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1 Vorwort

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

1.1 Signalwdrter und Auszeichnungen

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

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

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

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

» Situation, die bei Nichtbeachtung der Hinweise zu Sachbeschadi-
ACHTUNG gungen fuhren kann.

EINSCHRANKUNG

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

» Wird verwendet, wenn durch die Beachtung der Hinweise das Er-
gebnis besser, 6konomischer oder stdérungsfreier wird.

1.2 Weitere Symbole
» 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 weiterfiihrende Dokumentation.

Dokumentensuche auf www.keb.de
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1.3 Gesetze und Richtlinien

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

Das CE-Zeichen befindet sich auf dem Typenschild. Die EG-Konformitatserklarung kann
bei Bedarf Uber unsere Internetseite geladen werden. Weitere Informationen befinden
sich im Kapitel , Zertifizierung".

1.4 Gewahrleistung

Die Gewahrleistung tber Design-, Material- oder Verarbeitungsméangel fur das erworbene
Gerét ist den aktuellen AGBs zu entnehmen.

Hier finden Sie unsere aktuellen AGBs.. E E
AGB r ]

[=]

Alle weiteren Absprachen oder Festlegungen bediirfen einer schriftlichen Bestati-
gung.

1.5 Unterstlitzung

Durch die Vielzahl der Einsatzmdglichkeiten kann nicht jeder denkbare Fall beriick-
sichtigt werden. Sollten Sie weitere Informationen bendtigen oder sollten Probleme
auftreten, die in der Dokumentation nicht ausfihrlich genug behandelt werden, kon-
nen Sie die erforderliche Auskunft tber die 6rtliche Vertretung der KEB Automation
KG erhalten.

Die Verwendung unserer Geréte in den Zielprodukten erfolgt aul3erhalb unserer
Kontrolimdglichkeiten und liegt daher ausschlie3lich im Verantwortungsbe-
reich 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 bes-
tem Wissen und Kenntnissen Uber die Applikation. Sie gelten jedoch nur als unver-
bindliche Hinweise. Dies gilt auch in Bezug auf eine etwaige Verletzung von Schutz-
rechten Dritter.

Eine Auswahl unserer Produkte im Hinblick auf ihre Eignung fur den beabsichtigten
Einsatz hat generell durch den Anwender zu erfolgen.

Prifungen und Tests kdnnen nur im Rahmen der Applikation vom Maschinen-
hersteller erfolgen. Sie sind zu wiederholen, auch wenn nur Teile von Hard-
ware, Software oder die Geréteeinstellung modifiziert worden sind.

1.6 Urheberrecht

Der Kunde darf die Gebrauchsanleitung sowie weitere geratebegleitenden Unterla-
gen oder Teile daraus fir betriebseigene Zwecke verwenden. Die Urheberrechte lie-
gen 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 Fu3note erwéhnt.
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2 Grundlegende Sicherheitshinweise

Der COMBIVERT ist hach dem Stand der Technik und anerkannten sicherheitstech-
nischen Regeln entwickelt und gebaut. Dennoch kdnnen bei der Verwendung funkti-
onsbedingt Gefahren fur Leib und Leben des Benutzers oder Dritter bzw. Schaden an
der Maschine und anderen Sachwerten entstehen.

Die folgenden Sicherheitshinweise sind vom Hersteller fir den Bereich der elektri-
schen Antriebstechnik erstellt worden. Sie kdnnen durch ortliche, lander- oder an-
wendungsspezifische Sicherheitsvorschriften ergénzt werden. Sie bieten keinen An-
spruch auf Vollstandigkeit. Nichtbeachtung fihrt zum Verlust von Schadensersatzan-
spruch.

ACHTUNG Gefahren ur.1d Risiken d.urch Unkenntnis! .
» Lesen Sie die alle Teile der Gebrauchsanleitung!
» Beachten Sie die Sicherheits- und Warnhinweise!
» Fragen Sie bei Unklarheiten nach!

2.1 Zielgruppe

Diese Anleitung ist ausschlieBlich fur Sicherheitsfachkrafte bestimmt. Sicherheits-
fachkréfte im Sinne dieser Anleitung mussen uUber folgende Qualifikationen verfiigen:

e Kenntnis und Verstandnis der Sicherheitshinweise.

e Fertigkeiten zur Aufstellung und Montage.

e Inbetriebnahme und Betrieb des Produktes.

e Verstandnis Uber die Funktion in der eingesetzten Maschine.

e Erkennen von Gefahren und Risiken der elektrischen Antriebstechnik.

e Kenntnis Uber DIN IEC 60364-5-54.

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

e Grundlagen im Umgang mit dem Betriebssystem Windows®

2.2 Glultigkeit der vorliegenden Anleitung
Diese Erganzung der Gebrauchsanleitung
e beschreibt die Erweiterung des Sicherheitsmodul Typ 3 um die Funktionalitat
Safety over EtherCAT® im Weiteren auch als FSoE bezeichnet.
e enthalt nur erganzende Sicherheitshinweise.

e ist nur giltig in Verbindung mit dem Sicherheitshandbuch des Sicherheitsmoduls
Typ 3.

© 2018 KEB Automation KG 9
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2.3 Elektrischer Anschluss

Elektrische Spannung an Klemmen und im Geréat !
A 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
generatorische Energie erzeugt werden kann.

» Kondensatorentladezeit (5 Minuten) abwarten, ggf. DC-Spannung an
den Klemmen messen.

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

Fur einen storungsfreien 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 Ma-
schinenherstellers zu dimensionieren. Angegebene Minimal-/ Maximalwerte dir-
fen dabei nicht unter- /iberschritten werden.

e Der Errichter von Anlagen oder Maschinen hat sicherzustellen, dass bei einem
vorhandenen oder neu verdrahteten Stromkreis mit sicherer Trennung die EN-
Forderungen erflllt bleiben.

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

e Bei Verwendung von Komponenten, die keine potenzialgetrennten Ein-/Ausgange
verwenden, ist es erforderlich, dass zwischen den zu verbindenden Komponenten
Potenzialgleichheit besteht (z.B. durch Ausgleichsleitung). Bei Missachtung kén-
nen die Komponenten durch Ausgleichstréme zerstort werden.

2.4 Inbetriebnahme und Betrieb

Die Inbetriebnahme (d.h. die Aufnahme des bestimmungsgeméafien Betriebes) ist so-
lange untersagt, bis festgestellt wurde, dass die Maschine den Bestimmungen der
Maschinenrichtlinie entspricht; EN 60204-1 ist zu beachten.

i |
A WARNUNG Softwareschutz und Programmierung!

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 unab-
hangige Schutzmal3nahmen (z.B. Endschalter) installieren.

» Motoren gegen selbsttatigen Anlauf sichern.

10 © 2018 KEB Automation KG
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2.5 Verwendete Begriffe und Abkirzungen

Begriff Beschreibung

ov Erdpotenzialfreier Massepunkt

1ph 1-phasiges Netz

3ph 3-phasiges Netz

AC Wechselstrom oder -spannung

COMBIVERT KEB Antriebsstromrichter

COMBIVIS KEB Inbetriebnahme- und Parametriersoftware

DC Gleichstrom oder -spannung

DIN Deutsches Institut fiir Normung

DS 402 CiA DS 402 - CAN-Geréateprofil fur Antriebe

EMV Elektromagnetische Vertraglichkeit

EN Europdaische 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:

m—

EtherCAT.

Ethernet Echtzeit-Bussystem - definiert Protokolle, Stecker, Kabeltypen

FSoE Kurzform siehe Safety over EtherCAT®.

