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AUTOMATION MIT DRIVE

Antrieb heiBt Bewegung - kontrollierte Bewegung erfordert Ubersicht und Technik - das durchgéngige System liefert die
richtige Basis fiir hohe Leistung, Wirtschaftlichkeit und Effizienz.




KEB — EINE ERFOLGSGESCHICHTE

KEB - drei Buchstaben. Initialen. Eine Initialziindung im Jahr 1972. Karl-
Ernst Brinkmann begann mit sechs Beschéftigten seine Erfolgsgeschichte.
Stetig weiter wachsend ist KEB heute ein mittelstandisches Unternehmen
mit einer Belegschaft von nahezu 1.500 Personen. Und wir sind inhaber-
gefiihrt geblieben, in zweiter Familiengeneration, ein Detail, das uns stolz
macht.

Strukturiertes Wachstum seit Gber 45 Jahren, starke Verbundenheit
zur Region und dem Wirtschaftsraum Ostwestfalen-Lippe (OWL): Ver-
lasslichkeit schafft Vertrauen - auch bei unserer Rolle als Arbeitgeber.
Lange Betriebszugehdrigkeiten dokumentieren eindrucksvoll die enge
Verbundenheit zum Unternehmen, unseren Lieferanten, Partnern und
Kunden.

KEB entwickelt mechanische und elektronische Losungen fiir moderne
Antriebs- und Automatisierungskonzepte. Das aktuelle Produktportfolio,
u.a. auch mit einer breiten Palette von Steuerungssystemen, resultiert
aus der kontinuierlichen Weiterentwicklung technischer Innovationen,
gespiegelt mit den Anforderungen und praktischen Erfahrungen unserer
Kunden.

KEB hat heute Niederlassungen und Produktionsanlagen an strategischen
Standorten in Europa, Nordamerika und Asien, alle verbunden mit einem
zentralisierten Datenmanagement und identischen Engineering-Design-
Programmen fiir die Entwicklung von Hard- und Software.

Dies ist nicht das Ende der Geschichte, sondern erst der Anfang!
Wir sind fiir die Zukunft bestens geriistet.

Die breite Ausrichtung auf verschiedene Bereiche des Maschinen- und
Anlagenbaus verschafft KEB genaue Einblicke in Bediirfnisse und Trends
der Mérkte. In der Vergangenheit basierte dies vor allem auf Antriebs-
[osungen, heute beliefert KEB bedeutende Hersteller weltweit aus einer
breiten Produktpalette.

Dariiber hinaus haben wir das Ziel umgesetzt, das Portfolio fiir die Au-
tomatisierung mit leistungsfahigen Systemldsungen zu komplettieren.
Die Entwicklung basiert auf anerkannten technischen Standards, dem
Kernelement [PCG-Technologie mit schneller Ethernet-Kommunikation
iiber EtherCAT®. Anforderungen und Anregungen fiir zukunftsorientier-
te und universelle Konzepte und Losungen beziehen wir aus direkten
Kundenkontakten.

Heute entwickeln kreative Techniker und Ingenieure leistungsfahige
Software und Hardware, optimal vorbereitet fiir das System und in einem
leistungsstarken Engineering-Tool verbunden.

Komplexe Automatisierungstechnologien erfordern zuverldssige Partner-
schaften. KEB verfiigt iiber die Kompetenz, um gemeinsam ideale Lo-
sungen zu finden, die maximale Flexibilitdt und wirtschaftliche Effizienz
ermdglichen. Unser Hauptaugenmerk liegt auf der Erfiillung Ihrer Bediirf-
nisse, von ma3geschneiderten Produkten bis hin zu groBen Serienproduk-
tionen.

Unser Spezialisten-Team steht lhnen zur Verfiigung.



CONTROL & AUTOMATION

Flexible und wirtschaftliche Automatisierungslosungen erlauben eine maximale Nutzung

von technologischen Entwicklungen in breiten Anwendungsfeldern. y n

VISUALISIERUNG, SPS, MOTION CONTROL, CNC, FERNWARTUNG

Das KEB Angebot bietet dafiir umfangreiche Hardwareldsungen in Kombination mit exzel-
lenten Softwarefunktionalitaten von der Anzeige bis zum Bewegungsprofil.

KEB — ERFOLG AUS GESCHICHTE

Firmengriindung KARL E. BRINKMANN GmbH COMBIVERT 56 Firmengriindung KEB SCHNEEBERG

Entwicklung, Produktion und Vertrieb Produktion erster eigener Erweiterung des Produktumfangs durch
elektromagnetischer Kupplungen und Umrichter-Generation eigene Entwicklung und Produktion von
Bremsen Getriebemotoren




DRIVES

Vom Frequenzumrichter bis zum Servosystem, dynamisch angebunden
in Echtzeitkommunikation oder klassisch analog/digital. Universell vor-
bereitet fiir gesteuerten oder geregelten Betrieb.

Optimale Wellenperformance fiir Drehstrom-, Synchron-, Torque-, Linear-

oder Spindelmotoren.

In Einzelachs - oder Multiachstechnologie. Bei Bedarf auch optimiert als
N Kunden- oder Applikationsgerat.

MOTOREN & GETRIEBE

Industrielle Getriebemotoren im Baukasten mit Drehstromasynchron-
oder Synchronservomotoren.

OPTIMALE ANPASSUNG VON DREHZAHL BIS DREHMO-
MENT UND DAS IN JEDER EINBAULAGE

Modulares System mit breiten Optionen zur idealen Anpassung der
Maschinenanforderungen in den Bauformen Stirnrad-, Flach-, Schnecken-
stirnrad-, Kegelstirnrad- und Planetengetriebe.

Geschaftsbereich AUTOMOTIVE COMBICONTROL C5 KEB im Wandel Karl E. Brinkmann GmbH
wird

Entwicklung und Produktion von
Steuerungen / Motion Control

zum Anbieter von kompletten
Automatisierungslosungen KEB Automation KG

Elektromagnetische
Schaltkupplungen fiir die
Fahrzeugtechnik
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Eine Erfolgsgeschichte seit iiber 40 Jahren

Technologiegetriebenes Unternehmen mit einem hohen Invest in Forschung und Innovation
Qualitdt und Lebensdauer sind unsere Leidenschaft

Kompetenz ist unser Produkt

Unsere Losungen basieren auf Standards

Offen und kommunikativ durch viele Schnittstellen und Feldbussysteme

Vom Touch bis zur Bewegung




SOLUTION

Die Wahrnehmung eines Umbruchs, Industrie 4.0. Mit der Automatisie-
rungslo

haben Sie die Maglichkeiten, Teil dieses Wandels
angiges Konzept von der Steuerungsebene bis in
it Standards, Konnektivitat, Kommunikation und
volle Offenheit der Losung.

Zu W
die A
totale

Wir beeindrucken trotz des groBen Warenkorbes durch hohe Integration
und Kompetenz als Hersteller in den Ebenen der Automatisierungswelt.

KEB bietet Riickhalt als auch Freiheit in der Umsetzung der Automati-
sierungsaufgabe. Unterstiitzung durch Menschen und von Menschen
geschaffenen intelligenten Funktionen. Denn Intelligenz ist nicht nur die
Zukunft vorherzusagen, sondern vorab darauf zu reagieren.

Dies unterstiitzen auf Echtzeit getrimmte Steuerungs- und Ethernet
basierende synchrone Feldbussysteme in Verbindung mit dynamischer
Antriebstechnik und imposanter Getriebetechnologie.

e
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STEUERUNGSSYSTEM

DISPLAY TYP SCHUTZKLASSE
Kapazitiver Touch, Resistiver Touch IP66

4:3 Format: 5,7, 8,4",10,4", 12,1, 15", 17" (5:4), 19” (5:4) IP65

16:9 Format: 4,3", 7" (15:9), 10,1, 12,1 (16:10), 15,6", 18,5, 21,5", 24" IP20

BAUFORM ZULASSUNG
Panel CE

Box cULus

Book Mount

DIN Rail

Arm Mount
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EtherCAT-
CANopen

SOFTWARE BETRIEBSSYSTEM

Visualisierung Windows Embedded Compact 7
Windows Embedded Standard 7P

Windows 10 loT Enterprise 2019 - LTSC

Q)

Steuerung/ Motion

Fernwartung @ Linux

Cloud

HARDWARE ARCHITEKTUR FELDBUSSYSTEM

SuperH RISC SH7269 Master Slave

ARM Cortex A8 - iMX5 EtherCAT® EtherCAT®, CANopen
ARM Cortex A9 - iMX6 CANopen Profibus, Profinet

Intel ® Bay Trail - Celeron ® Powerlink, EtherNet/IP
Intel ® Skylake - Core i MODBUS, ...

n
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COMBIVIS studio 6 INTEGRIERTE ENTWICKLUNGSUMGEBUNG

Assistentengefiihrte Komponentenauswahl, Feldbuskonfiguration, Antriebparametrierung, sowie IEC61131-3 Projektgenerierung und Motion
Control vereint die intelligente Automatisierungssuite von KEB. Von der Planungs- und Layout-Phase, iiber die Implementierung von Steuerungs-
sequenzen und Multiachshewegungsprofilen, bis hin zur Inbetriebnahme und Feintuning wird der Anwender von einem Werkzeug begleitet, das
von erfahrenen Applikationsingenieuren entwickelt wurde.

Auf Basis der umfangreichen Gerate, Bibliotheks- und Template Datenbank konnen schnell und einfach Losungen fiir eine groBe Bandbreite an
Applikationen generiert werden.



FREIKONFIGURIERBARE TOOLBAR

COMBIVIS studio 6

und Systeminformationen

PROJEKTORGANISATION

und Applikationsprojektierung

SYSTEMKONFIGURATION

FELDBUSKONFIGURATION UND DIAGNOSE

Antriebsparametrierung mehrkanaliges Oszilloskop

QUERVERWEISLISTE

In KEB CMOBIVIS studio 6 verschmelzen IEC 61131-3 Applikationsentwick-
lung und Antriebsparametrierung zu einem effizienten Engineeringwerk-
zeug fiir individuelle Automatisierungsldsungen.

Die Software macht dabei den Einstieg in die Programmierung nach IEC
61131-3 leicht und schafft so die Grundlage fiir unabhéngige und zu-
kunftsweisende Quellcodes mit flexibler Wahl der Programmiersprachen.
Anwender profitieren vom komfortablen ,SmartCoding” mit Werkzeugen
zur Deklaration, Fehlerdiagnose, Debugging und Online-Datenanalyse.

Der Zugriff auf die KEB Datenbank erschlieBt zudem den zeitsparenden

Zugriff auf Bedienungsanleitungen, technische Zeichnungen sowie
Datenblatter fiir die Projekterstellung und Dokumentation.

14

Mit den KEB Utilities eroffnen wir den direkten Einstieg in die Motion-
Programmierung fiir echtzeitfahige, synchron agierende Antriebe
oder auch Mehrachssysteme. Integrierte Editoren unterstiitzen bei der
Erstellung von Profilen in den Bereichen Kurvenscheiben, elektronischen
Getrieben, Winkelsynchronlauf und der Einbindung von G-Codes. KEB
COMBIVIS studio 6 vereinfacht sowohl Simulation und Visualisierung von
Bewegungsablaufen in der Biiroumgebung, als auch die Inbetriebnahme
und Anlagenoptimierung vor Ort.

Intuitive Inbetriebnahmeassistenten, digitales 16-Kanal-Oszilloskop,
Tools zur Datensicherung und Wiederherstellung sowie umfangreiche
Experteneinstellungen fiir optimierendes Feintuning von Anlagen
komplettieren die Engineeringsoftware von der Entwicklung einer Auto-
matisierung bis hin zum spéteren After-Sales Service.



INTEGRIERTE ENTWICKLUNGSUMGEBUNG E .

OBJEKTORIENTIERTE PROGRAMMIERUNG

STANDARD IEC BIBLIOTHEKEN

APPLIKATIONSBIBLIOTHEKEN
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@ HIGHLIGHTS

IEC61131-3 Applikationsentwicklung + Inbetriebnahme- und Diagnoseassistenten
Gerdte- und Bibliotheksdatenbank « (OMBIVIS studio HMI Integration
Produkt-Konfiguration +  Dokumentendatenbank




AUTOMATISIEREN MIT STANDARDS

[ COMEIVES studo &
= B PLC (6 Compact I PROJADVANCED)
[P comeivis studia HMI project
= 8l L Logic
= £} application
&) oc setings
S LD NG
@, CamCurvesiavel
& o
= I Global
ﬂ Dataserver
| ExternalFle
@ GlobalvariableList
1] ImagePool
5 symbol Configuration
T Persistentvars
=) POU
= Qo
@4 pias)
S8 BNUM_L (BNUM)
@2 struchure (STRICT)
9% Union1
+ Interfacel
=1 Languages
) ContriousFunctonChart (FRE)
(2] FunctiongiocDiagram (PRS)
[iF] tstructonList (PRG)
) LadderLogeniagram (PRG)
[8] sequentaFunctionChart (PRE)
i] StructuredText PRG)
= -2 Types
[E] Functiont (FUN)
2] myciass )
[£] pLC_PRG PRG)
() Lbrary Manager
= (58 Task Configuration
= 5 DataServerTask
@ Dataserver PRG
= €8 EthesCAT Master
&) EtherCAT _Master EtherCAT_Task
= g ManTask
] pc_ms
& Trace

= (i) EtherCAT _Master (EtherCAT Master)

= (7] EtherCAT_Master (EtherCAT Master)
[ mester_drive (xEB_SEK_generic (MOF))
[T dave_drive_1 (KEB_S6K_generic (MOP])
() siave_drive_2 (KEB_S&x_generic (MOP))

+ (i KEB_H5_SOU (KEB_H6_SingheDriveLinit_PRO_ADY)
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CHC program...
CNC settings...
COMBIVIS Scope....

COMBIVIS shudio HMI project. ..

Configuration...
Global Variable List. ..
Image Poal...
Interface..,

KEB Parameter kst...
Library Manager...

TextList...
Unit conversion. ..
Visualization. ..

“ERILEBELSEE G O

Cam table. ..

CNC program...
Dats Server...
External Fie...
Global Varisble List...
Emage Pool..,
Interface. ..

Network Variable List (Receiver)...
Metwork Yarisble List (Sender)...

Persistent Variables...
POL fior imphat dhedes....
Symbal Configuration...
Text List....

Trace. ..

COMBIVIS studio 6

= () KEBID_ETHERCAT Bus_Coupler (KES_Buscoupler (00.5.CA1-0100))
4] ¥EB10 ETHERCAT_DO_16_SO0MA (KEB_DO'15 0.54 (00.C6.CBL-0500))
() rE81C_ETHERCAT_DI_32_1M5 (KEB_DI32 trvs {00.C6.C81-0200)
# (f] KEBIO_ETHERCAT_EXTENDER 2 PORTS [KEB_Extender 2 Port (00.06.CF1-0100))
+- (7] ¥E310_ETHERCAT Bus_Cuupler_1_1 (KEB_Buscougler (00.06.CA1-0100))
4 SoftMotion General Drive Pool
= B A master_drive (KES Device)
[ parameter kst
4 Startlp
= #PE save_crive_L (GE8 Device)
@ Parameter st
# startp
= §E), save_drive_2 (vEB Device)
[ Parameter kst
' Startp
= 2 CONFIG
E} Configuration
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COMBIVIS studio 6 wurde entwickelt, damit auch komplexe Aufgaben
maglichst einfach programmierbar sind. Deshalb lassen sich zum Beispiel
mit einem simplen Rechtsklick mit der Maus Objekte hinzufiigen, Objekt-
eigenschaften anwahlen und ihre Einstellungen veréndern.

