Modifikationen am Sicherheitsmodul
	16 Anhang zur Konformitätserklärung
	17 Änderungshistorie