FU Antriebsstromrichter

GND Bezugspotenzial, Masse

HMI Visuelle Benutzerschnittstelle (Touchscreen)

IEC Internationale Norm

Modulation Bedeutet in der Antriebstechnik, dass die Leistungshalbleiter angesteuert
werden

MTTF Mittlere Lebensdauer bis zum Ausfall

NN Normalnull

Not-Aus Abschalten der Spannungsversorgung im Notfall

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

ocC Uberstrom (Overcurrent)

OH Uberhitzung

oL Uberlast

OSssD Ausgangsschaltelement; Ausgangssignal, dass in regelméaRigen Abstande
auf seine Abschaltbarkeit hin gepruft wird. (Sicherheitstechnik)

PA Potenzialausgleich

PDS Leistungsantriebssystem inkl. Motor und MeRfiihler

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.

Tabelle 1: Verwendete Begriffe und Abklrzungen

© 2018 KEB Automation KG
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3 Grundlagen

3.1 Allgemeines

Das Sicherheitsmodul ist FSoE Conformance Tested. Der Umrichter ist Ethercat Confor-
mance tested. Die Beschreibungsdateien fiir die Bedientools TwinCAT und COMBIVIS
mit Codesys Safety werden fur den Betrieb als FSoE Slave bendtigt.

3.2 FSoE Konfigurationstools

Die in dieser Anleitung genutzte Vorgehensweise kann fir TwinCAT 2.11, 3.1 und COM-
BIVIS studio 6 (CODESYS Safety) eingesetzt werden.

Auf eine Beschreibung der Vorgehensweise fir TwinCAT 2.11 wurde verzichtet, da
TwinCAT 2.11 nur boolsche FSoE Daten verarbeiten kann. Die dynamische Verstellung
von integerbasierten Grenzen fiir Sicherheitsfunktionen wie SLS (Safe limited speed) und
SSM (Safe stop monitoring), sowie die Uberpriifung von Position und Geschwindigkeits-
daten wird dort im Moment nicht unterstutzt. Die Vorgehensweise dort ist aber grundsatz-
lich &hnlich zu den beiden hier vorgestellten.

3.2.1 FSoE Buseinstellungen im KEB Sicherheitsmodul-Editor in COMBIVIS

Parameter | Wert Einheit
Buzeinstellungen
Bustyp FSoE
Sicherheitzmodul Adresze 0
Control und Statuswort ldnge 11

Abbildung 1: Sicherheitsmodul Adresse in der Konfiguration (Parametergruppe Buseinstellungen)

Parametrierung:

e 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.

e Sicherheitsmodul Adresse:
Die Sicherheitsmodul Adresse muss mit der Sicherheitsmodul-Adresse Ubereinstimmen,
welche in der Registerkarte Einstellungen beim Sicherheitsmodul angezeigt wird. Stan-
dardméaRig ist diese Adresse auf den Wert 0 gesetzt (ungltig).

e Datenléange Bus:
Wenn ein sicheres Bussystem ausgewahlt wurde, so kann hier die Lange der sicheren
Daten eingestellt werden. Diese muss mit der Konfiguration in der sicheren Steuerung
Ubereinstimmen. Bei Bustyp FSoE sind 6, 7, 11 oder 15 Byte zulassig.

12 © 2018 KEB Automation KG
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4 Reaktionszeit (FSoE Watchdog)

In einem Sicherheitssystem setzt sich die gesamte Reaktionszeit aus folgenden Teil-
Reaktionszeiten zusammen:

Signalverarbeitung im Sensor
Signalbearbeitung im KEB Sicherheitsmodul

Datenlaufzeit der Eingangsdaten auf dem EtherCAT-Bus zwischen KEB Sicherheits-
modul und sicherer SPS.

Programmlaufzeit in der sicheren SPS

Datenlaufzeit der Ausgangsdaten auf dem EtherCAT-Bus zwischen Safety PLC und
KEB Sicherheitsmodul.

Signalverarbeitung im KEB Sicherheitsmodul.
Signalverarbeitung im Aktor

Gesamte Reaktionszeit

Signalverarbeitung im Sensor
Signalverarbeitung im sicheren 1/0 Modul

Ubertragung des Frames iiber EtherCAT
Programmlaufzeit in der sicheren SPS
Ubertragung des Frames iiber EtherCAT

Signalverarbeitung im sicheren 1/0 Modul
Signalverarbeitung im Aktor

Sichere Reaktionszeit des Moduls

Sichere Reaktionszeit im System

Abbildung 2: Reaktionszeit Sicherheitsmodul Version 3.

A VORSICHT Fir die Sicherheitsreaktionszeit die Laufzeiten des Feldbusses und

Zykluszeit der Safety PLC beriicksichtigen!

» Fur die Auslegung der Sicherheitsreaktionszeit missen die Laufzei-
ten des Feldbusses und die Zykluszeit der Safety PLC in die Berech-
nung der Sicherheitsreaktionszeit einfliel3en.

Die minimale FSoE Watchdog-Zeit des Sicherheitsmoduls betragt 1ms.

Die tatsachlich technisch erreichbare minimale Watchdog-Zeit wird maf3geblich durch das
Gesamtgerat bestimmt und ist daher im Handbuch des jeweiligen Steuerteils beschrie-
ben.

© 2018 KEB Automation KG
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TwinCAT 3 und KEB Sicherheitsmodul Typ 3

5 TwinCAT 3 und KEB Sicherheitsmodul Typ 3

5.1 Installieren der Beschreibungsdatei fir den Umrichter

Damit der Umrichter mit dem Sicherheitsmodul Typ 3 in TwinCAT verwendet werden
kann, muss die EtherCAT® Beschreibungsdatei in TwWinCAT importiert werden.

Die ESI Datei wird mit COMBIVIS ausgeliefert. Auf einem Rechner mit installiertem
COMBIVIS findet man die Dateien fur TwinCAT unter:

"C:\<Installationsverzeichnis>\KEB\COMBIVIS_6\KEB\EtherCAT\"

“ Installationsverzeichnis ermitteln

» Rechtsklick auf das COMBIVIS Icon.
» Auf Eigenschaften klicken.
» Inder Zeile ,Ziel" wird das Installationsverzeichnis angezeigt.

Folgende Dateien sind erforderlich:
KEB_X6_Safety Type_3.xml
KEB_custommodules.xml
KEB_standardmodules.xml

Neue oder fehlende Beschreibungsdateien kdnnen mittels COMBIVIS oder Uber die KEB
Homepage bezogen werden.

Nachdem die neue Datei im o0.a. Installationsverzeichnis vorhanden ist, muss TwinCAT
komplett geschlossen und wieder gedffnet werden. Das einfache ,Reload Device
Descriptions” in TwinCAT reicht nicht aus.

5.2 Hinzufiigen eines KEB Umrichters mit Sicherheitsmodul Typ 3

1. Unter I/O Devices einen EtherCat® Master per Rechtsklick->Add New Item hinzufi-
gen.

Insert Device

4 == Devicel (EtherCa
*B Image I el E therCt,

Tope: [=1-7== EtherlA

Abbildung 3: TwinCAT: Add Ethercat master

2. Per Rechtsklick einen Scan durchfiihren. Wenn der Umrichter korrekt angeschlos-
sen und betriebsbereit ist, sollte dieser dann gefunden werden.

Online Delete

bt
“%_ Scan

Abbildung 4: TwinCAT: Scan for Ethercat devices

14 © 2018 KEB Automation KG
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3. Alternativ kann auch mit einem Rechtsklick auf den EtherCat® Master und ,,Add
New Item“ der KEB Umrichter hinzugefiigt werden.

© 2018 KEB Automation KG 15
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5.3 Auswahl einer FSoE Modulkonfiguration

KEB bietet mehrere Modulkonfigurationen mit unterschiedlichen FSoE Datenbelegungen

an. Diese konnen individuell fur den jeweiligen Einsatzzweck ausgesucht werden.