Mit dem Einsatz der Software erschlieBen sich Anwender die Mdglich-
keit, ohne weitere Investitionen mit Standardentwicklungsumgebungen
zu arbeiten. Hierzu zdhlt das robuste .NET Framework. Weil KEB dasselbe
Grundgeriist verwendet wie Microsoft Visual Studio, sind weltweite
Sprachunterstiitzung, eine standardisierte Benutzeroberflache, Daten-
zugriff und Internetanwendungen bereits integriert.

Die Arbeit mit den standardisierten Sprachen der IEC 61131-3 macht
den Weg frei, einen einmal entwickelten Code fiir zukiinftige Projekte
wiederzuverwenden. Weil PLC Open Motion Control als Motion Design
Standard eingesetzt wird, lohnt sich der Einsatz kompatibler Gerdte, die
klar definierte Bewegungsfunktionshldcke unterstiitzen.

Diese Durchgangigkeit schafft die Grundlage, Codes zu programmieren,
die wirklich herstellerunabhéngig sind. Flankiert wird das Ganze von
einem schnelleren Engineering durch kiirzere Einarbeitung und die
Wiederverwendung fertig programmierter Codes.

INTEGRIERTE ENTWICKLUNGSUMGEBUNG E .

Konzipiert fiir die industrielle Automation, bietet COMBIVIS studio 6 alles,
was Anwender zur Programmierung von Steuerungssystemen bendtigen
- Know-how-Schutz inbegriffen. Unsere Software verschliisselt deshalb
sicher die auf den Gerdten laufenden Projektcodes, damit auch spater
niemand das dahinter steckende Prozesswissen auslesen kann.

Fiir ein effizientes, zeitsparendes Engineering ist es wiederum notwendig,
Quellcodes auf eine Weise zu archivieren, dass bei spateren Bearbeitungen
die urspriinglich verwendeten Bibliotheks- und Kompilierversionen ohne
zusatzliches Suchen verwendet werden.

Sobald zum Beispiel im Rahmen von Wartungen und Optimierungen - ein
Techniker in Zukunft direkt vor Ort auf die Steuerung zugreifen will, liegt
das passwortgeschiitzte Archiv direkt im Geratespeicher. Die Plattform
verwendet fiir die Arbeit einen benutzerfreundlichen Projektnavigator,
der einen einfachen Zugriff auch auf mehrere Gerdte und die Definition
des Datenaustauschs zwischen diesen ermdglicht.

Die Erstellung von Ordnern zur Organisation aller Objekte, benutzer-
definierte Werkzeugleisten, Tastaturkiirzel und Standard-Windows-
Funktionen, wie Suchen und Ersetzen, sind nur einige Beispiele fiir diese
anwenderfreundliche Entwicklungsumgebung.

17




COMBIVIS studio 6

IEC 61131-3: AUTOMATISIEREN MIT STANDARDS

PROGRAMM POU_1
Hauptprogramm FUNKTIONSBLOCK
Code mit mehreren '
/0, aufrufbar iiber Lokale Variablen TASK MANAGER
Instanzen
——— )y | /POU_T
2...
3.
4POU_xxx

FUNKTION
Code mit mehreren
Eingdngen und einem
Ausgang, ohne Speicher

GVL
Globale Variablen- l
Liste verfiigbar in 1
allen POU

18



IEC61131-3 EDITOREN

Die Entwicklungsebene von COMBIVIS studio 6 bietet flexible Program-
miermdglichkeiten, vollstandige Online- und Offline-Funktionen, Kompi-
lierer sowie Komponenten zur Konfiguration, Visualisierung und Diagnose.
Alle Editoren sind dank der Entwicklungsimpulse aus dem Kreis erfahrener
Anwender so praxisnah konzipiert, dass sie sich einfach und zeitsparend
nutzen lassen. Die KEB-Software nutzt als Basis die international standar-
disierten Programmiersprachen der IEC 61131-3:

Kontaktplan (KOP)
Funktionsplan (FUP)
Anweisungsliste (AWL)
Continuous Function Chart (CFC)
Ablaufsprache (AS)
Strukturierter Text (ST)

EY

HIGHLIGHTS

INTEGRIERTE ENTWICKLUNGSUMGEBUNG E .

Im Online- wie im Offlinemodus kann der Code per Tastendruck zwischen
KOP, FUP und AWL umgeschaltet werden - und wird dann automatisch
konvertiert. Funktionen, Aktionen und Methoden werden unterstiitzt
und kdnnen in einer anderen Sprache als die iibergeordnete Programm-
Organisationseinheit (POE) programmiert werden. Auf Funktionshldcke
und Befehle ldsst sich direkt oder per Drag & Drop aus einer Toolbox heraus
zugreifen.

Dariiber hinaus bietet COMBIVIS studio 6 intelligente Eingabeassistenten,
automatische Ausfiillfunktionen und eine erweiterte IntelliSense-
Funktionalitat. Bei der Entwicklung der Anwendung stehen kontext-
sensitive Befehle per Rechtsklick mit der Maus oder per automatischer
Erstellung von Sprachkonzepten zur Verfiigung. Es gibt keine POE-
Begrenzungen innerhalb der Plattform. Allein die Hardware-Ressourcen
legen die Grenzen fest.

Die sechs weltweit verbreitesten Programmiersprachen

Objektorientierung auf Hochsprachenniveau

Umfangreicher Werkzeugkasten und Standardbibliotheken

Moderne Smartcodingfunktionen




COMBIVIS studio 6

STRUKTURIERTER TEXT (ST)

Dank des High-Level-Sprachkonzeptes empfiehlt sich der strukturierte Ist etwa ein IF-Codeblock zu erstellen, fiigt der Editor automatisch das

Text (ST) der IEC 61131-3 vor allem fiir das Programmieren von Schleifen, ~ notwendige END_IF hinzu und riickt den Code-Platz im Block ein, so dass

Zustandsmaschinen und Prozesssequenzen. Wenn Programmierer bereits  die nachste Codezeile eingegeben werden kann. Platziert der Program-

mit Sprachen wie ,C*, ,PASCAL" und ,BASIC" arbeiten, sind sie mit ST  mierer den Cursor auf dem IF-Stichwort, wird das zugehdrige END_IF

schnell vertraut, weil der Editor Funktionen bietet, die von anderen High-  automatisch hervorgehoben, was das Programmieren langer, verschach-

Level-Sprachentools bekannt sind. telter Bedingungen erleichtert. Dariiber hinaus lassen sich Codebldcke
durch einfaches Klicken auf die Symbole ,-“ oder ,+" links neben der
Initialanweisung auf- und zuklappen.

1] StrecturedTest x -
- + ¥ PROGRAM Structured Tt ¥
Scope Mami Addreit Dats type Irtializaticn  Comment  ARrdites - |_D__
# VAR Stale INT
# VAR lewpassl KEB_LowRassFilter
# VAR Analoginput REAL
# VAR SetValue REAL
# VAR  Facter REAL

# VAR Pl KEB_FID

CASE State OF

IF Init()=TRUE THEM
State:=10;
END_IF

lowpassl(
bEnable:=
rInputValue:= AnalogInput,
rFilterTima:= ,
bz
S/scale value

SetValue:= lowpassl.rOutputValue/ Factors

Pidl(
bEnable: ,
rIn_value:= SetValue - ActualValue,
rTotal limit low:= MinLevel,
z‘l‘c‘_.:l_'_'_:nit_h:g'::- MaxLevel,
rout_value=> Actuator

¥z
END_CASE

ErrorHandling(); //handle errors

Strukturierter Text (ST)

@ HIGHLIGHTS

+  Kompakter Programmcode
- Programmieren von Schleifen, Zustandsmaschinen, Prozesssequenzen
+  Alle Vorteile einer modernen Hochsprache

20



ANWEISUNGSLISTE (AWL)

Die Anweisungsliste (AWL) innerhalb der [EC 61131-3 zdhlt zu den
bekanntesten Programmiersprachen, weil sie seit den Anfangen der
Automation zum Einsatz kommt. Bei der AWL handelt es sich um eine
einfache Sprache, die auf einem Akkumulator-Laden-Speichern-Modell
basiert. Bei jedem Vorgang wird primar erst iiber den LD-Befehl ein Wert
in den Akkumulator geladen und dann der gewiinschte Vorgang aufgerufen.

INTEGRIERTE ENTWICKLUNGSUMGEBUNG E .

Dieses Ergebnis wird dann in den Akkumulator geschrieben und ist
iiber den ST-Befehl in Variablen speicherbar. Der AWL-Editor unterstiitzt
alle IEC 61131-3-Operatoren, unabhdngig davon, ob die Vorgange einen
oder mehrere Ein- und Ausgange besitzen. Wie bei den anderen Stan-
dardsprachen auch stehen Befehle, Negationen, Spriinge und Set-/Reset-
Befehle zur Verfiigung.

HIGHLIGHTS

Maschinennahe Assemblersprache
Registerbefehle und Spriinge
Retrofit-Applikationen

1] Instructionkist X -
P2 8 ¥ PROGRAM InstructionList B
Scope  Mame Address  Datatype Initiglization  Comment  Atributes -G
# VAR KED_LowPFassPilter_O KEB_LowPasshite
& VAR Analoginput REAL
& VAR Factor REAL =
- — .
CAL BEB_LowFassFilter O
bEnable:= TRUE,
lue:= Analoginput,
FLlter i
cPzesecValue:= )
L FER LowPassFilter O.rOutputValus
DIV Factor
=T Actvalue
[ SetValue
f) Acthaloe
sT EER PID O.rIn_value
CAL KEB_PID O =
rEnable:= true, &
By coor
¥ Delets
[T irsert Metwork
[E  tnsert Metwork felow)
B Insert label
& 4  Topgle network comment stabe
T Ii5 Insert IL line below
LD BEB_PID 0.rOut_walue B Cuvte e
5T Actuater
AL ErrorHandling()
Anweisungsliste (AWL)

21




COMBIVIS studio 6

FUNKTIONSPLAN (FUP)

Der grafische Editor der Funktionsbausteinsprache (FUP) stellt eine  Eingdnge lassen sich etwa ohne zusdtzliche Funktionshldcke fiir steigende
Kombination aus stufenartigem Kontaktplan und kompaktem Funktions-  oder fallende Flanken definieren oder negieren.

blockschema dar. Fiigt der Anwender ein neues Element ein, werden die  Ausgange unterstiitzen Set-, Reset- und Sprungkonfigurationen. Wie beim
Verbindungslinien automatisch hergestellt. Die FUP-Toolbox ermdglicht ~ KOP-Editor, ist ein Aktivierungseingang (EN/ENO) zum Funktionshlock
dabei das Programmieren per Drag & Drop. hinzufiigbar, so dass dieser nur auf Wunsch ausgefiihrt wird.

2] Funchonbiodiagram X - TodBox )
FROGRAM FunctienBlockDiagras - E.! Gl
VAR 3= [ Wetwmrt
‘B Lawh i1e 0: EEB B rilear: = i ban
EEB_LowPassFilter_0: KEB_LowPassFilter:

AnalogInput: REAL; W Boxneh ENENG
Factor: REAL; - dppgaagns

- + o
ActValue: REAL; - e
e et

o=
= Tow
=” Tor
-,
& o
- PO
[ ErrorMasaling k[+fa (ool - ) Aosss
v Bl Crtetus Fasmeschat

Funktionsplan (FUP)

@ HIGHLIGHTS

+  Programmieren per Drag & Drop
«  Ubersichtliche grafische Darstellung
+  Kompakte Funktionshlockdarstellung
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KONTAKTPLAN (KOP)

Auch bekannt als Kontaktlogik oder Relaislogik, zeigt der Kontaktplan
(KOP) den Code als elektrischen Kreislauf an. Durch die leicht verfolgbare
Darstellung von Kontakten und Relais ist KOP gerade bei Steuerungspro-
grammierern beliebt. Boolesche Ausdriicke werden durch die Verbindung
von Relaiskontakten mit Spulen von der ,Power Rail” links bis zur ,Com-
mon Rail” rechts dargestellt.

INTEGRIERTE ENTWICKLUNGSUMGEBUNG E .

Eine funktionsreiche Toolbox, die in boolesche, mathematische oder auch
logische Operatoren unterteilt ist, ermdglicht es dem Programmierer, die
KEB-Steuerung wie eine Standard-SPS zu verwenden - allerdings mit der
Leistungsfahigkeit einer programmierbaren Automationssteuerung.

—flAtamm

#] Ladderoogiiisgram X - |
) L PROGAAM Ladsarlogalagram B~ t‘::"

I mewern

Scepe  Mame Bddsn  Detabype  Ietiaknfion  Comment  Amrbutes B = 2

# WAE Buttesi BOOL £ O o PTG

# ViR Bl B2 ——Raugment

# e Autolssbeled Lt -+

# WA AuloHods BOOL g e

# i masuslFode BooL o gt

# VAR Butbesd BaoL - T tran
B Soscute

- = Beslran Operator

B AND T Inpts)
A AR [ Inpeis)

B O3 Inpsts)
il R (3 ot
B MOR (2 gt
* iHath sperstors
* Qaher Opevaiors
= hmction Blocks.
o LEG

"
-4

= metwors
AF Contact
W% Negaed cantest

IEaE!

LR
‘¥ Faraiel negated contac
<% {od

o ol

o Eover el

;| TN

R TP

LR

K=

W MoE

# lamp

- Eenen

T Sranen

3~ Branch Rurtiind

2o %

EY

HIGHLIGHTS

«  Grafisch, netzwerkorientiert

Kontaktplan (KOP)

+  Boolesche Terminologie und Schaltbedingungen

«  Perfekt fiirI/0-Handling
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COMBIVIS studio 6

ABLAUFSPRACHE (AS)

Als grafische Sprache nimmt die Ablaufsprache (AS) in der Praxis die  Hierbei sind auch mehrere Schritte parallel oder in alternativen Zweigen
Form eines Flussdiagramms ein. Hierbei sind die Aufgaben (Tasks) einer ausfiihrbar. Die Programmiersprache zwischen Schritt und Ubergang ist
Programmabfolge iibersichtlich aufgeschliisselt und dabei als einzelne  unabhdngig wahlbar.

Schritte oder Blocke des Programmcodes dargestellt. In den Schritten de-

finierte Aktionen werden ausgefiihrt, solange der Schritt innerhalb eines  Der AS-Editor von KEB unterstiitzt alle vom IEGStandard festgelegten
Programmdurchlaufs aktiv ist. Bei der Ablaufsprache lassen sich Uber-  Anweisungen zur Programmierung von Schritten in Unterprogrammen
gangshedingungen definieren, die wahrend des Ubergangs von einem  sowie den Ubergangsbedingungen.

Schritt zum ndchsten auszuldsen sind.

] SequentialunctionChart x - | [l il
] #* X PROGEAM SequentialFunctionChart B ==
= 0 e
Scope Hame: Address  Databype  Imitialization  Com * | + Transmion
# VAR IsRDOme BOOL 3 a Aios
# VAR HomingDome BOOL | I Jump
# VAR AstomodeActive BOOL [ Macre
# VAR ManualModeActive B o Brandh
# VAR MeodeDOne BOOL
# VAR Start BOOL
=
Init
1
=I== InitDone
Homing
£] [x]
o= BomingDone
Sele
Antobods Hanualiode Ll il
F Falae
B B
1] DelayedScop
== Hode Done
Eject
¥
E | X
-—If-!I: ection! e
& Ina
Ablaufsprache (AS)

@ HIGHLIGHTS

Programmieren per Drag & Drop
Ubersichtliche grafische Darstellung
Kompakte Funktionsblockdarstellung
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FREI-GRAFISCHER FUNKTIONSPLAN (CF()

Beim freigrafischen Funktionsplan (Continuous Function Chart, CFC) han-  Die Toolbox enthélt gangige Werkzeuge wie Kommentare, Set-/Reset-
delt es sich prinzipiell um eine andere Implementierung der Funktions-  Ausgange, Negation und Spriinge. Generell schafft CFC als grafische
bausteinsprache (FBS). Im Vergleich zu anderen stufenbasierten Editoren ~ Sprache innerhalb der IEC 61131-3 die Grundlage, dass Entwickler ihren
kann der CFG-Nutzer auch kontinuierliche Verbindungen - beispielsweise  Code in der optisch geeignetsten Form darstellen kdnnen. Automatische
Feedback-Schleifen - programmieren. Instanz-Erkennung und Verbindungen zwischen vorausgewdhlten Pins
sind ebenfalls verfiigbar.
Die Verbindungen zwischen Eingangen, Operatoren und Ausgangen unter-
liegen keinem Automatismus, sondern sind das Ergebnis der individuellen  Eine funktionsreiche Toolbox, die in boolesche, mathematische oder auch
Programmierung. Die Ausfiihrungssequenz lasst sich so anpassen, dass  logische Operatoren unterteilt ist, ermdglicht es dem Programmierer, die
Nutzer immer die vollstandige Kontrolle iiber das Programm behalten.  KEB-Steuerung wie eine Standard-SPS zu verwenden - allerdings mit der
Dies wird durch kleine griine Zahlen in der oberen rechten Ecke einesjeden  Leistungsfahigkeit einer programmierbaren Automationssteuerung.
Funktionsblocks angezeigt.

:i_ Init
2 Calculation
= KEE_LowPassFilter_0 'y
4 ErrorHandling KEB_LowPassFiler 0] ov
TRUE bEnable rOutputValue
Analoginput tinputValue Faclor |
=rCycleTime
=frFilter Time
—{rPresetValue
KEE_PID_O o
= KEB_PID =1 n
SUB'Y  [TRUE _}penabie rOut_valve
i value -
kP [/
| =Tl L
4TD bi_limat_activer
—rTotal_gain bTotal_limit_active—
—timCycletime
—bReset_|
—{rl_limit_low
—{el_limit_high
rTotal_limit_low
Max\alue rTotal_limit_high

Frei-grafischer Funktionsplan (CFC)

@ HIGHLIGHTS

Grafisch, netzwerkorientiert
Boolesche Terminologie und Schaltbedingungen
Perfekt fiir |/0-Handling
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COMBIVIS studio 6

SMARTCODING

Die Automatisierungsplattform COMBIVIS studio 6 von KEB bietet dem Programmierer zahlreiche Assistenzsysteme. So zeigt zum Beispiel der Eingabe- und
Autodeklarationsassistent die gerade verfiigharen Bausteine und fiigt diese konform zur Syntax ein. Dank Funktionen wie Autoformatierung, Einriickung,
automatische Code-Komplettierung und Syntax-Highlighting verkiirzt KEB die Engineering-Zeiten und erleichtert gleichzeitig Einsteigern den Start in die
[EC 61131-3-Programmierung.

Das Hervorheben von Fehlern schon vor dem Kompilieren mit Anzeige von Tooltips zur Fehlerbehebung ist hierbei besonders hilfreich.

Input Assistant s

Textsearch | Categors

Varisbles & Mame Type Ovigin
Hodule Calls B, Ervartianding

Imptancy Colly * {} lobrithercmiib

Fencticn Blocks % |} KEE Base

Keywerds 2

{} KEB_Comm_Chesnebiander
1) kEB_Drive_Lininy
& |} KEB_Gateway_Utity
# {) xEB_sMc_ummy
= 4} standend
® ) Bastable Fusction Blodes
¥ 2 Counter
) Miscellaness
= 2 Timer
K] ToF
) Tom
mw

= 1 Trigger -

Egnversica Dpesions

#| Sructured view

o Ingert with arguments Iraert vath ramepace preflx
Documentstion:

FUHCTION_BLOCK TON

On-Delay timer, § becomes TRUE, when PT i elapsed, since EN had a rising edge, and remained TRUE. .. cdsiranges:: |
IN: [TRUE FALSE] <FT: [0..255] :~PT_0LD: [0..255] :Q: [TRUEFALSE] :ET: [0..4294967295]

IN |BOOL VAR_INPUT  starts timer with rising edge, resets timer with faling edge
FT TIME VAR_INFUT  time bo phss, before Q is set

[ =

Eingabeassistenten

HIGHLIGHTS

Eingabeassistenten mit automatischer Deklaration, Vervollstandigung und Formatierung

Statische Analyse

Syntax- und Error-Highlighting
Refactoring

Projektvergleich
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e =2 Gateway
2 visu
@ cv_arp
ImageFool
m Library Manager
=-[E] PLC_PRG (PRG)
@\ ErrorHandling
PrecompileErrors (PRG)
@ SampleReadDriveParameter (PRG)
SampleReadMultipleParameter (PRC
Sample\WriteDriveParameter (PRG)
= Task Configuration

&

N

IF Start THEN
PLC_PRG ()
x| END IF

g

m

Precompile

| Messages - Totally 2 error(s), 0 warning(s), 0 message(s)

~ ||€3 2 error(s) | 0 warning(s) | €% 0 message(s) | >

Description

€ C0046: Identifier ‘Start’ not defined

€ C0189: ;' expected instead of 'END_IF'

Project Object
Sample_Gateway_CEHMILC+EtherCAT+FS

Sample_Gateway CEHMILC+EtherCAT+FS

PrecompileErrors [C6: PLC Logic: gateway_sample]
PrecompileErrors [C6: PLC Logic: gateway_sample]

Error-Highlighting

Uber die statische Analyse lasst sich das Projekt jederzeit auf unbenutzte Variablen oder doppelte Speicherzugriffe priifen. Das Refactoring macht es
leichter, objektbezogene Bausteinnamen zu éndern und Programmierstandards nachtréglich zu pflegen.

Refactoring
Rename "GYL_APF.Error’ to "Errord’,

= B cs
=80 rcioge
= £ gateway_sample

ﬂ Gatewsy
@ svi_arp
@ cvi_carmmay
':I Imagerodl
& KEB_VISU_Gatewnyfry
&) kEn_visu_Maste
@] KEB_VISU_Taskbar
] KEB_VISU_VisuSelscion
- Library Eanager

- [i] pic_prs

B} Errorttanding

[B) Precompilefrmm

Fe
et

END

lobal

licactlion

app

VAR GLOBAL

CycleTimeUs:ULINT;
CycleTime: TIME;

StatusText :STRING:="HNc //clebal status text

1l err

Error2:BOOL; / /Globa or flag

Reset:BOOL; F/Global error reset

ResetOld:BOOL; //reset from last cycle (usage for edge detectig
VAR

"

Cangel ]

Refactoring
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COMBIVIS studio 6

DEBUGGEN UND UBERWACHEN

Damit die im Engineering erarbeitete Programmierung in der Praxis  Programmierbare Haltepunkte ermaglichen die schrittweise Sequenz-
auch sicher funktioniert, sind intensive Testroutinen notwendig. Zum  analyse. Der Callstack zeigt die Aufrufreihenfolge verschiedener Pro-
Funktionsumfang von COMBIVIS studio 6 gehdren parallel zu den benut-  grammteile. Uber die Ablaufkontrolle lassen sich die Variablenwerte
zerfreundlichen Programmierwerkzeugen auch leistungsstarke Tools fiir ~ wahrend der Laufzeit zu jeder Codezeile gleichzeitig anzeigen. Wird eine
Debugging und Inbetriebnahme. Gerade bei strukturell anspruchsvollen  Variable in mehreren Programmteilen verwendet, hilft die Querverweis-
Projekten mit einer Vielzahl an Unterprogrammen und Variablen ist dank liste, direkt zwischen allen Verwendungspunkten zu wechseln und listet
der Debugging- und Uberwachungsfunktion eine schnelle Diagnose und  dabei auch Zugriffstyp, Zeilennummer und Deklarationsort auf.
Fehlerkorrektur maglich.

Piepaied vabet
4 fisample countar
Crc[@#i8]] := Coc[EiEON1;
Cre[gEgg] := Crc[ZEEi
CoufgEiE) :~ Coo[EIEH
] IF Cncfidii3] >= CncMaxInternfio00) THEW //Check limit
10 ValidfRDE]: =TRUE:
12 ELSIF Cnt[2£33)] « 0 THEW
13 setError (ErrID:=T KEE_SAMPLE ERROR.INVALID DATA[ 3 Bs
14 ELSE
18 ValidfAE s =FALSE;
Beobachtungfenster 16
17| END IF
Ablaufsteuerung
Cross Reference List
MName: bPowerDrives - W S I per)
POU Variable Access Type Scope  Address  Location Comment
GVL_STATUS bPowerDrives  Declaration  BOOL Global Line &
INIT_ENTRY bPowerDrives Write BOOL Global Line 1, Column 1
MOTION bPowerDrives Read BOOL Global Line 18, Column 1 (Impl)
MOTION bPowerDrives  Read BOOL  Global Line 93, Column 1 (Impl)
MOTIONMASTER bPowerDrives Read BOOL Global Network 1 f Operand ‘bPowerDrives’ (Impl)
READYTOSTART_ENTRY  bPowerDrives  Write BOOL  Global Line 1, Column 1
RESETERRORS_ACTIVE bPowerDrives  Write BOOL Global Line 4, Column 1
Querverweisliste

HIGHLIGHTS

Online Werte lesen, schreiben, zuordnen Querverweisliste

Programmierbare Haltepunkte Eventlogger

Ablaufkontrolle Benutzerdefinierte Uberwachungsfenster
Projektvergleich Bindre, dezimale und hexadezimale Umschaltung
(allstack Mehrkanalige Trends mit Triggerfunktion
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Die Tracefunktion zeichnet fiir eine weitere Analyse mehrkanalige Dia-
gramme in einem Ringspeicher zyklusgenau auf. Damit ist die Basis
geschaffen, Soll- und Ist-Werte visualisiert zu vergleichen oder auch
Fahrprofile mit gleichzeitiger Darstellung von Position, Geschwindigkeit,
Beschleunigung und Ruck zu optimieren.

Ferner stehen beliebige Variablenzustande als Triggerbedingung zur
Verfiigung. Die Skalierung jedes Kanals erfolgt automatisch oder manuell.
Die Wertetabellen sind zur Weiterverarbeitung oder Sicherung ex- und
importierbar.

B> O

= E e (8o § ereo mee | s o e oesoss | ()] R Uulu’ iEEymaage | ] e e e

B ey e ) e g | ) rog s K|
EEa

st e 8 D |

T it

P b e i i [t it

Pl oI St il

e dlante Lakeady

Trace
O 3 @ | FaceptBod + Aceptsnge - |||
{Current Project) sample_FB_34.34.project (MACS\FUNCTIONBLOCK Template)
= I Device |8 F 0 pevice -
= 0l PLCLogic B PLC Logi |
= 3 sample €} sample s
[N] checkBounds [B] checkBounds
] CheckPointer (&] CheckPainter
@ s @ v
] Imageres 1] Imagersd
= [B) E£8_Enable (5] xEB_Enable
[ ResetOvtous [ ResetOutous
B setErrar 5% setErrar E
[ Work [y work
= [H) ®EB_Brecute ) xEB_Execute
(B Getinputs (5% Getinputs
[Fa ResetOutovs [y Resetontpus
[y setemmor [y setErrar
(W3 worke (B worke
il ubraryManager 0] ) uibrary Manager
5] mc_rec Bl ) me_prc
8] samplecrc 0 8] samplecre
] SampleFBD 0] 0] SampleFBD
= [ TaskConfiguraten [# Task Configuraten
& main_tagk & main_tasic
P2 T_KEB_SAMPLE_ERROR P2 T_KES_SAMPLE_ERROR
#2 T KEB SAMPLE STATE ## T KEB SAMPLE STATE r
Comparng ppbons: Ignore whitespace: OFF  [gnore comments: OFF  Ignore proper ties: OFF
Compare Statshcs: 0 additon(s) 0 deletion(s) 6 changs(s)

Projektvergleich
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COMBIVIS studio 6

SIMULATION

Friihzeitig testen und Fehler finden, statt erst wahrend der Inbetriebnahme  Einer davon ist zugeschnitten fiir die SPS-Logik, in dem sich Variablenwerte
beim Kunden mit dem Code-Debugging zu beginnen: Weil wahrend der  und Quellcodeverhalten testen und validieren lassen.

Programmierung die reale Hardware in der Regel nicht zur Verfiigung ~ COMBIVIS studio 6 bietet auBerdem moderne Tools zur Simulation der
steht, sind mehr denn je Simulationswerkzeuge gefragt. Sie schaffen  Achshewegung auf demselben PC, auf dem sich die IDE befindet. So hat
die Grundlage, sich wahrend der Inbetriebnahme auf die Leistung einer  der Programmierer die Mdglichkeit, neben der SPS-Logik auch noch das
Maschine zu konzentrieren, statt auf die Verlasslichkeit der Software. ~ Maschinenverhalten zu priifen — selbst bei nicht angeschlossenem Motor

COMBIVIS studio 6 stellt deshalb mehrere Simulatoren zur Verfiigung. und Kommunikationssystem.
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ASSISTENTEN

Online- und Offline-Assistenten sind fester Teil von COMBIVIS studio
6 - vor allem, um das Engineering einfacher und schneller zu machen.
Mit dem Motorkonfigurationsassistent ist es zum Beispiel mdglich,
auf die KEB-Motordatenbank sowie Datenbanken anderer Hersteller
oder Programmierer zuzugreifen. Zudem lassen sich Drittdatenbanken
problemlos mit anderen COMBIVIS studio 6 Nutzern teilen. Der
Programmierer kann dariiber hinaus eine vollstindige Prozessdaten-
Mapping-Konfiguration mit Hilfe des Prozessdaten-Startassistenten
erstellen.

INTEGRIERTE ENTWICKLUNGSUMGEBUNG E .