Bitte auch Kapitel 9.3 zu der Auswahl der Modulbeschreibung beachten.

Vorgehen zur Auswahl einer Modulkonfiguration:

1. Doppelklick auf den Umrichter ausfihren.

2. In der neuen Registerkarte auf den Reiter ,Slots" klicken.

3. Hier den Sicherheits-Modul Slot auswéahlen.

4. Jetzt sollte eine Ansicht mit den verfigbaren Modulen angezeigt werden.

ived (S6A_Ether...UTS_SPEED_POS).sds (Habi EAET T I N T SR R Term 2 (EK1914) - Module 1 (FSOE).sds TwinSafeGroupl.sal” ErrorAcknowledgement.sds

General | EiherCAT [ DC [ Process Data | Slots | Startup | CoE - Online | Online|

Slot Module Modulzldent
= Prozessdaten-Modul Slat A std PD map (S6) bc00000E00
7 Sicherheits-Modul Slot SM3_15_Rx_SF1_OUTPU.. 00000989

Abbildung 5: Auswahl der Modulkonfiguration

Module

T 5M3_6_Rx_SF1_Tx_SF1

T 5M3_6_Rx_OUTPUTS_Tx_INPUTS

T 5M3_6_Rx_SF1_Tx_INPUTS

T 5M3_6_Rx_SF2_Tx_INPUTS

= SM3_6_Rx_SF2_Tx_SF2

T 5M3_7_Rx_SF1_SF2_Tx_SF1_SF2

T 5M3_7_Rx_SF1_OUTPUTS_Tx_SF1_INPUTS

T 5M3_7_Rx_SF1_SF3_Tx_SF1_SF3

T 5M3_7_Rx_SF2_SF3_Tx_SF2_SF3

T 5M3_11_Rx_SF1_SF2_SF3_OUTPUTS_Tx_SF1_SF2_SF3_INPUTS
T 5M3_11_Rx_SF1_SF2_SLSI_Tx_SF1_SF2_SLSU
T 5M3_11_Rx_SF1_SF2_SLSL_Tx_SF1_SF2_SLSL
T 5M3_11_Rx_SF1_SF2_SLSU_Tx_SF1_SF2_SPEED
T 5M3_11_Rx_SF1_SF2_SLSL_Tx_SF1_SF2_SPEED
T 5M3_11_Rx_SF1_SF2_SSMU_Tx_SF1_SF2_SSMU
T 5M3_11_Rx_SF1_SF2_SSMIU_Tx_SF1_SF2_SPEED
4

Modulel

5. Eine Modulbeschreibung auswahlen und mit dem ,<" - Button bernehmen.

Zusatzlich kann noch eine Standard Prozessdatenbeschreibung in den Prozess-
daten-Modul Slot A gemapped werden.

7. AnschlieRend sollte die Ubersicht in TwinCAT &hnlich aussehen:

16
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F ?ﬁ'} Drive 4 (5848 _EtherCAT)

b @ Modulel (std PD map (58]

4 = Module 2 (SM3_15_Rx_SF1_OUTPUTS_SSMU_SSML_Tx_SF1_INPL

P TxPdo
4 F F50E
#! FSoE Command

S5TO state
SBC state
551 _state
552 _state
505 _state
SDI_forward_state
501_backward_state
Fail_safe_state

oo

Abbildung 6: TwinCAT 3, Ubersicht iiber die Konfigurierten FSOE Prozessdaten

5.4 Anlegen einer neuen Safety Gruppe

Damit das Sicherheitsmodul in der sicheren Steuerung genutzt werden kann, muss eine
neue Safety Gruppe in TwinCAT angelegt werden.

Vorgehen:

1. Rechtsklick auf den Punkt ,SAFETY" im Solution Explorer von TwinCAT. Dann auf
»+Add New Item* klicken.

2. Im folgenden Auswabhldialog auf ,TwinCAT Default Safety Project” klicken.

Add New Item - EK1914_and_S5A_15Byte

e Sort by | Default -
TwinCAT Safety Project
4 % Devices — S ﬁ TwinCAT Default Safety Project
—— - LU T HEA

Abbildung 7: TwinCAT add default safety project

Die Angaben im folgenden Meni nach eigenen Vorgaben ausfiillen.
4. Jetzt sollte eine neue Safety Gruppe vorhanden sein.

Als nachstes auf den Menupunkt ,Target System* klicken.
"_.‘E Target Systern

© 2018 KEB Automation KG 17
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6. Das Physical Device auswahlen:

Target System: EL6S00 v] TwinCAT

Physical Device: not available U Connec

Choose physical terminal for mapping

Choose local device

Search:

Teminal: | 5. Devices
= Device 1 (EtherCAT)
- Tem 2 (EK1914)

2 Term 3 (ELE300)

Abbildung 8: TwinCAT: Select physical device

7. Danach Rechtsklick auf Alias Devices und den Menlpunkt ,Import Alias Devices"
auswahlen.

Select from I/0 tree [
+m ErrorAcknowledgement.sds vice 1 (EtherCAT)
+[& TwinSafeGroupl.sal Term 2 (EK1914)
Untitledd Instance Module 1 (FSOE)

Drive 4 (S6A_EtherCAT)
Module 2 (SM3_15_Rx_SF1_OUTPUTS_SSMU_SSML_Tx_SF1_INPUTS_SPEED_POS)

Abbildung 9: TwinCAT: Import alias devices

Dann die zu importierenden Alias Devices auswéhlen und auf OK klicken.

Jetzt sollte unter Alias Devices der KEB Umrichter mit dem Sicherheitsmodul ange-
zeigt werden.

a7 Alias Devices

E'@ Drive 4 (564 _EtherCAT) - Module 2 (5M3
+[H ErrorAcknowledgement.sds
EE Term 2 (EE1914) - Module 1 (FSOE).=ds

Abbildung 10: TwinCAT: Alias devices in der Twinsafe Gruppe

18 © 2018 KEB Automation KG
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8. Bei einem Doppelklick auf den KEB Umrichter wird dann die Linking Ubersichtsseite
angezeigt. Hier sollte auch schon die korrekte FSoE Adresse eingetragen sein, zur
Sicherheit sollte diese aber noch einmal Uberpriift werden.

rive 3 (F6A) - M...3_INPUTS_SSMU).sds & X

Linking |C4:|-nnec:tic|-n | Safety Parameters I Proc

F5oE Address: 1

Physical Device: TID"Device 1 (EtherCAT) Dri
Dip Switch: 1 (24

Full Name (input): notavailable

Full Name (output): notavailable

Abbildung 11: TwinCAT: Andern der FSoE Adresse

9. In der Registerkarte Safety Parameters miissen nun die Einstellungen geman Kapitel
7 eingestellt werden.
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6 CODESYS Safety und Sicherheitsmodul Typ 3

6.1 Installieren der Beschreibungsdatei fir den Umrichter

Die bendtigte Beschreibungsdatei kann mittels des Prozessdatenassistenten in COMBIVIS
erzeugt werden. Bei Verwendung vom KEB COMBIVIS studio 6 kann die Datei direkt in das
Geraterepository installiert werden.

6.2 Hinzufugen eines KEB Umrichters mit Sicherheitsmodul Typ 3

Nachdem eine SPS hinzugefiigt wurde kann per Rechtsklick-> Add Device der Ethercat
Master hinzugefiigt werden, siehe Abbildung 12.

= nﬁ Master
[l EthercaT Master

35 - Smart Software Solutions GmbH
[l EthercaAT Master KEE Automation KiG

Abbildung 12: CODESYS: Ethercat Master hinzufligen

3.5.5.0 EtherCAT Master...
3.5.9.50 EtherCAT Master...

Nachdem der Ethercat Master hinzugefiigt wurde kdnnen mit einem Rechtsklick und der
Auswahl von ,Scan for Devices" die angeschlossenen Umrichter erkannt werden, siehe

Abbildung 13.