Ein zweites Beispiel fiir effizienzsteigernde Assistenten ist der Anti-
Cogging-Assistent, in den die ganze Erfahrung von KEB im Bereich
Bewegungsfiihrung eingeflossen ist. Der Hintergrund: In vielen Féllen
kommt es bei Permanentmagnetmotoren aufgrund des inneren
Aufbaus und der Magnetausrichtung zu Rastmomenten, die sich auf die
Regelschleife iibertragen und zu Instabilitdten oder Ungenauigkeiten
fiihren. Mit Hilfe des Anti-Cogging-Assistenten kann der Benutzer
Rastmomente von Permanentmagnetmotoren wirksam eliminieren.
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COMBIVIS studio 6

COMBIVIS KONFIGURATOR

Der COMBIVIS Konfigurator steht fiir ein Werkzeug, mit dem sich KEB Automatisierungs-
systeme einfach modellieren lassen. Verschiedene Assistenten und die intuitive graphische
Benutzerober-flache machen die Arbeit komfortabel und schnell. Die erstellte Konfiguration
&sst sich nach Abschluss unterschiedlich verwenden. Zum einen kann sie 1:1in eine technische
Dokumentation oder die Teileliste eines Angebots einflieBen. Zum anderen lassen sich daraus
auch COMBIVIS oder COMBIVIS studio Projekte generieren. Weiterhin vereinfacht der Konfigu-

PROJEKTGENERIERUNG
rator den Zugriff auf die technischen Daten sowie Dokumentationen aller Gerdte aus der KEB
Antriebs- und Automatisierungswelt.
TECHNISCHE DATEN
- Il.;:rld:-l:::::‘o\ Gommsdatcn  Gohass | Optces
G6 k2 F& (DM
L]
o : :c-v x:::_'-"“- e gueacrafin, | ik Opoosee. | Aceassarger
u [E— \

s Usiouchelgewmdufes | Gowmsduion  Gciass  Dpsces
G Inagpali

A B (= E

TIINE

o TehmicsDwmn | st gmacwtm, | G | Optoam | ASeamege

Dymamnic Line 0

Tl s ikrter e

FTIsMEF -2 4M Badie 82 dor fiesion Lestrhgon seomdan | 12 e
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el el el R el e e

“WUE @0 & ATER = o

TOOLBOX

DESIGNER

DOKUMENTE

HIGHLIGHTS

Zugriff auf aktuelle Produktdatenbank

Intuitive Assistenten zur Produktauswahl

Zugriff auf technische Daten und Dokumentationen
Anzeige aller Schnittstellen und Verbindungskomponenten
Umfangreiche Exportfunktion fiir Teileliste

Automatisierte Projektgenerierung

33



COMBIVIS studio 6

COMBIVIS STUDIO HMI: INTEGRIERTE VISUALISIERUNG

Mit dem Ziel, professionelle Visualisierungen so einfach wie nur mdglich zu machen, bietet COMBIVIS studio HMI eine umfangreiche Vorlagenbibliothek,
leistungsfahige Werkzeuge und den schnellen wie direkten Zugriff auf die Prozessvariablen der angebundenen Steuerung. Gleichzeitig machen es gerade
komplexe Projekte notwendig, eine parallele Bearbeitung von Steuerungs- und Visualisierungsprojekten durch mehrere Entwickler zu ermdglichen,
wodurch rein integrierte Losungen an ihre Grenzen stol3en.

COMBIVIS studio 6 ermdglicht durch die Verlinkung zwischen Visualisierungs- mit Steuerungsprojekten sowohl den automatisierten Variablen- und
Treiber-Austausch, also auch die parallele Bearbeitung im eigenen SCADA Designer COMBIVIS studio HMI.

Datei Bearbeiten Ansicht Projekt Erstellen  Cnlne Debug Tools Fenster Konfigurater  Hilfe
BEEEB ERI&E » « s BEXIALGIBIR O %5 2 & &I
Navigator >4 x B2 Symbolkonfiguration x
CORMILC_3.5. 9. 1045TC456_Vi0 = Ansicht ~ | [¥¥ Erstellen | [2YEinstellungen ~ Tools ~
Eljg C6 (C6 HMI LC BASIC) - " . - : e
Gednderte Symbolkonfiguration wird mit dem ndchsten Download oder Online Change ibertragen
= Eill sps-Logik
= U CiaControlSample Symbole Zugriffsrechte Maximal  Attribut Typ
+ 2 Gateway =-F] Caonstants
-2 samples [7] # Compilerversion “# VERSION
-2 VISU [T # RuntimeVersion " VERSION
@ cv_per = GVL_aPP
ImagePool [C] # Automodevelocity El ARRAY [0..1, 0..1] OF REAL
) sibiotheksverwalter [C] # ControlDrive k] ARRAY [0..1] OF KEB_CIA402_DriveControl
#-[] Drivecontrolsps (FB) [l 4 ControlDrivel "y KEB_CIA402_DriveControl
[ motion (PRG) [ # CycleTime " TIME
+-[5] PLC_PRG (PRG) [] # CycleTimeUs ™ ULINT
"8 symbakonfiguration [l # Drive 4 ARRAY [0..GVL_APP.DRIVE_CNT] OF T_KEB_CIA402_DRIVE
£ @ Taskkonfiguration [7] # DriveMode " ARRAY [0..GVL_APP.DRIVE_CNT] OF INT
B 10DrUPS (oDrvPS) # Error £ £ BOOL
[ EtherCAT_Master (EtherCAT Master) # Reset £l £ BOOL
|Globaﬂ'exﬂ.ist [7] # Resetold £ BOOL
(& b # StatusText » “» STRING
i) Bibliotheksverwalter =[] [E] GvL_GATEWAY
H Frojektinformationen [C] # Channelhandler k] KebChannelHandler
B2 scope +-[][5] Gateway
=-[1 5] teConfig_Globals

e TTET P77 7 e

i T PO o 7

CONTROL HMI

HIGHLIGHTS

Automatisierter Treiber- und Variablenaustausch

Parallele Entwicklung von HMI- und Steuerungsprojekten
Ein HMI und verschiedene Steuerungsquellen
Ubergeordnete Archivierungsmaglichkeiten
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DOKUMENTENDATENBANK - IMMER AUF DEM NEUESTEN STAND

Mit zwei Klicks zur Dokumenation: Die KEB Dokumentendatenbank stellt dem Anwender eine vielfdltige und flexible Wissensdatenbank zur
Verfiigung. Hierbei stehen - individuell ausgewahlt - Inhalte anschlieBend auch Offline - beispielswiese im Rahmen einer Inbetriebnahme - zur
Verfiigung. Die Datenbank informiert ferner Anwender iiber Programm-Updates sowie neue Inhalte, die bei Bedarf automatisch aktualisiert werden.

(2 Update. [E=S N =]
| Zage ruar aepichiens Updstes

Hame Irvsaogrt Werfugher Detah  Update

A i ¥ Deolosrrente
Anitungan [Deoteh] 1 gebadert [+ 14 57 W) - 4
Arleitungen [nsemational nglech 1U51 Inghech {381 1 re | entlernt, 1 gedncert (2825 MBI| =
COMENIEL & Bedemngrnistung 2 gebncders [+ 118 ME) - ‘
COMENS 8-Dokuments = =]
Fagy - 7
Kataloge |Dwstect] o= =]

[rr— - -

- ¥ Farsmetereschesiungen

KEB Paiberoitir Dicription [Fanorl) 1047 2017 7

EE Pacarneter Update [Pacslpdate.e=l] 18092017 ¢

st Documdntpton (RarsDocemensionl] | 15092017 7
KB Wizaed Descripton [Wizardsomi) mmanT ’
E tearten Schlalien

Ein einfacher Rechtsklick auf einen Parameter zeigt ohne Umweg die dahinter liegende detaillierte Beschreibung an. Des Weiteren ist eine Auflistung
aller zum Produkt zugehdrigen Dokumente und Dateien maglich.

De\um. Devce parameters Eaunnmu], mm|wam[ﬂnm_
Group-Parameter- Name Parameter wabue
= rurun parameter

" FUL: Exception state [

% ruli: waming bits - |i: Watch displayed parameters i

% ru03: warning state - Wokchssiechd pesmatens,  -FI0 The faults are coded according to e following table:

e b b . -width i E - . .
“ fu:; senply un; l..ﬁ 4 Column-width automatically 3 T T Cescrption 01
e “‘06' e d"'"" |y Copy Contral+C D | noexcepion MG emmor 0000
& rulh: ramp out diaplay - T | [

» o = Ohvercunrent delecion al the power circut has Ingoert
% rul7: act. frequency <|¥2] Copyfeendsd) | Comtrod-ShltC | - {1 Wt reut pwer mosh e detectnn ™
@ rull: sct. valoe & Display group shortouts FE rceeed avee turnnt el 0t cont cand
@ ru09: st encoder speed 2 e | | 4 | ERROR cveroument snalog (4.5 incomict satting of the Sontroler o the Kegee w2300
& Tul0E ML SORMERE Carment reate pararneter list from selection | Imrm:h-m.m-‘:i
e L WS A : Generate JEC 61131-3 Code 5 5§ | ERROR over potential (2B dacreaticn ramp toc: amall_ braking resstor not | (n3210
W rulZ: et meactive currest . Fand ShifteF1 1 i, DR IR Bala )
in docurmentation... . ' 1
% rull: peak appacent cumrent =k 4 B | ERROR Ader pobietal Uripreoliags i DO ek 220
1. Schritt 2. Schritt

@ HIGHLIGHTS

+  Automatisches Online Update

« Individuelle Auswahl von Offline-Inhalten
- Direkte Suchfunktion nach Parameterdokumenten
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COMBIVIS 6: ANTRIEBE IN BETRIEB NEHMEN, DIAGNOSTIZIEREN UND OPTIMIEREN

Das bekannte KEB Parametrierungs- und Diagnosetool COMBIVIS 6 bietet in der Version 6 neue Werkzeuge, mit denen sich Antriebe noch leichter in
Betrieb nehmen und optimieren lassen.

Assistenten leiten Anwender intuitiv durch die Grundeinstellungen eines Antriebs. In der Expertenansicht schaffen umfangreiche Zusatzeinstellungen
zudem die Grundlage, weitere Feineinstellung vorzunehmen, um den Antrieb noch besser an die jeweilige Applikation anzupassen. Hierzu zahlen

Assistenten fiir

. Startup «  Antriebsansteuerung

«  Motor .« Safety

«  Geber - Feldbusanalyse

«  Geberlos geregelten Betrieb « (ogging Compensation

Ferner beinhaltet COMBIVIS 6 ein 16-Kanal-Oszilloskop, Backupfunktionen fiir die Parametersicherung sowie den Online-Offline-Schnellvergleich.

1. S Popect progect [asc-onky]" - K1 COMIBN: £ - Regratwo for 018 Asssetustechus; Kl L Brntmmann G

B S gee et (ew fedee jmw Deoser o & Praprct b conent e S, ik b gt

1FHE 28 & L TIRE EEaeR B R

= e e x = [ 215051 Eend Tawt i Hotrriad 1% rpes. & 3000rpn X

7 Devenmtiega | Drect srwewie | B mcuments | e s | ) infrmaten, Sapiey | Gty | hm S | PRt 8 | [poiitar. () | B CERar
[— LI - B _'[_' TET T Z =
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KEB CHANNELHANDLER - MULTI-FELDBUS-GATEWAY

Es ist immer gut, sich zu verstehen. Der KEB Channelhandler iiberwindet  Die Software wandelt beispielsweise ohne zusatzliche Hardware Ether-

deshalb vermeintliche Sprachbarrieren, indem das Gateway die Uberset-  netanfragen in Feldbustelegramme mit der richtigen Knotenadresse um.

zung zwischen der Ethernet-Welt und den unterschiedlichen Feldbus-  Damit ist die Basis geschaffen fiir Diagnose oder Parametrierung. Zudem

telegrammen ibernimmt. lassen sich modulare IEC 61131-3 Bausteine parallel zur Applikation in das
SPS-Programm einbetten.

Dahinter steht das Ziel, ethernet-basierende Steuerungen mit Feldbusge-

réten einfach verbinden zu kinnen - und zwar unabhangig von Feldbus ~ Weil fiir die Ubersetzung generell der Parameterkanal zum Einsatz

und Topologie. Der KEB Channelhandler macht dabei den Weg frei fiirdas ~ kommt, funktioniert der Durchgriff auch wahrend einer synchronen

Routing durch zahlreiche Netzwerkschichten hindurch, um so den kom-  Prozessdatenkommunikation in Mehrachsanwendungen.

fortablen Zugriff auf alle Teilnehmer einer Automation zu ermdglichen.

@ HIGHLIGHTS

Direktzugriff auf Antriebsparameter durch die Netzwerk- und Feldbustopologie

Multi-Feldbus-Gateway fiir EtherCAT®, CAN open, HSP5, Ethernet, seriell RS232 /RS458,
Profinet, Profibus, Interbus, Powerlink

Flexible Softwareldsung

Zugriff auch im synchronen Betrieb

CANcpen  pvporNet/IP

BlU)[s)[ EtherCAT.
EtherNet
TCP/IP
L Fumm
RLINK
e~
KEB-HSP 5/
MODBUS DIN 66019-lI

Slave Fieldbus

— EthercAT~— M |

- —CANopen —
l — —DIN 66019-I —> =

COMBIVIS COMBIVIS
Communication Fieldbus Gateway
Notebook Control Master Fieldbus Drives
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COMBIVIS studio 6 SAFETY

Um das Automatisierungskonzept abzurunden, bietet KEB die voll integrierte Sicherheitsldsung basierend auf der Entwicklungsumgebung CODESYS
SAFETY in der Automatisierungsplattform COMBIVIS studio 6. Mit dieser Gesamtlosung ist die frei programmierbare Entwicklung fiir Anwendungen mit
den Sicherheitsstandards IEC 61508 SIL3 und DIN EN IS0 13849-1 PLe mdglich.

Um maximale Flexibilitat zu ermdglichen, bietet KEB basierend auf vorhandener EtherCAT® Topologie, ohne zusétzliche Verdrahtung, das Sicherheits-
protokoll Safety over EtherCAT® (FSoE).
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COMBIVIS studio 6 SAFETY

FUNKTIONALE SICHERHEIT (FS)

Die funktionale Sicherheit zahlt aktuell zu den Kernthemen der Automati-  Generell gilt, dass die funktionale Sicherheit in der Automatisierung von
sierungstechnik. Als Folge der Maschinenrichtlinie sowie des Produkthaf-  der Steuerung iiber die E/A-Ebene bis zu den Antrieben zu betrachten ist -
tungsgesetztes hat es der Maschinen- und Anlagenbau mit einer neuen  was bei KEB letztlich zu ganzheitlichen Losungen gefiihrt hat, in dem wir
Situation zu tun. Eine daraus folgende Konsequenz: Safety spielt beiallen  Safety-Funktionen weitgehend integrieren.

Komponenten einer modernen Maschine eine Hauptrolle.

Damit die Sicherheit nicht auf Kosten der Handhabung geht, sind im glei-
chen Zuge addquate Bedienkonzepte gefragt, damit sichere Maschinen
auch wetthewerbsfahig bleiben.

@ HIGHLIGHTS

Integriertes, modular aufgebautes Sicherheitskonzept
Safety over EtherCAT® (FSoE)

Querkommunikation zwischen SPS und Sicherheits-SPS
Onlinemonitoring von sicheren und unsicheren Daten
SIL3 nach IEC 61508

PL e nach DIN EN S0 13849

SAFETY KONZEPT

(6 Control - EtherCAT® Master

61/0

(6 Safety PLC - FSoE Master
(6 Safety 1/0 - FSoE Slave
(6 Safety

—
EtherCAT:-

(6 IPC

Safety over

EtherCAT.

A

q Safi
Drive Controller -

(OMBIVERT F6

- EtherCAT®Slave
- FSoE Slave

I it 1k
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KEB SAFETY SYSTEM FSoE: SAFETY OVER ETHERCAT

Wir haben das (6 I/0 Modulsystem erweitert. Dank sicherer Ein- und  Parallel zur EtherCAT®-Entwicklung entstand ebenfalls ein spezielles
Ausgange kann die KEB-Automatisierungsplattform jetzt auch fiir sicher-  Protokoll fiir die funktionale Sicherheit. Protokoll und Implementierung
heitstechnisch anspruchsvolle Motion Control Anwendungen zum Einsatz ~ von Safety over EtherCAT® (FSoF) sind vom TUV zertifiziert und erfiillen
kommen. Ein weiterer Pluspunkt: Durch die integrierten Safety-1/0s ent-  das Safety Integrity Level 3 (SIL3) nach IEC 61508. Safety over EtherCAT®
fallt die separate Verkabelung von Sicherheitskreisen. Die sicheren Signale st seit 2010 in IEC 61784-3-12 international genormt. Dabei verursacht
werden zusammen mit den Standard Signalen im EtherCAT® Protokoll zur  Safety over EtherCAT® keine Einschrinkung beziiglich Ubertragungsge-
(6 Safety Steuerung iibertragen. Grundlage fiir diese Integration ist das  schwindigkeit und Zykluszeit, da EtherCAT® als einkanaliges Kommunika-
vom TUV zertifizierte Safety-Protokoll FSoF (Safety over FtherCAT®). Das  tionsmedium genutzt wird. Das Transportmedium wird dabei als ,Black
KEB Safety System erfiillt SIL 3 der IEC 61508. Channel” betrachtet und nicht in die Sicherheitshetrachtung einbezogen.

Safety over

EtherCAT.
FSoE MASTER SLAVE SLAVE
((]3 SLAVE SLAVE SLAVE SLAVE SLAVE SLAVE SLAVE

EtherCAT

EtherCAT.

EtherCAT

MASTER

oooooooooooo
oooooooooooo
Oooooo0ooo0ooo
oooooooooooo

€6 Coupler G61/0 G61/0 (6 Safety PLC (6 Safety /0 (6 Safety 1/0 (6 EXTENDER
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SAFETY PLC: STEUERUNGSTECHNIK MIT INTEGRIERTER
SICHERHEIT

Dank der flexiblen Softwarearchitektur, in der Sicherheitsfunktionen
integraler Bestandteil der Anwender-Software sind, lassen sich bei der
Safety PLC von KEB unterschiedliche Sicherheitsfunktionen mit den
standardisierten Sprachen der [EC 61131-3 (Codesys) frei programmieren.
Die Architektur der Safety PLCist fiir die Zertifizierung nach den héchsten
Sicherheitsanforderungen (SIL 3 gemdB IEC 61508, PLe nach DIN EN ISO
13849) vorbereitet.

Konzeptionell ist die Sicherheitssteuerung an die Echtzeitumgebung
von EtherCAT® angepasst und im Verbund mit dem modularen I/0-
System von KEB universell erweiterbar. Die dezentralisierte Struktur ist
fiir die direkte Montage in Maschinen und Anlagen konzipiert - ohne
zusatzlichen Verdrahtungsaufwand bei gleichzeitig geringem Platzbedarf
und schneller Installation.

Fiir den Anwender liefert die Safety PLC alle Voraussetzungen, ein
Sicherheitskonzept ohne weiteren Zertifizierungsaufwand zu realisieren.
Das schlieBt auch die Mdglichkeit ein, bereits bestehende Anlagen in
kurzer Zeit mit modernen Sicherheitsfunktionen auszuriisten.
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SAFETY 1/0: SCHAFFT MEHR MOGLICHKEITEN

Mit den Safety /0 Modulen schafft KEB die Grundlage, die Sicherheitskette
zu erweitern und mehr Aufgaben in den Automatisierungsverbund zu
integrieren.

Modulare Klemmensysteme bilden dabei als Ein- und Ausgdnge
die Schnittstelle fiir Signale oder ProzessgroBen. Innerhalb des
Sicherheitsprotokolls FSoE steht jetzt eine Safety 1/0-Baugruppe zur
Verfiigung, die Aufgaben in der Sicherheitskette in das bestehende
modulare Hutschienenklemmensystem einfiigt.

Safety 1/0s erfiillen SIL 3 nach DIN EN IS0 61508, beziehungsweise den
Performance Level e (PLe) der DIN EN 1SO 13849. In Kombination mit der
Safety PLC kann die Baugruppe fiir folgende Sicherheitsfunktionen zum
Einsatz kommen:

4 x Notausschalter

4 x Kontaktmelder

2 x Lichtgitter

2 x Einhandbetatigung

2 unabhdngige Ausgangsfunktionen

- ..
- ..




STANDARDPROGRAMMIERUNG MIT CODESYS SAFETY

Die Programmierung der (6 Safety PLC erfolgt mit einem zertifizierten
Plug-In, das in der KEB Entwicklungsumgebung COMBIVIS studio 6 voll-
standig integriert ist. Die Sicherheitssteuerung stellt sich dabei als
Unterknoten der Standardsteuerung dar.

Dazu gehdren die Bereiche Applikation, Task sowie globale Variablen-
listen, POEs und logische 1/0s. Programmiert wird das Ganze mit dem FUP
Safety-Editor in IEC61131-3 und zertifizierten Bausteinen nach PLCopen

INTEGRIERTE ENTWICKLUNGSUMGEBUNG E .

Die Software bietet weiterhin Zusatzfunktionen fiir die Absicherung der
Sicherheitsfunktion. Hierzu zahlen unter anderem Anderungsverfolgung,
sicherer Signalfluss, sicheres Versionieren (Pinning), Trennung sicherer
Betrieb oder der Debug-Modus.

Entwickler kdnnen in CODESYS Safety eine umfangreiche Bibliothek nutzen.
Vorbereitete Funktionsbausteine erleichtern die Arbeit, machen das
Engineering schneller und damit preiswerter.

Safety.
B weasel WK %5 W mtiod [ jata el O] st riofDes [N G R | Fremnic rik s rome o ce N
e 3 i) 3 E ™ T )
Dievee: (CODEDTS Cortral RTE V) ™ e
’}";;}; i FROGRA [HE{® Exbended Level °) E
= £ i tean_sgke trw f— ™ [ — - o topa
= o 3| wme_mormes [T e + e
g o Eretades #4_DTIRRA, BI0L ]
= A DTN SAFLEOO. Wi Sparei
(B cemsctves tu) WAR_EWTIRN IAFEDOOL Hath Cgriatin
B w BTN SafeSaten_Pice sy BooL Rt P
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Safety-Editor

HIGHLIGHTS

Integrierter Safety-FUP-Editor fiir die Programmierung

Bibliothek fiir die internen Safety-Software-Bausteine wie Not Aus, Schutztiir-Uberwachung, Zweihandkontrolle usw.
Konfigurator fiir Safety over EtherCAT® (FSoE)
Datenaustausch mit Standardsteuerung

Sichere Downloadfunktion mit automatisierter diversitarer Kompilatpriifung
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EDITOR FUR DAS KEB DRIVE SICHERHEITSMODUL

Mit dem Sicherheitsmodul-Editor stellt KEB innerhalb der Engineering-
Umgebung COMBIVIS 6 Anwendern ein Werkzeug fiir die Konfiguration
und Analyse der Sicherheitsmodule zur Verfiigung. Hierbei sind die fiir
eine Anwendung notwendigen Funktionen und Werte komfortabel off-
line einstellbar, um sie nach erledigter Arbeit dann mit wenigen Klicks auf
das Modul zu iibertragen. Fiir Serienanwendungen oder im Service inte-
ressant: Die mit dem Sicherheitsmodul-Editor erzeugten Parameterlisten
lassen sich jederzeit abrufen und immer wieder neu auf weitere Module
iibertragen. Ob die Daten auch wirklich richtig angekommen sind, wird
durch eine Checksumme {iberpriift. Der Datenzugriff selbst lasst sich frei
konfigurieren und mit passwortabhdngigen Nutzerrechten absichern.

COMBIVIS studio 6 SAFETY

Teil der COMBIVIS 6 Entwicklungsumgebung

Sichere Ubertragung der Konfigurationsdaten

Schneller Parameterlistendownload fiir Serienmaschinenbau
Skalierbare Nutzerrechte iiber sechs verschiedene Passwortlevel
Status- und Fehlermeldungen:

- Globaler Status

- Status der Sicherheitsfunktionen

- Fehlerstatus

- Status der Ein- und Ausgédnge

- Aktuelle Drehzahl

- Status der Ein- und Ausgédnge

- Aktuelle Position

- Systemuhr und Datum.

Sichere Parametrierung

! @l Mods 1 HE_singls drive_unit ") KEB Sicherheitsmodul [Node_1_H6_single_drive_unit] x
Sichere Parametnienung | Status | Protokol
Berutrerverwaltung
. ~ Eingeloggte Benutzer-10: 2

Id Einhgneﬂ' [ o Aullnggm] 5‘ Benutzereinstellungen EingeloggterBenutzer-Level: 7: Volle Benutzerrechte
Sicherheitsmadul Version: 1130 |7 Manuelle Auswahl | | & Online: 1.1.3.0
Parametargruppe: [*m c -I [ [§ cownload ] | 1] upload | | tmfExport =
Device Type: KEB Salfety Device
Beschietung Parameterversion: 1.1.3.0.
GeteLRE: 0x2BF1
Irpordater 5

Farameier I_ West J_ Einheit I -

Fitterzeiten der Sicherheitseings
Filerzed der STO-Enginge 0. 100000 L]
Fiterzet der SBC-Engange 0.100000 s |
Fiterzed der Funktion1-Einginge n lumn_ s r:
Fiterzed der Funkiion2-Engangs 0100000 L]
Fiterzed der Ripple-Eingange 0.100000 3 i=
T Ein
Testsignal-Pencdendauer 10.000000 3
Testpulslange 0001000 L]
Auswertung des T fir gie STO-Eingange aus
Auswertung des. T fior die SBC-Eingiinge ws
Auswertung des Testsignals fir de Funition1-Engangs aus
Auswertung des T Tir g Funkiion2-Eingange s
STO Ein
Toleranzzet der STO-Eingénge [ 0.100000 s
Siatus der STO-Engange | dquivabent |
SBC Eingangskenfiguration
Toderanzzek der SBC-Engdnge
Status der SBC-Engange
. = i & Online: 1.1.3.0
Belegung der Funktion 1 -Engénge
Toleranzzek der Funitioni-Emgdinge e e =
Status der Funkion-Engainge =] [{oownload | [ [f]upload | [imExporty iz
[ ation R e = 5 :
Belegung der Funkion2 Engangs Sichere Konfiguraticnsdaten exportieren
Toleranzzet der Funkbon2-Emgange Sichere Konfigurationsdaten importieren
Status der FunkbonZ-Eingange

Parameterliste fiir Download erzeugen |

Sichere Konfigurationsdaten aus Parameterliste importieren

| Wert ! -
Default-Werte laden |
0.100000 ¥
0.100000 5
0.100000 5
0.100000 5
0.100000 5 i

m
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! é"!l Node_1_H6_single_drive_unit
’Sndwu'm"ePumlrnmg'] Status | protokol |

= Sicherheitsmodul Status
Allg. Sicherhsitsstatus:

| KEB Sicherheitsmodul [Node_1_H6_single_drive_unit] x

264706: Sicherheitsoperation freigegeben + Konfiguration Ok + Hochstarten des Sicherhei

Fehlerstatus: Kein Fehler

Letzter Fehler/Warnhinweis: Kein Fehler

Geberdrehzahl: 03750 1fmin

Position (Umdrehungen): 0.0

HE& Istlagewert: -1

/O Status: Eingangskanal 1: 5TO.1 + Ripple.l + FUNC2.1
Eingangskanal 2: 5T0.2 + Ripple.2 + FUNC2.2
Ausgangskanal 1: VTRO.1 + VTRO.2 + Ripple Qut.1
Ausgangskanal 2: VTRU.1 + VTRU.2 + Ripple Qut.2

& Aktualisierungs Snstelungen

=| Steverkar ten Parameter

Name Online Wert

de41: safety type 2

ded2: safety software version  1.1.3.0

de43: safety software date 20150330

sb29: safety mod. status word  258: Mody| @ riode_1_He_snge_dme unt

[ Schere Parametrenng | Stats | Prooin |

KEB Sicherheitsmadul [Hode_1_W6_single_drive_unit] X

Kategorier: | [7] GpFekier [ JF Scherheitefin. [ comeve Konfig. [ 4 Konfig. Febler [7] i Gnschalten 7] @ Auaschatten | |2 Akcualisieren
Index T =
=l Sicherheitsmodul LED o 3 4%: Fehler: +Cou 2 + D Fehler et fur den Funkison 2 Engang it sbgeiay
[ Blinken starten| E-Iinkenstoppen], 1 0: Fehler 02.07.2015 07:40-07 | 894 Warmang: + Cpu 2 + 5TO Bngang gesetat. Das Runteriaden der neuen Kanifig
4L 4 2 0: Fehier 16.05. 2015 11:00: 10 | B4 Warnung: + Cpu 2 + 5T0 Engang gesetzt. Das Runterladen der neusn Kanfig
= Echitzeit-Uhr 3 0: Fehier 15.06.2015 12:14:39 | SI6872321: Fehler: +Cpu 2 +Feher in der Konfiguraion des Sicherheitzmodus. [y
Diatum & 7 ait Sichathails modul 4 0 Fetier 12.06, 2015 1351:53 | 34 Warnung: + Cpu 2 + 5TO Bngang gesetat. Daa Runteraden der raen Kaeifig
i 2 5 0: Fehler 11,05, 2015 14:47:13 | SMEBT165: Fehler: + Cpu 2 + Fehlerzeit fur den STO Eingang ist abgelaufen, Der ¢
01.09.2015 08:39:12 & 3: Fehler 1106, 2015 142503 | SIAT2121: Fehier: +Cau 2 +Fehier in der Konfguralion des Scherheitimodub. 04
[Da‘mm&Zeith:arbeiten ‘:-'_] 7 0: Fihler 06.02. 2015 16:48:36 | 3657232 1: Fehber: 4 Cou 2 + Fehler in der Konfguration des Scherhitamoduls, Di
8 0: Fehler 06.02. 2015 185:47: 22 | 536872321: Fehller: +Cou 2 + Fehler in der Konfigurabion des Sicherheitsmoduls. Di
9 | Fetver 06.02.2015 16:46:21 | SIGETEI21: Fehler: +Cou 2 +Febler in der Konfiguration des Sicherheitsmoduls. Dy
Status Sicherheitsmodul 0 0: Fhier 06.02. 2015 15:34:27 | 868: Warmung: + Cpu T + Dee Gersbe-Senennummes ist richt in Ordnunsg. Die neve §
1 0: Fehler 06,02, 2015 11:55:25 | 832 Warmung: + Cpu 2 + Runteriaden der neuen Kenfigura bonsdaten fehigeschiag
12 0: Fehler 01022015 15:04 26 | B4 Warmung: + Cpu 2 + 5T0 Eingang gesetrt. Das Bunterladen der neuen Konfig
13 0: Fiehier I7.00.2015 16:36:37 | 894 Warmung: + Cou 2 + 5TO Bngang gesett. Das Runterladen der neuen Kanfig
4 0: Fehler 0601, 2015 13:36:35 | 53687 1265: Fehler: + Cou 2 + Fehlerzeit fir den STO Eingang ist abgelaufen. Der £
13 0: Fehler 06.01.2015 11:43:54 | SHEMF9S: Fehler: +Cou 2 +Feblernit fur dan ftinple Eingang ist abgelaufen, De
16 0: Fehier 06.01.2015 11:28:35 | 1715: Wernung: + Cou 2 + Fehler in extirmen Daterspeicher, En Bushehler warde
17 0: Fehler 06,01, 2015 11:35:35 | 10737432662 Krisscher Fehler: + Cpu 2 + Fehler im Sicherheitsausgang 1. Der gese
i1} 0: Fehler 060012015 1121711 | 171% Warmung: + Cpu 2 + Fehler im externen Datsrspescher. En Busfehler wurde
19 0; Fehier 06,00 2015 11:17:11 | 107TMEN6E: Kiitscher Fehler: + Cpu 2 + Fehler im Sxherhasitesgang 1. Der gese
1] 4: Lbennahmezeitpunkt der neven Kenfiguration | 02.07, 2015 07:40:31 | Berustzer D: 2
1 | 4 Oher it der neven KonSgur 15,06, 2015 1200738 | Benustzer-I0: 2
H 4 (twerriatmessitpunkt der neven KonSguration | 16,06, 2015 12:01:17 | Berustasr -ID: 2
3 4: Ubernahmereitpunkt der neven KonSguration | 16.05, 2015 11:56:54 | Berutzer D: 2
5 42 (benmahmezs tpunkt der neven KonSguration | 1606, 2015 11144 28 | Benutzer -10: 2
5 4 (bermatwmessitpunkt der neven Konfguration | 16.05,2015 11:37:07 | Bernsteer D: 2
& 4 Ubernahmersipunkt der neven KonSgurabon | 1605, 2015 11:00=26 | Benutzer 0: 2
il .Qf.L-..... it der neven Kon' 16.06.2015 10:58-47 | Berwtzer-iD: 2

HIGHLIGHTS

Bestandteil von COMBIVIS 6

Sichere Ubertragung der Konfigurationsdaten
Einstellung fiir Serienfalle per Parameterlistendownload
Nutzerrechte iiber 6 verschiedene Passwortlevel

Protokoll Sicherheitsmodul
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CONTROL RUNTIME FUNKTIONALITAT

CONTROL Grundlage fiir SPS und Motion Control Funktionalitat. ﬂ PRO Professioneller Funktionsumfang fiir die KEB Automati-
: Dieses Symbol ist bei der verfiigbaren Hardware platziert. sierungsplattform (Kurvenscheiben, elektronisches Getriebe,
Winkelgleichlauf).