Der Scan nach Geraten funktioniert nur mit einer explizit fir die Geraterevision erzeugten
ESI-Datei. Achtung, dies ist nicht der Standardfall.

StandardmaRig wird die FSoE Modul-ID mit in das High-Word der Revision aufgenom-
men, um mehr als eine FSoE Konfiguration parallel im Geraterepository handhaben zu

kénnen.

P

dh

Cut

EtherCAT_Master (EtherCAT Master)

B B B D

x

Paste

Delete

Browse
Refactoring
Properties...
List KEB-Devices
KEE Device scan
Add KEB-Device
Show item(s) in Configuration
Add Object

Add Device...

Insert Device...

Abbildung 13: CODESYS: Scan for Devices

Scan For Devices...

20
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Dadurch sollte der Umrichter mit dem Sicherheitsmodul gefunden und angefligt werden.
Weiterhin sollte auch eine angeschlossene und betriebsbereite Safety PLC erkannt und

hinzugefligt worden sein.

Die Ansicht des KEB Umrichters mit dem Sicherheitsmodul sollte dann ungeféhr wie in
Abbildung 14 aussehen.

=[] EtherCAT_Master (EtherCAT Master)
= ﬁ KEE_Buskoppler (KEB_Buscoupler (00.C6.CA1-0100))
= [ safetyPLC (KEB 10 5afe PLC)
= @ﬂ safety Logic
=} SafetyApp
m Library Manager
= ﬂj Logical Ij0s
(T Fea [<F6A] (SM3_6_Rx_SF1 Tx_SF1)
] pou
& safety Task
=-(T Fsa[->FsA] (KEB_FsA (MDF))
([ sM3_6_Rx_SF1_Tx_SF1(SM3_6_Rx_SF1 Tx_SF1)

Abbildung 14: KEB Umrichter mit Sicherheitsmodul in CODESYS

Durch einen Doppelklick auf den Umrichter unter Logical I/Os kann die sichere Konfigura-
tion geoffnet werden. Dort missen die Daten laut Kapitel 7 eingestellt werden.
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7 Einstellen der sicheren FSoE Konfigurationsdaten

- e [ I S [N ] DITI_W_ A L_1TA_N L LB vemoA
=ctOnlykebsByte E] Safe configuration |I,|fD mapping | o Informah'onl
ontrol_RTE_V3 (CODESYS Control RTE ¥3)
In Work
tion MName Walue
-ary Manager FSoE address 1
U (PRG) Connection ID 1
sk Configuration ‘WatchdogTime 200
EtherCAT_Master Parameter main version {do not change) 1
@ EtherCAT_Master EtherCAT_Task Parameter sub version 0
UserTask | Configuration CRC | 0
H] pou Position unit 0
vaster (EtherCAT Master) Velocity unit 0
1skoppler (KEB_Buscoupler (00.C6.CA1-0100)) 1. Receive PDO mapping (Contral to Drive) (do not change) 1
etyPLC (KEB IO Safe PLC) 2. Receive PDO mapping (Control to Drive) {do not change) 0
Safety Logic 3. Receive PDO mapping (Control to Drive) (do not change) 0
1 safetyApp 4. Receive PDO mapping {Control to Drive) (do not change) 0
ﬁﬂ Library Manager 5. Receive PDO mapping (Control to Drive) (do not change) 0
= ﬁ Logical If0s 1. Transmit PDO mapping (Drive to Control) (do not change) 1
ﬁ FeA [<-FBA] (SM3_6_Rx_SF1_Tx_SF1) 2. Transmit PDO mapping (Drive to Control) (do not change) 0
@ POU 3. Transmit PDO mapping (Drive to Control) {do not change) 0
@ Safety Task 4, Transmit PDO mapping (Drive to Control) {do not change) 0
-FGA] (KEB_F6A (MDF)) 5. Transmit PDO mapping (Drive to Control) {do not change) 0
P £ Ma CCE1 The OC4 fORAT £ Nae OE1 Tae ©E1Y Mavira Tnfa KFFR FEA FT #47170747

Abbildung 15: FSoE Adresse, Watchdog Zeit und Konfigurations-CRC in COMBIVIS (CODESYS safety)

1. FSoE address:
Dieses ist die in COMBIVIS eingestellte Sicherheitsmoduladresse.

2. Connection ID:
Dieses muss eine uber alle sicheren Slaves eindeutige Adresse sein. (z.B. gleich
der FSoE Addresse)

3. Parameter main version:
Diese darf nicht gedndert werden.

4. Parameter sub version:
Hier kann der Benutzer fir personliche Zwecke eine eigene Nummer eintragen
(z.B. Versionierung der Konfiguration). Diese Sub Version kann nach dem Star-
ten von FSoE per CoE aus dem Sicherheitsmodul ausgelesen werden.

5. Configuration CRC:
Die Konfigurations-CRC, welche in COMBIVIS bei Device CRC angezeigt wird.

Parameter-Group: | - Display all groups - -
Device Type: KEB 5afety Device

Description: Parameterversion: 3.0.1.0.

Device CRC: 0x22C3EBDD

Impaort file: -

Abbildung 16 COMBIVIS Device CRC
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Alternativ kann die CRC auch aus der SM Gruppe beim Parameter Safety Device
Info ausgelesen werden.

=2 | safety Device Info (Anzahl) |2

‘% Combivis CRC [1] 065345 54h

Abbildung 17: SM Parameter Safety Device Info COMBIVIS CRC

Sollte die CRC beim Starten der FSoE Kommunikation nicht Gibereinstimmen, so
wird der Hochlauf vom FSoE Slave nicht durchgefthrt.

Position Unit:

Die Anzahl der Bits fur die Nachkommastellen der FSoE Prozessdaten. Stan-
dardmaRig sind hier 0 Bit angegeben. Das bedeutet dass die Skalierung ganze
Umdrehungen betragt.

Wenn z.B. bei der Position Unit eine 4 konfiguriert wird, dann sind die Positions-
daten unterteilt in 12 Bit ganze Umdrehungen und 4 Bit Teilumdrehungen.

A GEEAHR » Die Position Unit wirkt sich auf die FSoE Positionsdaten aus.
» Wenn die Position Unit gedndert wird, muss die Software im sicheren

7.

Master kontrolliert und verifiziert werden.

Velocity Unit:

Die Anzahl der Bits fir die Nachkommastellen der FSoE Prozessdaten. Stan-
dardmaRig sind hier 0 Bit angegeben. Das bedeutet dass die Skalierung ganze
Umdrehungen pro Minute betragt.

A GEEAHR » Die Velocity Unit wirkt sich auf folgende FSoE Daten gleichzeitig aus:
» Geschwindigkeit

8.

» SLS oberes und unteres Limit
» SSM oberes und unteres Limit

» Wenn die Velocity unit geandert wird, miissen die genannten FSoE
Daten kontrolliert und erneut verifiziert werden.

Andere Einstellungen:

Die anderen Einstellungen (sofern angezeigt) dirfen nicht veréandert werden.

© 2018 KEB Automation KG
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8 FSoE Statusmaschine und tberprifen des Status mit COMBIVIS

8.1 Die FSoE Status Maschine

Die Abbildung 18 zeigt die Statusmaschine von FSoE, welche im Sicherheitsmodul Typ 3
implementiert ist.