B BASIC Grundlegender Funktionsumfang fiir die KEB Auto- B ADVANCED Fortgeschrittener Funktionsumfang fiir die KEB

matisierungsplattform (IEC 61131-3 Standard- und KEB Basic Automatisierungsplattform (CNC Funktionalitat, G-Code, vorberei-
Bibliotheken). tete Kinematiken).
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CONTROL RUNTIME

FUNKTIONALITAT BASIC

B)

Der Einstieg in das KEB-Angebot an Steuersystemen beginnt mit der KEB_TappetGenerator

(ONTROL Runtime Basic. Bereits in der Basisausstattung garantiert der —bEnable boutput —

Echtzeit-Programm Kernel deterministisches Verhalten mit einem Jitter —rActPosition bError f=

im ps-Bereich. Wir machen damit den Weg frei fiir echtes Multitasking —rstartpoint sErrortext |-

ohne programmbedingte Einschrankungen. —rEndpoint rPretriggeroffset
—timOutonTime

Deterministische Kommunikationskandle wie EtherCAT® oder CANopen —rPositionPeriod

bieten heute die Mdglichkeit, dezentralisierte Antriebshardware gleich- —timCyclatime

zeitig als Remote-I/0-Punkte zu nutzen. AuBerdem sind iber die —{timPretriggerTime

Inkrementalgeberpositionen digitale Nockenschaltwerke erstellbar - und =|tVelocity

dieses ohne zusatzliche Hardware.

Die Basislosung von KEB eignet sich generell fiir Bewegungssteuerungen,
bei denen Aufgaben auf Steuerung und Antriebe verteilt sind.

HIGHLIGHTS

- Editoren, Funktionen und Bibliotheken stehen bereits ab der Basic Version voll zur Verfiigung

+  Funktionshausteine fiir das Bewegen und Ansteuern von Antrieben verkiirzen das Engineering
«  Serienausstattung: Vielféltige Kommunikationsmaglichkeiten von der Leit- bis in die Feldebene

S0

(6 HMILC

EtherCAT

S6 Servo Drive G6 Inverter

Encoder

PM Motor ' O ' O AC Gear Motor
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Fiir mehr Komfort sorgt die einfache Funktionsblockschnittstelle, mit der
sich die gewiinschten Bewegungen der KEB-Antriebe einfacher program-
mieren lassen. Sowohl Bewegungen, als auch die administrativen Aufga-
ben, sind mit einem Baustein bedienbar.

Diese Programmfunktionsblocke sind im zyklischen oder azyklischen
Kommunikationsmodus ausfiihrbar, da die Motion-Profile innerhalb der
KEB-Antriebe erstellt werden. Aufgrund der Durchgéngigkeit innerhalb
der KEB-Engineeringsoftware stehen die Achsdaten iiberall in einem
Projekt zur Verfiigung.

+  Punkt-zu-Punkt-Positionierung

« Drehzahlregelung

«  Drehzahl- und Drehmomentregelung im geberlosen Betrieb mit
ASCL (*) und SCL (**)

«  Motorsteuerung mit Riickfiihrung

*

I 17 11

1

ke_hud:civectrl_-f:ia

KEB_CH_REF
ProcessData REF
KEB_Drive REF
iTargetNode
dwIncrementsRot
rRatio

rUnits

bEnable
bEnableVoltage
bEnableQuickStop
bReset

DriveMode
bStartMode
rMaxVelocity
rVelocityProportion
Direction
rPosition

bInitDone
Drivestate

bBError

iErrorID
bDriveError
ibrivesStatusID
RequestedDriveMode
ActualDriveMode
rActVelocity
rActPosition
bQuickStopActive
bLimitActive
bBEussSynchronfActive
bHomingDone
bFositionReached
bvelocityReached
bModeDone

1L

1

L1 1

KEB CIA402 DriveControl

DriveRef

Enable

SwitchOn
EnableVaoltage
NoQuickStop
EnableOperation
FaultReset

Mode

Halt
NewSetPoint
RelativeMode
StartHoming
HomingMethod
TargetPosition
TargetPositionsSync
TargetVelocity
ProfileVelocity
EndVelocity

FbError

FbErrorlID
DriveError
ActualsState
ActualMode
RequestedMode
ModeActive
VelocityActualValue
PositionActualValue
InternalLimitActive
TargetValueIgnored
FollowingError
SynchActive
TargetReached
SetPointAckn
HomingError
HomingDone
HomingsState

KEB-spezifische Antriebsfunktionen zum geregelten Betrieb von Drehstrommotoren ohne Geberriickfiihrung.

** KEB-spezifische Antriebsfunktionen zum geregelten Betrieb von PM-Motoren ohne Geberriickfiihrung.
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CONTROL RUNTIME

FUNKTIONALITAT BASIC

=) B

Bibliotheken, Kommunikationstreiber sowie alle grundsatzlichen Mdglichkeiten von COMBIVIS studio 6 stehen bereits in der BASIC Ausstattung zur
Verfiigung. Weil die Kommunikation zu anderen Systemen nach wie vor zu den bestimmenden Themen innerhalb der Automatisierung zahlt, ist das
KEB-Steuerungssystem von der Ethernet-Kommunikation bis zum etablierten Feldbus in alle Richtungen offen und flexibel gestaltet.

KEB unterstiitzt Anwender mit Werkzeugen und vorbereiteten Funktionshausteinen bei der Programmerstellung - und dieses fiir grundlegende
Funktionen genauso wie fiir anspruchsvolle Applikationen.

Komplexe PID Regler «  FTPund Webserver
Rampengeneratoren « Temperaturregler
Antriebsfunktionen « Dateihandling

DIE KEB STEUERUNGSTECHNIK SPRICHT DIREKT MIT FOLGENDEN FELDBUSPROTOKOLLEN:

ETHERNETE"E N “11

EtherCAT CANopen POWERLIN

5 RIOIEi
Et h e r N et/l PC _ IBOGRE;;FIEL;BUS
KEB-HSP 5/
DIN 66019-1/

PIRIOIF] I B
NJE]T

EtherNet MODBUS

TCP/IP
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KEB_DW5_DOWNLOAD KEB_PID

HKEB_CH_REF bhone f— =|bEnable rout_value —-
—bEnable bDelayhctive - —rin wvalue TP
—sFilaName iErrorID|~ —rKE‘- rif
—iTargetNode dwline - —rTl D=

SError |- —{zTD bI_limit activel|-

whddress — —rTotal gain bTotal limit active|-
wHode |- —timCycletime
_dder- —|bReset I
EhE L —rI limit low
—rI_limit high
—rTotal limit_low
KEB_SMTP_SEND MIME rTotal limit high

—bEnable bDone — = "
—bReset bError|-
—{sGateway uFileBytesLeft |-
—=5endTo sSarverResponse -
—{=sSendFrom diResult |-
—sSubject
—{pMessage
—{diMes=zagesize
—sFilePath
—sFilename




CONTROL RUNTIME

FUNKTIONALITAT PRO

(WP

CONTROL Runtime PRO basiert als ausgebaute Losung ebenfalls auf den ~ Bei den PRO-Losungen ibertrdgt das System die Bewegungsprofile
Programmierstandards IEC 61131-3 sowie PLC Open. Die Steuerungen aller Achsen iiber den deterministischen Kommunikationsbus. Dadurch
und deren Schnittstellen zu den Antriebsreglern arbeiten mit offenen, st die Zahl mdglicher Profile unbegrenzt und das Profil selbst kann mit
herstelleriibergreifenden Befehlen, die den Definitionen der PLC Open  kurzer Reaktionszeit in einem Bewegungszyklus gewechselt werden. KEB
Nutzerorganisation entsprechen. Daraus folgt maximale Flexibilitdt bei  bietet damit eine effiziente Losung fiir aktuelle und kiinftige Maschinen-
der Gerdtewahl und Code-Portierbarkeit selbst dann, wenn steuerungs-  entwicklungen.

seitige unterschiedliche Herstellerplattformen eingesetzt werden.

@ HIGHLIGHTS

Motion Control in Echtzeit

Anpassen der Bewegungsaufgabe ,on the Fly”
Einfaches Umrechnen in Applikationseinheiten
Axis Control Bibliotheken schaffen Ordnung

C6 HMI

©&)

Ethernet

PM Motor
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Uber die Basisausstattung hinaus bietet CONTROL Runtime PRO zusitzliche Bibliotheken und Grafik-Tools fiir die Umsetzung komplexer mechanischer
Kinematik-Funktionen. Was mit diesen Werkzeugen erstellt wird, wird innerhalb des SPS-Programms verwaltet. Deshalb ldsst sich das Setup einer
Maschine im Rahmen einer Rezepturverwaltung sehr einfach bei einem Produktwechsel verdndern.

Folglich sinkt der Zeitaufwand fiir unproduktive Riistzeiten. Ein weiteres Detail der PRO-Version: Mit dem Abstract Drive Interface stellt KEB eine Technik
bereit, mit der sich verschiedene Hardware-Typen (Antriebe, Achsen, Hydraulik) in einem Projekt auf ein und dieselbe Weise ansteuern lassen.

Softtiotion Antrieb: Basisparametes | SofiMobion Antrieb: Skakeren/Mapping | SoftMation Anirieb Inbetriebnahme | ¥ SM_Brive_ Etherc
Achsentyp und -begrenzungen Geschwindghesitsr ampentyp
[ Virtueller Madus = o - @ Trapezoid
L (] Aktiviert Negativ [u]: 0.0 3
) Module Sin
@ Begrenzt Positiv [ul: 1009.0 Quadratisch
Software Fehlerreaktion Quadratisch (geglattet)
[¥] Abbremsen Verzigerung [u/e2): 1.0
Mae Digtanz [u: 10
Begrenzungen fir ONC (SMC_Controlaxissy™) Schleppfehleribarwadwing
Geschwindigket  Beschleunigung  Verzégerung et Bieben e
[w/s]: [wfs2]: [ufs?]: cchlepple :
epprehler
1e3 les les ar ot [u] 10

Achsenkonfiguration
[ Sofonan Drve: Basc: | SoftMonon Drve: Scagappng | Softioton Drve: Posion Contrl Loog |5 Drive, PosContra: 1O Mappng
position control loop
fActPosition
bitwidth: (2 =]
Kp 1.5
fatPosition {®)
(application) foetvelacity
{controller output)
fSetvelocity
scaling of velodity output
j factPosition and velocty output have opposite direcions
velacity: minimum fast slow 810 slow fast madmim
Application [tufs] -50.0 0.0 50.0
output value; -1628000 ] 16X 7FFF

Konfiguration externer Aktuator

| SofttMotion Antrieb: Basisparameter | Softiotion Antrieb: Skalieren/Mapping | Softotion Antrieb: Inbetriebnal
Skalierung

("] Richtung umkehren

4096 Inkremente <=> Motorumdrehungen 1
10 Motorumdrehungen <=> Getriebeausgangsumdrehungen 1
1 Getriebeausgangsumdrehungen <= > Einheiten in Applikation 500

Achsenskalierung
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FUNKTIONALITAT PRO
ANTRIEBSBIBLIOTHEKEN
KEB SingleAxisControl

Bibliotheken haben in der Automatisierung den Zweck, einmal erarbeitete —{InverterEnable AxisState |-
Inhalte zu speichern, um sie in dhnlicher Weise fiir andere Projekte wieder —|Reset RequestedaAxisMode |
zu nutzen - und dieses mit moglichst geringem bis keinem Anpassungs- — AxisMode ActualAxisMode |-
aufwand. Bibliothekshereiche von COMBIVIS studio 6 sind deshalb so —{start HomeDone |
konzipiert, Antriebe schneller einzubinden oder Bewegungsprofile pPosition Powered
effizienter zu programmieren. —{velocity Done

—Direction Active |
Die KEB Axis Utility Bibliothek stellt deshalb ein probates Mittel dar, Pro- Jacceleration Stopped
jektentwicklungszeit stark zu reduzieren. Die Achssteuerungsldsungen dpeceleration InverterError -
reichen von einfachen Geschwindigkeits- oder Positionierungsmodi bis zu Haxis InverterBrrorID
komplexen synchronisierten Bewegungsaufgaben wie Kurvenscheiben, FRError

elektronisches Getriebe oder Winkelsynchronlauf. FEBErroriD

ActPosition |-
Dank der Kombination aus den Sprachen der [EC61131-3 sowie integrierter
Eingabebhilfe kann der Programmierer einfach eine Achse hinzufiigen, das
Bewegungsverhalten auswahlen und den Achsstatus iiberwachen — alles
mit einem Funktionsblock.