Activitylnitial

Statusraschine flr den F5oE 5|E¥Iﬁ

Reset, CMO=0x2A j<
1 Reset State
[HE‘E-ET ok] OO

Session, CMD=0x4E

T
[Session_0Ok]

V

‘Wenn ein F5oE Slave einen

Connection, cmwuxm\ Fehler in der Kammunikation 8. Transmit to
| _ | oderin den Parametern oo
feststellt, dann wird =in Reset
: 3.Connection Stastuswechsel in den Reset
[Conn_ck] State -0 Status durchgefiihrt

Parameter, CW D='{Ix52

4 F"arameter _K:}mmur'iksti;r' spara m_Eter wie die
) = 1 Watchdog Zeit sowie die CRC
— Checks der S=fegrid
[F"aram k] eckzumme der Sefegri

Kenfiguration wird Gbertragen

Data, CMDO=0x36 “\

N N N YN Y

Mur im Process Data state ist die
| deaktwierung von 5T und 5BC
rmagliche

- 5. Process Data State |-
Fail safe data, CMD 0x03 ':J-C:;

§. Fail SafeData State _ . | F5oE Watchdeg sktiviert
-

Abbildung 18: FSoE Statusmaschine im Sicherheitsmodul Typ 3

Der Data state und Fail safe Data state kann nur erreicht werden, wenn in der Sicher-
heitsmodul Konfiguration der Bustyp FSoE ausgewabhilt ist. AuRerdem darf im Sicher-
heitsmodul kein Fehler vorhanden sein. Dies ist Uberprifbar anhand der Sicherheitsmo-

dul Statusseite in COMBIVIS. Der Parameter ,Fehlerstatus” sollte keinen Fehler anzei-
gen.

8.2 Uberpriifung des FSoE Status

Der FsoE Status kann in COMBIVIS beim Sicherheitsmodul auf der Status Seite einge-
sehen werden. Auch Busfehler, welche der Slave aufgedeckt hat sind dort verfugbar.
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8.3 Buskonfigurationsfehler

Fur Buskonfigurationsfehler gibt es eine eigene Kategorie auf der Registerkarte Protokoll
in COMBIVIS. Buskonfigurationsfehler kénnen auftreten, wenn z.B. eine FSoE Konfigura-
tion mit Geberdaten eingestellt wurde, aber kein Geber konfiguriert ist.

Protokaoll |
[ 1: Einschalizeitpunkt

srungszeitpunkt  [] 4: Ubernahmezeitpunkt der neusn Konfiguration
7: Buskonfigurationsfehler

Abbildung 19 Buskonfigurationsfehler in der Registerkarte Protokoll

8.4 Busfehler

Sollten beim FSoE Betrieb Fehler erkannt werden, so werden diese Fehler geloggt und
sind mittels
COMBIVIS in der Registerkarte Busfehler auslesbar.

Status I Einstellungen I Sichere Parametrierung | Protokoll |

[] 0: Fehler [ 1: Einschaltzeitpunkt [
Kategorien: [] 3: sicherheitsfunktion Ausfilhrungszeitpunkt  [C] 4: Ubermahmezeitpunkt der neuen Konfiguration [
&: Busfehler [] 7: Buskonfigurationsfehler [H:

Index Typ Datum & Zeit Pc Dn Ze Details
0 |6: Busfehler|2017-07-31 14:23:53| | | |535873344: Bus Fehler: + Cpu 2 + FSof Master kein Fehler gesendet.

Abbildung 20 Busfehler Log in COMBIVIS
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9 FSoE Prozessdaten

Wenn eine Modulkonfiguration ausgewahlt wird, ist folgendes zu beachten:

1. Wenn in der Modulkonfiguration kein SF1 (Safety Functions 1st Byte) vorhanden ist,
dann muss ein Sicherheitseingang mit der Sicherheitsfunktion STO konfiguriert
werden. Ansonsten kann die Sicherheitsfunktion STO nicht verlassen werden.

2. Solange die FSoE Kommunikation nicht gestartet ist, bleibt das Sicherheitsmodul im
Status STO (Safe torque off). Weiterhin ist die Sicherheitsfunktion SBC (Safe brake
control) aktiviert. Dieses ist unabhangig davon, ob ein STO oder SBC Eingang
konfiguriert wurde.

3. Wenn bei SSM die Konfiguration ,,Uberwachung immer aktiv* ausgewéhlt wurde, so
ist diese immer aktiv, auch wenn die FSoE Kommunikation noch nicht gestartet ist.
Dieses spielt dann eine Rolle, wenn die konfigurierten Geschwindigkeitsgrenzen auf
0 gesetzt sind. In diesem Fall kann der SSM Status alternieren.

9.1 Empfangene Prozessdaten (Sicherer Master vom Sicherheitsmodul)

ACHTUNG > S|_che_re Emggngsda?en hapen mme_r »_in“ als Endung. o

» Die Sicherheitsfunktionen sind 0 aktiv. Das bedeutet, dass die Si-
cherheitsfunktion aktiviert wird, wenn das jeweilige Bit den Status 0
hat.

» Wenn nicht alle Funktionen in der Applikation genutzt werden, z.B.
nur SOS aktiviert werden soll, dann miissen alle unbenutzten Sicher-
heitsfunktionen auf den Status 1 gesetzt werden.

» Parallel zu den FSoE Prozessdaten kdnnen auch die Eingange des
Sicherheitsmoduls mit Sicherheitsfunktionen konfiguriert werden.

» Wenn Uber die FSoE Prozessdaten oder tber die Eingénge eine
Sicherheitsfunktion angefordert wird, dann wird diese Sicherheits-
funktion ausgeftihrt.

» Die Hardware Eingange sind 1 aktiv. Details siehe Kapitel 9.4.1.

9.2 Gesendete Prozessdaten (Sicherer Master zum Sicherheitsmodul)

ACHTUNG » Sichere Ausgang.sdaten.haben .|mmer. ,,_statel als Endung.
» Der Status der Sicherheitsfunktionen ist 1 aktiv. Das bedeutet, dass
wenn die Sicherheitsfunktion ausgefihrt wird, das jeweilige Bit den

Status 1 hat.
» Der Status der Ausgénge ist 1 aktiv. Details siehe Kapitel 9.4.2.
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FSoE Prozessdaten E -

D Pd In Mapping Pd Out Mapping
1.1In 2.1n ‘ 3.1n | 4.1n 5.In | 1.0ut | 2. Out | 3. Out | 4. Out ‘ 5. Out
6 Byte
#x900 SF1 - - - - SF1 - - - -
#x901 | OUTPUT - - - - INPUT - - - -
#x902 SF1 - - - - INPUT - - - -
#x903 SF2 - - - - INPUT - - - -
#x904 SF2 - - - - SF2 - - - -
7 Byte
#x910 SF1 SF2 - - - SF1 SF2 - - -
#x911 SF1 OUTPUT - - - SF1 INPUT - - -
#x912 SF1 SF3 - - - SF1 SF3 - - -
#x913 SF2 SF3 - - - SF2 SF3 - - -
11 Byte
#x920 SF1 SF2 SF3 | OUTPUT - SF1 SF2 SF3 INPUT -
#x921 SF1 SF2 SLSU - - SF1 SF2 SLSU - -
#x922 SF1 SF2 SLSL - - SF1 SF2 SLSL - -
#x923 SF1 SF2 SLSU - - SF1 SF2 SPEED - -
#x924 SF1 SF2 SLSL - - SF1 SF2 SPEED - -
#x925 SF1 SF2 SSMU - - SF1 SF2 SSMU - -
#x926 SF1 SF2 SSMU - - SF1 SF2 SPEED - -
#x927 SF1 SF2 SSML - - SF1 SF2 SSML - -
#x928 SF1 SF2 SSML - - SF1 SF2 SPEED - -
15 Byte
#x980 SF1 SF2 SLSU SLSL - SF1 SF2 SLSU SLSL -
#x981 SF1 SF2 SLSU SLSL - SF1 SF2 SPEED POS -
#x982 SF1 SF2 SF3 | OUTPUT | SLSU SF1 SF2 SF3 INPUT SPEED
#x983 SF1 SF2 SF3 | OUTPUT | SLSU SF1 SF2 SF3 INPUT SLSU
#x984 SF1 SF2 SLSU SSMU - SF1 SF2 SPEED POS -
#x985 SF1 SF2 SLSU SLSL - SF1 INPUT | SPEED POS -
#x986 SF1 SF2 SLSU SSMU - SF1 INPUT | SPEED POS -
#x987 SF1 SF2 SSMU | SSML - SF1 SF2 SSMU | SSML -
#x988 SF1 SF2 SSMU | SSML - SF1 SF2 SPEED POS -
#x989 SF1 OUTPUT | SSMU | SSML - SF1 INPUT | SPEED POS -
#x98A SF1 SF2 SF3 | OUTPUT |SSMU | SF1 SF2 SF3 INPUT SSMU