ActVelocity

KEB GearAxisControl

—InverterkEnable Axisstate |-
—Resel RequestedAxisMode ~
—AxisMcde ActualhAxisMode -
—5tart HomeDone
—Position Powered -
—Velocity Done -
—|Direction Active |-
—Acceleration Stopped
—Deceleration InverterError
—RaticNumerator InverterErrorlD -
—RaticDenominator FBError =
Q —Master FBErrorID|

Q —Axis ActPosition |
Q’©© ActVelocity |

KEB PhasingAxisControl

s InverterEnable AxisState |-
—{Reset RecquestedAxisMode —
—AxisMode ActualAxisMode |-
—Start HomeDone -
< Position Powered |-

—Velocity Done =
—Direction Active |-
—Acceleration Stopped
—Deceleration InverterError |-
— PhaseShift InverterErrorliD -
—Master FEError =

QQ a —Axis FBErrorliD |

o $E
ActPosition |-
O ActVelocity |-
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KEBE_CamAxisControl
Mit dem grafischen Editor von COMBIVIS studio 6 erhalten Anwender ein —|InverterEnable AxisState ——
leistungsstarkes Tool an die Hand, mit dem sie Kurvenprofile erzeugen und —|Reset RequestedhxisHode —
digital verwalten kannen. Systementwickler werden dabei vor allem die g e SIS S o
Layout-Optionen zu schatzen wissen. Sie reichen von Linear- oder Spline —Ea Honelione
Interpolatoren bis zur Verlustkompensation fiir Nockenschaltwerke. e asBed —
—Velocity Done [~
. . A . —Direction Active -
Kurvenprofile werden in Tabellenform gespeichert und sind iiber die SaaET AR = 2
. .. . . . . . —Acceleratlion opped —~
|[EG-Funktionsblocke in Echtzeit wechselbar. So konnen Entwickler viele Bt S ipl
. . . . . ={Deceleratlion n rofile -
Kurvenprofile direkt im Steuerungssystem jederzeit abrufbar speichern. Shnse Tappats
—MasterAbsclute SlaveStartPesition -
—|Slavehbsoclute InverterError |~
—MasterOffset InverterErrorID—
—SlaveCffset FBExrror -
—Masterscaling FEErrorlID |
—5laveScaling ActPosition -
—StartMode ActVelocity |-
—TappetHysteresis
ScamTable
H SMaster
Haxis
e R & - I EX B BEE
Bfe [3¢ few Eroject Cam Bk Qrioe Debug ool fiedow Fope el
Hanigatr = 8 KW g [ Tepeomelmeen (8] vEuScMan [ CAMMUDE (@ CAMRAE L [ CAMEMED N CAM_CUTTER | - x| |Froseies -8 %
Bt T D | Sy sy [y ey ¥ B = | ¥ Serby = Bl oartovde -
= @ ccicsDei seftotica R Vi) F— Propty Vabet
= Bl Pcege
X ANLBTIETIT
= ) rample_Softhoten e v 13
s i I
gc.lu_cu'rrm m—z A ,
A8 _FLYING, SN
@ o - _ _ - 2
s dssyaoen R T T T W T e T T T T T T T e e e
B Ca_recramon o ¥ I
-1 P | ety
* DD Getenwy B A 0
a3 peenen 3 :I 1 ."(\. / \\
1 iRy M f1
o 2 i \1 v \_\ } 4
g e O o e e e ] | et Beesee o e o0a
B Checkiiviv . Badn pdaaan by
ﬂmmﬁm I Y T T N T T T T T
B Brerneging = ! - i =% E
oD VY Otmeas ) | | I Ll o]
= IR Pagm i f 1 —~ N Sulect
A vim_p1_maa ol ! i Y # s @ agapaet
&) visy_s2 pan 3 | 1
g E 3 i 3 4 3 o b ok A bbb ddhon]
& VISU_o4_Servies e £ 1 i o | I i
& visy 38 seel A
[ QRN 024
= @ Tesk Configunmon
@ eheta_Madse o
gcuumn i
wnu:lsu_nac e % i
= B Ve =
N B Taeparvipustamon ooty | 1 | | I f | B el
& mowtuon ettt [|oof— B4 € E Tk o b o b h b b kb sk b 3k
= [ EharCaT stnpter (BrherCaTrnste)
i N" - E S X " L -
B Message
Swrrent wieh (rabid])

Kurvenscheiben-Editor
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FUNKTIONALITAT ADVANCED

WA

Sind in einer Applikation CNC-Funktionen gefragt, kommt CONTROL SMC_ReadNCFile

Runtime ADVANCED zum Einsatz. Die Erweiterung der PRO-Lsung bein- —|bExecute bDone ——
haltet (NG-Transformationsbibliotheken sowie den CNG-Sprachinterpreter —|sFileName bBusy —
nach DIN 66025 (G-Code). Die CNC-Bibliothek enthalt Funktionsbldcke, —|pva AlZieeh

um intern gespeicherte NC-Dateien des Projekts zu verwenden oder —jERRes EELOIn
externe NC-Dateien (ASCIl-/txt-Dateien) zu laden. Die Kombination aus N ”.“H"”“fm?'“ LExecuteDscoder -
KEB Steuerung und ADVANCED-Funktionalitdt ermdglicht die Verarbeitung : EE: :ZE?::Z;M sl
komplizierter Tasks mit mehrals 30.000 150-Code-Prozesszeilen beigleich- =i ET g

zeitiger Wahrung der Standard-SPS-Flexibilitat. Vorhandene grafische d¢neraultvelrE

Templates ermdglichen zudem die Simulation von Bewegungen und fpefaultaccalFF

ganzen Anwendungen. CONTROL Runtime ADVANCED besitzt generell I fpefaultDecelFF
gesehen keine festen Leistungsgrenzen. Die limitierenden Grol3en sind b3DMode

deshalb nur die Rechenperformance der Steuerung sowie die Uber- pStringBuffer
tragungsgeschwindigkeit des Bussystems.

@ HIGHLIGHTS

(NC G-Code nach DIN66025
Hoher Funktionsumfang mit geringem Programmieraufwand
Zahlreiche Kinematiken, Sicherheitsfunktionen und Transformationen vorhanden

i

@

(6 1PC —
EtherCAT

H6 Multi Axis

PM Motor
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Leistungsstarke CNC-Koordinatentransformationen: Das (NC-Programm wird in Echtzeit
fir alle Punkte der dreidimensionalen kartesischen Achsen in die echte mechanische
Konfiguration ibersetzt. Fiir Unternehmen, die ihre eigenen Roboterkinematiken in das
Maschinenprojekt einbinden wollen, empfiehlt sich die Bibliothek CNC Trafo.

Der Vorteil der nahtlosen Integration: Entfall der gesonderten Kommunikationsverbindung
zwischen Robotersteuerung und IPC - was unter dem Strich die Maschinenleistung und
Synchronisation verbessert.

Mit CONTROL Runtime ADVANCED bekommt die hinter einer Bewegung steckende Kinematik
beim Schreiben des CNC-Programms weniger Relevanz. Anwender konnen sich deshalb wieder
mehr darauf konzentrieren, fiir ihre Applikation die beste mechanische und elektronische
Gesamtldsung zu entwickeln. Die KEB-Losung unterstiitzt folgende Kinematiken:
Fiinfachsige Transformation
Zwei- und dreidimensionale Gantry-Systeme mit Funktionen fiir Schneiden, Werkzeug-
korrektur und stationdre Achsen
Scara-Systeme mit zwei und drei Armen
Parallelsysteme als Bipod und Tripod mit vertikalen oder rotatorischen Achsen
Roboterkinematiken mit vier und sechs Achsen

Die fiinfachsige Transformation macht es mdglich, eine Kinematik zu steuern, die aus folgen-
den Elementen besteht: drei lineare XYZ-Raumachsen, um einen Werkzeugkopf frei im Raum
zu positionieren sowie zwei weiteren Achsen, um den Werkzeugkopf drehen und kippen zu
konnen.

Transformation eines Gelenkarmroboters mit jeweils sechs Drehachsen und Freiheitsgra-
den (DoF). Die drei Orientierungsachsen des Roboterarms schneiden sich in einem einzigen
Punkt, dem Handgelenksmittelpunkt.
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FUNKTIONALITAT ADVANCED

WA

CONTROL RUNTIME

EINGABE VON EXTERNEN DATEN SICHERHEITSFUNKTIONEN

und Dateien (TXT und DXF) = zurVorbeugung externer Fehler
=
ReadNCFile - =
SWG_RosdNGIn - =
—bExpoute bDone — = Chack Lmits
| ‘MyGCodeFiecnf  |—sFilsName bBusy |~ Decader — =
e bError |- SMC_NCDecoder — = Checkive! =
—(pBufter EmarlD - l—ﬂ nepreg bbone— = SMC_CheckVelocities
= dwBufferSize bExecuteDecoder — —|bExecute BBy — § = bExBeuts bBusy
iDataulryal neprog ~{ b bEmor—~ = —|bAbam BEmar
Hmehulmﬂ ~{bAppend wErerlD -_Iz— poqCataln wErrorD
iDefaultDecsl —bStepSuppress pogDatalut = —{dAngheTcl pogDatalut
—{iDefaulivelFF — piStariPosition iSatus— =
—iDafultAccalFF sizeofBUF1) nSzeOutCuess iLineMumberDecoded — §
—{iDetauitDecel FF adrBUF1)  ——pbyBufferCutCueus GCodeText— =
—baDMede =
—pStingBufier =

CNCEDITOR

Mit dem CNC-Editor nach DIN 66025 bietet COMBIVIS studio 6 ein 3D-
Motion-Tool. Anwender kénnen damit Bewegungsprofile mit vertrauten
G-Code-Werkstiickdateien sowie auch TXT-, DXF- und CAD-Dateien fiir die
Steuerung von Bewegungsprofilen verwenden. Das KEB-Softwarewerk-
zeug kann den G-Code-Pfad als Teil des kompilierten Codes behandeln
oder eine gepufferte externe Datei verarbeiten, die sich wiederum in
Echtzeit dndern Idsst - ein Vorteil gerade bei langeren Prozessen.
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Programmierhilfe gibt es durch eine Reihe von Assistenten zur Ver-
meidung von Schleifen, zur Berechnung runder und glatter Pfade, zum
Arbeiten mit Polynomen 3. oder 5. Ordnung, zur Drehzahlbegrenzung,
3D-Skalierung, Rotation und Aufspaltung.

Der Engineering-Ansatz von KEB macht die Umsetzung von CNC-Aufgaben
bei gleichzeitig hoher Flexibilitat mdglichst einfach, weil sich einzelne
Module simpel austauschen lassen.
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CONTROL RUNTIME

VEREINFACHTE PROJEKTIERUNG VON ROBOTER-APPLIKATIONEN

KEB CONTROL Runtime ADVANCED ermdglicht dem Anwender die komfortable Konfiguration komplexer Roboter-Achsgruppen mit einem integrierten
Editor. Darin kann er die gewiinschte Kinematik auswahlen, parametrieren und mit den physikalischen Roboterachsen verbinden. Die Abarbeitung der
Roboterfunktion erfolgt anhand von standardisierten Funktionshausteinen nach PLCopen MotionControl Part 4.

MZ_GroupHalt

GroupMaving

MC_Groupstep

.....................................

GroupHoming g ong_ ' Y
MC_GreupEnable
GroupDisabled B =
MC_GroupDisable
h_/

ME_UrgroupAllAxes
ME_RemovesxisFramGroup

MC_GroupReset

GroupStandby

MC_AgdaxisToGroup = Tal

) MC_AddAxisTa
MC_RemoveAxsFromGrous ot
MC_UngroupsilAxes

MC_RemoveisisFromGoup

Bei CNC steht die exakte Einhaltung des Pfads mit der vorgegebenen Geschwindigkeit im Vordergrund. Dabei wird angenommen, dass die Maschine
diesen Vorgaben folgen kann, also die resultierenden Geschwindigkeiten, Beschleunigungen und Momente von der Maschine toleriert werden. Bei Point-
to-Point-Bewegungen (PTP) ist die Einhaltung des Pfads nur zweitrangig. Die Bewegungen im Achsraum werden durch Wegpunkte definiert. Zwischen
diesen Punkten wird die Bewegung interpoliert, wobei werden die Geschwindigkeits- und Beschleunigungsgrenzen der Achsen beriicksichtigt werden.

Bei Continuous Path-Bewegungen (CP) folgt die Kinematik einer programmierten Bahn. Im Unterschied zur CNC werden dabei die Geschwindigkeits-,
Beschleunigungs- und Ruckgrenzen der Achsen beriicksichtigt. Unter diesen Nebenbedingungen wird die Bahn schnellstmglich abgefahren.

Bei PTP-Bewegungen dauert die Berechnung der Bewegung nur einen Zyklus, so dass Bewegungen sofort geplant oder geandert werden kdnnen. Die
Berechnung von CP-Bewegungen ist komplexer und benétigt in der Regel mehr als einen Zyklus.

DYNAMISCHES TRACKING

Die eingebaute Tracking-Funktion erlaubt es, Bewegungen relativ zu einem beweglichen Produktkoordinatensystem zu programmieren. Das Tracking
sorgt dafiir, dass die Bewegung des Produkts mit der Bewegung relativ zum Produkt automatisch iiberlagert wird. In einfachen Fallen befindet sich das
Produkt auf einem Transportband oder Rundtisch und bewegt sich mit diesem. Es ist aber auch moglich, dass das Produkt von einem zweiten Roboter
bewegt wird.
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KOMFORTABLE PARAMETRIERUNG VON ACHSGRUPPEN FUR VORDEFINIERTE KINEMATIKEN IN EINEM EIGENEN EDITOR

+  Integrierte Bewegungsplanung mit Koordinatenwerten fiir Roboterpositionen in unterschiedlichen Koordinatensystemen
«  Funktionsbibliothek mit Programmbausteinen gemal3 PLCopen Motion Part 4, wie z. B. MC_GroupEnable/Disable/Reset/
ReadError, MC_MoveDirectAbsolute, MC_MoveDirectRelative, MC_GroupHalt, MC_GroupStop, MC_TrackConveyorBelt oder

MC_TrackRotaryTable

«  Zahlreiche unterstiitzte Kinematiken mit komfortabler Konfiguration, z. B. diverse Portal-Roboter (2/3/5 Achsen), Bipod-/

Tripod-Roboter, Scara-Roboter
«  Zusdtzliche Werkzeug-Kinematiken

TRAFO.Kin_S5Axes
TRAFO.Kin_CAxis
TRAFO.Kin_CAxis_Tool
TRAFO.Kin_Tool
TRAFO.Kin_Wrist2
TRAFO.Kin_Gantry2
TRAFO.Kin_Gantry3
TRAFO.Kin_HGantry2
TRAFO.Kin_HGantry3
TRAFO.Kin_TGantry2
TRAFO.Kin_Bipod_Rotary
TRAFO.Kin_Tripod_Linear
TRAFO.Kin_Tripod_Rotary
TRAFO.Kin_Polar
TRAFO.Kin_Scara2_Z
TRAFO.Kin_Scara3_Z

TRAFO.Kin_4AxesPalletizer

TRAFO.Kin_ArticulatedRobot_6DOF

<MNone>

The coordinate system at the bottom of the robot is
the machine coordinate system. The Z axis points
vertically upwards, the X axis points “forward”, i.e. tha'
direction the robot arm points to if it is in zero
position. The coordinate system origin is the
intersection point of the joint axis 1 and the bottom
side of the robot. The picture aside shows the rotation
direction of the 4 axes. The black arrows run along
the joint axis. The direction of rotation is defined
according to the “right-hand rule™ If the thumb of the
right hand is along with the arrow, then the positive
direction of rotation is along with the slightly curved
fingers of the hand. For example, seen from the top,
the positive direction of rotation of axis 0 is
counterclockwise, axis 1 and axis 2 tilt forward.

[ Select ][ Cancel
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UBERSICHT BIBLIOTHEKEN

APPLICATION
Energy Management Data Logger
GENERAL Peak power reduction User friendly event
via ActiveFrontEnd logging
P6V2 Extended 1SG CNCUTILITY
Enhanced utilities Enhanced CNC solutions
PXVILOYTONINI  Enhanced e-mobility ENERGY Basic utilities Yaw control with (NC Entry solution for CNC
control torquesharing machines
P6 Tools
Pitch drive tools
TOOLS
Hé_status collector SMC_UTILITY
Diagnostis for H6 Simple single and
Multiaxissystem multi axis control
DRIVE & RIO UTILITY Parameter List Handling DRIVE UTILITY SM3_basic SM3_CNC SM3_Robotics
MOTION Stepper control, Down/upload, file import/ (ia402 drive control, misc. drive Motion Control base DIN 66025 G-Code Group movements
10 helpers export of dws5 list tools (PID, Ramp, LowPass, and more function blocks reading and processing | according PLCopen part 4
oM
Gateway Utility
User friendly FBs to access
gateway functionalities
Din 66019 lecSlave Object Dictionairy Ethercat Masterltf Hsp5 Master Can Masterltf
Tep/ udp and serial access | Sdo access from User defined object Interface to nodes connected | Interface tonodescon- | Interface to nodes con-
ieccode dictionaries to ethercat master nected to HSP5 master | nected to CAN master
Channel Handler
Base for asynchronous
communication model
L3, Y B :):321Bafseltthf KEB
ase Interface for the
(oM Gateway
SYSTEM
PLCHardware UPS Handling
HARDWARE Embedded Hardware Peripherie Uninteruptable power
(lo, Switch, Led) supply status
SysMem SysCom SysSocket SysTime SysTask SysFile Cmplog
SYSTEM Memory Allocation Serial port handling Socket handling Realtime clock access | Taskinfo and handling Basic file access PLClog access




PML_UTILITY Temperature Control Servo Pump
PACKAGING Modular machine Pick & Place PLASTIC Heatzone control and Servo Pump control
handling with PACK ML Automatic Tuning
List Utility
Chained list handling Import/
export, sort. algorithm
File Handling
Reading and writing files
Standard Util Base Base Fast String Tools Base Logger
BASE IEC61131-3 standard FBs Bit/byte functions, converting routines, socket access, Fast string processing Basic text to file logger
Timer, trigger, counter converters, signals task information functions
J1939
Network services,
Parametergroup handling
Modbus RawCan Can Slave WebServer Email FTP
MISC COM Tep/ udp and serial CAN layer 2 Access (an open slave Self defined webserver with Sending mails from tftp server, ftp client
Master/ slave object dictionary access controller
EMBEDDED Realtime Ethernet FieldbusSlaves
oM Access to profinet, powerlink, Access to profibus, can,
ethercat, ethernet/Ip slave interface | interbus slave interface
SysDir CmpTraceMgr CmpSysEthernet CmpApp SysTypes SysTarget CmpErrors
Directory access PLCTrace Access Network access Application access Types for external libs Target Handling Target error codes
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KEB RAWCAN

ANWENDUNG:
Die KEB_Raw(an Library ermdglicht einen einfachen Zugriff auf CAN Layer 2. Dies kann fiir simple Anwendungen oder zur Implementierung von CAN

Protokollen genutzt werden.