Die Id‘s 0x0900, 0x0901, 0x0902, 0x0911, 0x0912 sind fiir einen Betrieb ohne konfigurierten, sicheren Ge-
ber verfigbar.
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9.4 Sicherheitsfunktionen

9.4.1 SF1 Safety Functions 1st Byte

Bei dieser Konfiguration werden folgende Bits ausgetauscht:

Name Description Representation Name
SF1  Safety Functions 1st Byte BitO STO (Safe Torque off)
Bit 1 SBC (Safe brake control)
Bit 2 SS1 (Safe speed 1)
Bit 3 SS2 (Safe speed 2)
Bit 4 SOS (Safe operation stop)
Bit 5 SDI Clockwise (Safe direction)
Bit 6 SDI Counter Clockwise (Safe direction)
Bit 7 Fail Safe and Acknowledge

Tabelle 2: Belegung des sicheren Prozessdaten Bytes ,SF1°

Das Bit7 (Fail Safe and Acknowledge) wird aktiviert, sobald eine Verletzung einer Sicher-
heitsfunktion detektiert wurde. Das Fail Safe Bit kann zurlickgesetzt werden, indem es
kurzzeitig auf O und dann wieder auf 1 gesetzt wird.

» Wenn kein Geber konfiguriert ist kbnnen nur die Sicherheitsfunktio-
ACHTUNG nen STO, SBC und SS1 aktiviert werden.

» Wird doch eine andere Sicherheitsfunktion aktiviert, so wird das Si-
cherheitsmodul in den FSoE Reset state Ubergehen.

» Es ist deshalb notwendig alle anderen Bits der Sicherheitsfunktionen
auf den Status 1 zu setzen, wenn kein Geber angeschlossen ist.

» Bei SS1 ist nur SS1C mdglich. Die Auswahl des Funktionstyps bei
der Konfiguration des Sicherheitsmoduls muss deshalb auf ,Nur Typ
C* stehen.

9.4.2 SF2 Safety Functions 2nd Byte

Bei dieser Konfiguration werden folgende Bits ausgetauscht:

Name Description Representation Name

SF2 Safety Functions 2nd Byte Bit0 SLS (Safe limited speed)
Bitl SLA (Safe limited acceleration)
Bit2 SLP (Safe limited position)
Bit3 SLP set reference position
Bit4 SEL (Safe emergency limit)
Bit5 SLI (Safe limited increment)
Bit6 SLI next step
BIt7 SSM (Safe speed monitoring)

Tabelle 3: Belegung des sicheren Prozessdaten Bytes ,SF2°

Das Bit 4 SEL (Safe emergency limit) kann unabhangig von SLP aktiviert werden. Sobald
das Bit auf 0 gesetzt wird, wird die aktuelle Position als Startposition fur die Geschwindig-
keitsiiberwachung eingesetzt. Die Geschwindigkeitsiiberwachung von SEL kann dem
Handbuch des Sicherheitsmoduls entnommen werden.
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Das Bit 3 SLP set reference position setzt die Referenzposition genau dann, wenn ein
Statuswechsel von TRUE nach FALSE durchgefiihrt wird. Die Referenzposition kann nur

einmal gesetzt werden.

9.4.3 SF3 Safety Functions 3rd Byte

Bei dieser Konfiguration werden folgende Bits ausgetauscht:

SF3 Safety Functions 3rd Byte Bit0
Bitl
Bit2
Bit3
Bit4
Bit5
Bit6
Bit7

SMS (Safe maximum speed)
reserved

reserved

reserved

reserved

Index Bit 1

Index Bit 2

Index Bit 3

Tabelle 4: Belegung des sicheren Prozessdaten Bytes ,SF3*

Safe maximum speed (SMS) ist immer aktiv. Eine zusatzliche Aktivierung ist nicht erfor-

derlich.

Durch die 3 Index Bits kann der Satzindex aller Sicherheitsfunktionen gleichzeitig umge-

schaltet werden.
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9.5 Eingangs- und Ausgangsstatus
Der Eingangs- und Ausgangsstatus kann auch dann vom Sicherheitsmodul abgefragt
werden, wenn eine Sicherheitsfunktion fir den Eingang oder Ausgang konfiguriert wurde.
9.5.1 Ausgangsstatus (Output)

Bei dieser Konfiguration werden folgende Bits ausgetauscht:

Output | Output BitO Output 1
Bitl Output 2
Bit3 Ripple output state

Tabelle 5: Belegung des sicheren Prozessdaten Bytes ,Output’

Hiermit kbnnen die Ausgange des Sicherheitsmoduls sicher geschaltet werden oder der
Ausgangsstatus des Sicherheitsmoduls sicher erfasst werden.

» Der Ausgang kann nur per FSoE geschaltet werden, wenn dieser
ACHTUNG nicht konfiguriert ist. Ist der Ausgang konfiguriert, so kann dieser

nicht per FSoE geschaltet werden.

» Beim Ripple Ausgang muss zusatzlich der Konfigurationsparameter
.Ripple Master” auf ,ein" gestellt werden.

» Der Hardware Ausgang gibt 24V aus, wenn der Status des Bits auf 1
gesetzt wird.

» Der Hardware Ausgang wird zurlickgesetzt, wenn der Status des Bits
auf 0 gesetzt wird.

9.5.2 Eingangsstatus (Input State)

Input Input State Bit0 STO hardware input state
Bitl SBC hardware input state
Bit2 Ripple hardware input state
Bit3 Function 1 hardware input state
Bit4 Function 2 hardware input state
Bit5-7 reserved

Tabelle 6: Belegung des sicheren Prozessdaten Bytes ,Input State*

Hiermit kann der Eingangsstatus des Sicherheitsmoduls sicher erfasst werden.
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» Das Bit fir den jeweiligen Hardware Eingangsstatus ist 0, wenn der
ACHTUNG Eingang nicht versorgt ist.

» Das Bit fur den jeweiligen Hardware Eingangsstatus ist 1, wenn der
Eingang mit 24V versorgt ist.

» Die Filterzeit der Sicherheitseingange in der Konfiguration des Si-
cherheitsmoduls muss berucksichtigt werden. Ein Statuswechsel wird
erst nach der Filterzeit durchgefihrt.

» Die Hardware Eingangskonfiguration der sicheren Eingange der si-
cheren Parametrierung von COMBIVIS gilt auch fur den FSoE Ein-
gangsstatus. Die Toleranzzeit der Eingange und der Status der Ein-
gange konnen hiermit verstellt werden. Wenn der Eingang auf Equi-
valent konfiguriert wird, miissen beide Eingangskanale 24V aufwei-
sen innerhalb der Toleranzzeit, damit der FSoE Status des Eingangs
auf 1 gesetzt wird.

9.6 Dynamische Geschwindigkeitsgrenzen Uber FSoE

Die obere und untere Geschwindigkeitsgrenze von SLS und SSM kann per FSoE veran-
dert werden. Dabei gilt folgendes:

A GEEAHR » Die obere Geschwindigkeitsgrenze sollte immer grél3er sein als die
untere Geschwindigkeitsgrenze. Ist dieses nicht der Fall gibt es kei-
nen Bereich indem eine akzeptable Geschwindigkeit vorliegt und das

Sicherheitsmodul wiirde bei SLS immer die Fehlerfunktion aktivieren
und bei SSM immer den SSM Status setzen.

» Wenn nur eine Grenze per FSoE gesetzt wird, Konfiguration von
COMBIVIS Uberpriifen, ob 0.a. Bedingungen in jeder Betriebsart er-
fullt ist.

» Bei SSM muss dariiber hinaus noch die Hysterese in Betracht gezo-
gen werden.

9.6.1 SLS (Sicher begrenzte Geschwindigkeit)

Die obere und untere Geschwindigkeitsgrenze kann dynamisch iber FSoE Daten ver-
stellt werden.

A GEFAHR » Das SLS Bit in_S_F2 (siehe K_apitel 9.3.2) muss auf 0 gesetzt werden
um SLS zu aktivieren und die Ubertragene obere und untere Ge-
schwindigkeitsgrenze zu aktivieren. Es ist nicht ausreichend, wenn
nur die Grenzen per FSoE geschrieben werden.

» Die Toleranzzeit und Fehlerfunktion muss im Sicherheitsmodul konfi-
guriert werden.

» Wird eine Satzumschaltung genutzt, so muss die Fehlerfunktion und
die Toleranzzeit in jedem Satz Uberprift und entsprechend konfigu-
riert werden.

» Die Geschwindigkeitsgrenze ist ein 16 Bit Wert, der Abh&ngig ist vom
Parameter Velocity Unit (siehe Kapitel 7).
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9.6.1.1 SLSU (Sicher begrenzte Geschwindigkeit: Obere Geschwindigkeitsgrenze)

Hiermit kann die obere Geschwindigkeitsgrenze fur die Sicherheitsfunktion SLS angege-
ben werden.

A GEFAHR » Wenn eine FSoE Konfiguration mit SLSU ausgewahlt wurde, so wird
laufend die obere Geschwindigkeitsgrenze per FSoE Ubertragen.

» Die Einstellung fiir die obere Geschwindigkeitsgrenze in der Konfigu-
ration des Sicherheitsmoduls hat somit keine Auswirkungen mehr.

» Auch eine Satzumschaltung hat keine Auswirkungen auf die obere
Geschwindigkeitsgrenze.

» Wenn nur FSoE Daten fiir die obere Geschwindigkeitsgrenze von
SLS ausgetauscht werden, so wird die untere Geschwindigkeitsgren-
ze weiterhin aus den Konfigurationsdaten genommen.

» Die obere Geschwindigkeitsgrenze von FSoE gilt auch fur den Fall,
dass SLS uber einen Eingang des Sicherheitsmoduls aktiviert wird.

9.6.1.2 SLSL (Sicher begrenzte Geschwindigkeit: Untere Geschwindigkeitsgrenze)

Hiermit kann die untere Geschwindigkeitsgrenze fur die Sicherheitsfunktion SLS angege-
ben werden.

A GEFAHR » Wenn eine FSoE Konfiguration mit SLSL ausgewahlt wurde, so wird
laufend die untere Geschwindigkeitsgrenze per FSoE Ubertragen.

» Die Einstellung fiir die untere Geschwindigkeitsgrenze in der Konfigu-
ration des Sicherheitsmoduls hat somit keine Auswirkungen mehr.

» Auch eine Satzumschaltung hat keine Auswirkungen auf die untere
Geschwindigkeitsgrenze.

» Wenn nur FSoE Daten fiir die untere Geschwindigkeitsgrenze von
SLS ausgetauscht werden, so wird die obere Geschwindigkeitsgren-
ze weiterhin aus den Konfigurationsdaten genommen.

» Die untere Geschwindigkeitsgrenze von FSoE gilt auch fur den Fall,
dass SLS uber einen Eingang des Sicherheitsmoduls aktiviert wird.
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9.6.2 SSM (Sichere Geschwindigkeitsiiberwachung)

Die obere und untere Geschwindigkeitsgrenze kann dynamisch Uber FSoE Daten ver-
stellt werden.

A GEFAHR » Das SSM Bit in SF2 (siehe Kapitel 9.3.2) muss auf 0 gesetzt werden
um SSM zu aktivieren und die Ubertragene obere und untere Ge-
schwindigkeitsgrenze zu aktivieren.

> SSM kann auch aktiviert werden, indem in der Konfiguration ,Uber-
wachung immer aktiv* auf ,ein” gestellt wird. Hierbei ist eine etwaige
Satzumschaltung zu beachten.

» Es ist somit nicht ausreichend, nur die Grenzen per FSoE zu schrei-
ben.

> Die Hysterese und ,Uberwachung immer aktiv* muss im Sicherheits-
modul konfiguriert werden.

> Wird eine Satzumschaltung genutzt, so muss die Hysterese und die
Uberwachung immer aktiv in jedem Satz Uberprift und entsprechend
konfiguriert werden.

» Die Geschwindigkeitsgrenze ist ein 16 Bit Wert, der Abh&ngig ist vom
Parameter Velocity Unit (siehe Kapitel 7).

9.6.2.1 SSMU (Sichere Geschwindigkeitsiiberwachung: Obere Geschwindigkeitsgrenze)

Hiermit kann die obere Geschwindigkeitsgrenze fir die Sicherheitsfunktion SSM angege-
ben werden.

A GEEAHR » Wenn eine FSoE Konfiguration mit SSMU ausgewahlt wurde, so wird
laufend die obere Geschwindigkeitsgrenze per FSoE Ubertragen.

» Die Einstellung fur die obere Geschwindigkeitsgrenze in der Konfigu-
ration des Sicherheitsmoduls hat somit keine Auswirkungen mehr.

» Auch eine Satzumschaltung hat keine Auswirkungen auf die obere
Geschwindigkeitsgrenze.

» Wenn nur FSoE Daten fiir die obere Geschwindigkeitsgrenze von
SSM ausgetauscht werden, so wird die untere Geschwindigkeits-
grenze weiterhin aus den Konfigurationsdaten genommen.

» Die obere Geschwindigkeitsgrenze von FSoE gilt auch fur den Fall,
dass SSM uber einen Eingang des Sicherheitsmoduls aktiviert wird.
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9.6.2.2 SSML (Sichere Geschwindigkeitsiiberwachung: Untere Geschwindigkeitsgrenze)

Hiermit kann die untere Geschwindigkeitsgrenze fur die Sicherheitsfunktion SSM ange-
geben werden.

A GEFAHR » Wenn eine FSoE Konfiguration mit SSML ausgewahlt wurde, so wird
laufend die untere Geschwindigkeitsgrenze per FSoE Ubertragen.

» Die Einstellung fur die untere Geschwindigkeitsgrenze in der Konfigu-
ration des Sicherheitsmoduls hat somit keine Auswirkungen mehr.

» Auch eine Satzumschaltung hat keine Auswirkungen auf die untere
Geschwindigkeitsgrenze.

» Wenn nur FSoE Daten fiir die untere Geschwindigkeitsgrenze von
SSM ausgetauscht werden, so wird die obere Geschwindigkeitsgren-
ze weiterhin aus den Konfigurationsdaten genommen.

» Die untere Geschwindigkeitsgrenze von FSoE gilt auch fur den Fall,
dass SSM Uber einen Eingang des Sicherheitsmoduls aktiviert wird.

9.7 Speed (Sichere Geschwindigkeit)

Die sichere Geschwindigkeit als vorzeichenbehafteter 16 Bit Wert. Die Geschwindigkeit
ist Abhdngig vom Parameter ,Velocity Unit* (siehe Kapitel 7).

» Die Drehzahlabtastzeit und Drehzahl PT1-Zeit in den COMBIVIS
ACHTUNG Einstellungen fir die Geschwindigkeitsmessung missen beachtet
werden.
A GEFAHR » Wenn die Velocity Unit zu gro3 gewahlt wird, so kann der Geschwin-

digkeitswert Uberlaufen.

» Wenn z.B. die Velocity Unit auf O gesetzt wird, so wird die FSoE Ge-
schwindigkeit bei 32767 1/min Uberlaufen und bei -32768 1/min un-
terlaufen.

» Es missen geeignete MalRnahmen getroffen werden, um diesen Fall
abzufangen. Eine MalRnahme ware z.B. die Sichere maximale Ge-
schwindigkeit (SMS) so zu konfigurieren, dass die Geschwindigkeit
sicher begrenzt wird.
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9.8 Pos (Sichere Position)

Die sichere Position als vorzeichenbehafteter 16 Bit Wert. Die Position ist abhangig vom
Parameter ,Position Unit* (siehe Kapitel 7). Die Position ist in Umdrehungen und Teilum-
drehungen normiert. Wenn die Position unit auf 0 konfiguriert ist, dann entspricht einer 1
genau 1 Umdrehung des Motors.

A GEFAHR > Der Positionswert kann tiberlaufen wenn der Positionswert zu grof3
wird oder unterlaufen, wenn der Positionswert zu klein wird.

» Wenn z.B. die Position unit auf O gesetzt wird, so wird die FSoE Posi-
tion bei 32767 Umdrehungen tberlaufen und bei -32768 Umdrehun-
gen unterlaufen.

» Es missen geeignete MaRnahmen getroffen werden, um diesen Fall
abzufangen. Eine MaRnahme wére z.B. die Sicherheitsfunktion Si-
cher begrenzte Position (SLP) zu aktivieren und die Position durch
eine geeignete Konfiguration sicher zu begrenzen.
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10 FSoE Fehlerkennungen

Siehe Tabelle 27 und 28 ETG.5001. Die folgenden Fehlercodes werden vom Slave ge-
nutzt. Die genaue Fehlerursache kann in der Protokoll Registerkarte mit COMBIVIS aus-
gelesen werden.

Fehlercode Beschreibung

0 Reset der FSoE Verbindung.

1 Nicht erwartetes Kommando (Invalid command)

2 Unbekanntes Kommando (unknown command)

3 Inkorrekte Connection ID (Invalid connection ID)

4 CRC Fehler (Invalid CRC)

5 Watchdog abgelaufen (Watchdog expired)

6 Fehler FSoE Slave addresse (Invalid_ADDRESS)

7 Inkorrekte sichere Daten (Invalid Data)

8 Inkorrekte Kommunikations Parameter lange (Invalid com para length)
9 Inkorrekte Kommunikations Daten (Invalid communication parameter)
10 Inkorrekte Applikationsparameterlange (Invalid user parameter length)
11 Inkorrekte Applikationsparameter Daten (Invalid user parameter)
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11 Problembehandlung

11.1 Das Sicherheitsmodul beantwortet keine FSoE Datentelegramme

1.

2.

Der Bustyp wurde in der sicheren Konfiguration in COMBIVIS nicht auf FSoE gesetzt.
Uberpriifen Sie mit Hilfe des Handbuchs des Sicherheitsmoduls ob der Bustyp FSoOE ist.

Die falsche FSoE Datenléange wurde in der sicheren Konfiguration in COMBIVIS konfiguriert.
Uberprufen Sie mit Hilfe des Handbuchs des Sicherheitsmoduls ob die Datenlange korrekt
ist.

11.2 Das Sicherheitsmodul geht nicht in den FSoE Data State tber

1.

2.

Die Device CRC aus COMBIVIS passt nicht zu der tUber FSoE Ubertragenen Checksumme.
Uberpriifen Sie die Einstellungen laut Kapitel 7.

Es wurden Sicherheitsfunktionen aktiviert, welche einen Geber bendétigen. Uberpriifen Sie
ob ein Geber konfiguriert ist.

Die FSoE Adresse stimmt nicht mit der Konfiguration in COMBIVIS uberein. Uberpriifen Sie
mit Hilfe des Handbuchs des Sicherheitsmoduls ob die Control und Statuswortlange korrekt
ist.

Die Watchdog Zeit wurde zu klein gewéhlt. Uberpriifen Sie nach Kapitel 4 ob diese korrekt
ist.

11.3 Der Status der Sicherheitsfunktionen im Sicherheitsmodul ist immer STO

1.

Sicherheitsfunktionen sind 0 aktiv. Das bedeutet, dass wenn das jeweilige Bit fur die
Sicherheitsfunktion auf O steht diese aktiviert wird. Viele der Sicherheitsfunktionen enden in
STO. Wenn z.B. SOS aktiviert wird, obwohl diese Sicherheitsfunktion gar nicht mit
COMBIVIS konfiguriert ist, so wird direkt nach der Aktivierung STO ausgefiihrt. Uberpriifen
Sie nach Kapitel 9.3.1, 9.3.2 ob alle nicht bendétigten Sicherheitsfunktionen zu 1 gesetzt sind.
Uberprifen Sie ob zuséatzlich ein Eingang aktiviert und auf eine Sicherheitsfunktion
konfiguriert ist.

11.4 Welche Sicherheitsfunktion hat das Fail Safe and Acknowledge Bit gesetzt

1. Wenn mehrere Sicherheitsfunktionen zugleich ausgefiihrt werden, so ist es schwierig zu

erkennen, welche Sicherheitsfunktion das Fail Safe and Acknowledge Bit gesetzt hat. Sie
kénnen folgende Vorgehensweise anwenden:

a. Nehmen Sie die Anforderung der Sicherheitsfunktion zuriick. Die auf der Statusseite in
COMBIVIS oder per FSoE angezeigten Sicherheitsfunktionen reduzieren sich nun auf
die Sicherheitsfunktionen, welche das Fail Safe Bit gesetzt haben, oder immer aktiv
sind.

b. Uberpriifen Sie im Protokoll bei Sicherheitsfunktion Ausfiihrungszeitpunkt die Abfolge
der Sicherheitsfunktion und die Position und Geschwindigkeit. Aus der Position und
Geschwindigkeit kann meistens darauf geschlossen werden, welche
Sicherheitsfunktion das Fail Safe Bit gesetzt hat.

c. Wenn sowohl Eingénge als auch per FSoE Sicherheitsfunktionen aktiviert wurden, so
kann die Anforderung von Sicherheitsfunktionen per FSoE in der Kategorie ,Bus
Anforderung von Sicherheitsfunktionen* Gberprift werden.
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12 Anderungshistorie

Datum: Revision: Bemerkung:

12.05.2017 01 Vorserienversion

07.06.2017 02 Vorserienversion. CODESYS Beschreibung hinzugefiigt.

29.06.2017 03 Vorserienversion. FSoE Prozessdatenbeschreibung hinzugefiigt.

11.07.2017 03 Bilder verlinkt

31.07.2017 04 Kommentare eingearbeitet

12.12.2017 04 Kommentare eingearbeitet, Kapitel 9.3.2 Uberarbeitet.

26.01.2018 05 Serienversion der Anleitung

29.08.2018 06 Tabelle flir FSoE Modulkonfiguration in Kapitel 9 eingefiigt. Text zur
Installation der Beschreibungsdatei unter 5.1, 6.1 und 6.2 erweitert.
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