APP DATA TRANSMIT RECEIVE APP DATA
o — . = s |
' zZ ' 22
ANWENDERZIELGRUPPE VORAUSSETZUNGEN
Applikationsprogrammierung « 1939 Licence installiert auf Runtime

Kommunikation und Datenverarbeitung
CAN Protokoll Entwicklung

@ HIGHLIGHTS

Direkte Verlinkung der Anwendervariablen iiber KEB_MappingManager
Automatische Datentyperkennung der Anwendervariablen
Einfacher Bausteinaufbau und Beschaltung
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ANWENDUNG:
Die KEB_j1939 Library erlaubt dem Anwender die Kommunikation iiber das CAN Protokoll SAE j1939. Dem Hauptbaustein KEB_j1939 Controller
Application kdnnen beliebige j1939 Parametergruppen hinzugefiigt werden, um das Anwenderprogramm um diese Parametergruppen zu erweitern.

PARAMETERGROUPS:
DM1, DM2, DM3, DM4, TD, PropA, PropB, CCVS, EECT, EEC2, ET1, IC1, CustomPg8Byte, CustomPgNByte

e s i

Register routine

v
| CAj1939

' Network services

CAN
oG

“re-
1
A
\

=
=
=
=
o
—
[~
(=9
=<
oc
(58]
—
—_
=}
[='=
=
=
S
o

- - = Automatic routing to correct network services

ANWENDERZIELGRUPPE VORAUSSETZUNGEN

Applikationsprogrammierung « 1939 Licence installiert auf Runtime
Kommunikation und Datenverarbeitung

@ HIGHLIGHTS

Erweiterung der CA Funktionalitat komplett modular «  Automatische Erkennung der Telegrammgrde und der
DM1-4 mit integriertem Fehlerspeicher Handling damit verbundenen Netzwerk dienste CMDT oder BAM
Ubertragen von Telegrammen mit einer GroRe von bis

zu 1785 Byte
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KEB SMC_UTILITY

ANWENDUNG:
Die KEB_SMC_UTILITY enthalt leicht bedienbare Funktionshausteine (FB) zur Programmierung von Bewegungsaufgaben. Die AxisControl FB werden
an eine Drive Hardware verlinkt und erlauben Zugriff auf alle Einzelachs- sowie Mulitiachshewegungsmodi.

EINZELACHSMODI:
VELOCITY, POSITIONING_ABSOLUTE, POSITIONING_RELATIVE, SET_POSITION, HOMING

MULTIACHSMOD!I:
PHASING, GEARING, CAMING

AxisControlMaster AxisControlSlave AxisControlSlave AxisControlSlave

ﬂ’ ------- - g Axis g Axis H>

L[ MoveRelative IL ----- - -----------------------
120 m/s Phasing Gearing Mode Caming
100 mm L 45° % Numerator 1 @_m Sl (amCurve

Denumerator 20

ANWENDERZIELGRUPPE VORAUSSETZUNGEN

Applikationsprogrammierung +  Enthaltenin COMBIVIS studio 6

Motion design . ﬂ Control PRO

@ HIGHLIGHTS

Schnelle Einzel und Multiachs-Inbetriebnahme
Geringer Programmieraufwand fiir komplexe Bewegungsablaufe
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____sustorury . |KEB| _

ANWENDUNG:
Erzeugen einer doppelt verketteten Liste. Besonders geeignet zur Handhabung von komplexen Datentypen oder Bausteinen.

Bietet Mdglichkeiten wie das Hinzufiigen, Loschen, Suchen oder Sortieren von Objekten innerhalb der Liste. Vergleichen der Objekte und eine Import
und Export Funktion zum Ablegen der Liste innerhalb eines Files.

insert object

/ APPLICATION N

/ OBJECT \
/! \ remove object
| ! e N / S

APPLICATION > APPLICATION X | APPLICATION APPLICATION K~ APPLICATION
OBJECT OBJECT OBJECT OBJECT OBJECT
- - T S— - —

ANWENDERZIELGRUPPE VORAUSSETZUNGEN
Applikationsprogrammierung «  Enthaltenin COMBIVIS studio 6
Erzeugen von Datenbanken . B Control BASIC

Simples und strukturiertes Speichen von groen Datenmengen in
beliebigen Dateiformat

@ HIGHLIGHTS

Effizienter Sortieralgorithmus «  Beliebig und Dynamisch erweiterbar
Universell fiir jeden individuellen Datentyp «  Import und Export Funktion
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KEB DRIVE_UTILITY

ANWENDUNG:

Die KEB_Drive_Utility bietet vorgefertigte Tool und Bewegungsbausteine fiir das allgemeine Drive Handling. Drives konnen iiber die KEB_CIA402-
Control-FBin den Standard ,Modes-of-operation” gefahren werden. Weitere FBs ermdglichen Torquesharing und Winkelgleichlauf. Zu den Tools gehdren
verschiedene Regler, Filter und Rampenbausteine, sowie eine vereinfachter Parameterdownload.

an s

PROFILE_POSITION (ia402 control Torquebalancer TorqueFollower

VELOCITY - . o L
PROFILE_VELOCIY AL
HOMING Mode [RVAIVEING

Y

CYCLIC_SYNCH_POSITION Velod 20m ||
CYCLIC_SYNCH_VELOCITY elocity ” ':] ns] orque
CYCLIC_SYNCH_TORQUE Position
ANWENDERZIELGRUPPE VORAUSSETZUNGEN
BASIC drive handling nach CIA 402 +  Enthaltenin COMBIVIS studio 6
Flexible Bewegungs- und Regelaufgaben . B Control BASIC

@ HIGHLIGHTS

Universelles Cia 402 Drivehandling
GroRe Drive Toolbox
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___ KeGATEWAY yrury ______________|KEB| _

ANWENDUNG:

Die KEB_Gateway_Utility verwaltet die asynchrone Kommunikation fiir alle Kommunikationschnittstellen der SPS. Der direkte Zugriff auf Feldbus-
gerdte iiber die zentrale SPS im Ethernet ermdglicht so standardmaBig die Verwendung von Inbetriebnahme Assistenten in COMBIVS. Des Weiteren
kénnen iiber die flexiblen SetCom FBs auch iibergeordnete Schnittstellen wie ProfiNet oder CAN open getunnelt und iiber ein benutzerdefinierbares
Objektverzeichnis visualisiert werden.

SCHNITTSTELLEN:

Ethernet, Serial, Ethercat, Can open, ProfiNet, Profibus, Interbus, Powerlink, EthernetIP, HSP5, Din66019

[EC APPLICATION

DIN 66019 i
UDP/serial 10

:

additional
slaves

KEB ChannelHandler

bs
- _
|
|
|
- _
bs ‘
A
|
|
bs |
i Rt _
node
management
v B

EtherCAT
Master

UDP Master

additional

master
interfaces

DIN 66019

dictionary

ANWENDERZIELGRUPPE

Inbetriebnahme und Diagnose
Asynchrone Kommunikation

@ HIGHLIGHTS

VORAUSSETZUNGEN

Enthalten in COMBIVIS studio 6

: B Control BASIC

Universeller Kommunikationsgateway
Standardfunktion des C6 controller

69



KEB DATALOGGING

ANWENDUNG:

SPS Variablen verschiedener Datentypen kdnnen Zyklusgenau mit Mikrosekundenzeitstempel geloggt werden. Der Logger ermdglicht zusétzlich den
Zeitbereich um einen Eventtrigger in 2 zeitlichen Auflosungen zu erfassen. So kann die Datenmenge fiir Iangere Aufzeichnungen reduziert und gleichzei-
tig der wichtige Bereich um ein Ereignis genau erfasst werden. Die Daten werden automatisiert in einem Dateiringspeicher gesichert.

<— Prelriggerfast ——<—— PostTriggerFast —><—— writing logdata to file —

<————— MaxPreTrigger Time ———————>

[

L L L L
100

0 50

TriggerPosition [%]

KEB_DataLogger(6

SampleRateSlow

|

SampleRateFast
TriggerPosition
Data
1
©
) —— > Exel
n
ANWENDERZIELGRUPPE VORAUSSETZUNGEN
Daten und Eventlogging . B Control BASIC
Diagnose - Datalogging Bibliothek (Demo vorinstalliert)

@ HIGHLIGHTS

Flexible Sampling Einstellungen
Genaue Plug&Play Eventdiagnose
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ANWENDUNG:

Die Bibliothek KEB_MODBUS ermdglicht den Server-Client Datenaustausch iiber die Ethernet oder serielle Schnittstelle. Uber den Diagnoseausgang
kdnnen Fehler bei der Konfiguration oder Dateniibertragung schnell erkannt werden.

Modbus TCP/ UDP / RTU client and server.

Modbus server serial

Modbus server TCP/ UDP

ANWENDERZIELGRUPPE

Applikateure, M2M Kommunikation

@ HIGHLIGHTS

Universelle M2M Kommunikation
Einfache Integration tiber IEC Functionsblocke

Modbus client serial

Baudrate
MdbFunction

Data

Modbus client TCP/ UDP

MdbFunction

Data

VORAUSSETZUNGEN

Enthalten in COMBIVIS studio 6

: B Control BASIC

A



KEB RioUtilit

ANWENDUNG:
Die Bibliothek KEB RioUtility unterstiitzt die Inbetriebnahme von KEB Stepper und BLDC Remote-10-Drives durch einen FB mit den wichtigsten Einstel-
lungen und der AutoTune Funktion. In Verbindung mit der KEB_Drive_Utility konnen die Drives anschlieBend nach Cia402-Standard betrieben werden.

O

KEB_RIO_UTILITY

O,

B

DDDDDDDDDDDD"'@

)i

KEB_DRIVE_UTILITY

(ia402 control

0oooooooooog s
0oooooooooog s

O
O
O
o

0ooooooooooo

STEP_BLDC_SETUP

[COooO || (G500 || [Goog

O
O
O

AutoTune Axis

Bldc Mode VELOCITY

ClosedLoop Velocity 120m/s

BrakeControl Position 100 mm

ANWENDERZIELGRUPPE VORAUSSETZUNGEN

Stepper/ BLDC drive Inbetriebnahme «  Enthaltenin COMBIVIS studio 6
. B Control BASIC mit Stepper/BLDC Drive Modul

@ HIGHLIGHTS

Einfache Konfiguration durch Setzen von FB Eingéngen
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KEB YAW KEB|

ANWENDUNG:

Die KEB Yaw_Library stellt eine Sammlung von Bausteinen zur Programmierung der Yaw-Antriebe einer Windkraftanlage zur Verfiigung. Dadurch
reduziert sich der Programmieraufwand fiir eine solche Anwendung betréchtlich. Durch spezielle Algorithmen zur Drehmomentverteilung auf mehrere
Motoren wird der Verschlei und die mechanische Belastung von Antriebsstrang und Turm der Windkraftanlage minimiert.

3~ 400V AC
24V DC CUSTOMER YAW PROGRAM

Bus

Yaw state machine

Yaw library I

YawMotionControl — FB
from yaw library

PR (iA402DriveData structure
(CiA402DriveData.xyz)
PDO structure PDO structure
(CiA402DriveData.PD.xyz)
v “YawDrive”
Fieldbus data structure
to turbine from yaw library (iA402DriveControl FB
controller (YawDrivel[il.xyz)
ANWENDERZIELGRUPPE VORAUSSETZUNGEN

+  Programmierung eines Mehrmotorensystems zur Azimutverstellung ~ «  KEB-Steuerung mit installierter Lizenzdatei
einer Windkraftanlage

@ HIGHLIGHTS

Antriebssteuerung zur sanften Bewegung der Gondel Uberwachung der Getriebe und Motorkabel

der Windkraftanlage Fehlerhistorie und 56-kanaliger Datenlogger zur

Spezielles Regelverfahren zur gleichmaBigen Drehmo Aufzeichnung beliebiger Programmvariablen

mentverteilung auf alle Motoren Visualisierung aller relevanten Funktionen und
Antriebsdaten
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KEB ENERGY MANAGEMENT

ANWENDUNG:

Die KEB Energy_Management_Library dient zur Steuerung und Uberwachung eines KEB Active Front End (AFE) Umrichters in Kombination mit
einem Energiespeicher (Ultrakondensatoren) und elektrischen Antrieben oder anderen Verbrauchern. Ein solches System ermdglicht die Steuerung und
Begrenzung der aufgenommenen Leistung aus dem Netz bzw. der zuriickgespeisten Leistung in das Netz. Leistungsspitzen beim motorischen oder
generatorischen Betrieb der Antriebe werden vollstandig vom Energiespeicher abgedeckt.

RF AFE filter with
& i filter common mode DC
N I Y.
Q) ==/ \
400V : 300V Charging unit
L’\N\,J 1 = 1
TR T B

Mains power supply + AFE device

Drive 1 4@
Mains choke Drive2 [ : ]
MM P6 el
Drives
Constant
current
Precharging / discharging device (P6)
ANWENDERZIELGRUPPE VORAUSSETZUNGEN
Energiemanagement-Systeme mit Speicher zur Begrenzung «  KEB-Steuerung mit installierter Lizenzdatei

von Netzleistungsspitzen

@ HIGHLIGHTS

Regelung des AFE-Umrichters mit Begrenzung von Netzleistung und Netzstrom
Steuerung von Ladung / Entladung des Energiespeichers

Regelung des Netzleistungsfaktors (cos ¢)
56-kanaliger Datenlogger zur Aufzeichnung beliebiger Programmvariablen
Visualisierung aller relevanten GroBen (Spannung, Strom, Leistung, Energie)
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____ impo2asic . |KEB|

ANWENDUNG:

Die KEB P6_Basic_Library bildet die Basis fiir die Programmierung des Pitchumrichters KEB COMBIVERT P6. Sie ermdglicht auf einfache Weise die

Nutzung grundlegender P6 Funktionen mit Hilfe der integrierten IEC 61131-Steuerung und reduziert den Programmieraufwand betrdchtlich.

BASICP6 LIBRARY

P6 USER PROGRAM (IEC61131)

Evaluation of sensors

Brake control

Encoder calibration

power failure
detection

ANWENDERZIELGRUPPE

Applikationsprogrammierung mit P6-Umrichtern

Pitchwinkelverstellung von Windkraftanlagen
Spezielle Anwendungen z.B. in sehr kalter Umgebung oder mit
Verwendung von Energiespeichern wie z.B. Ultrakondensatoren

@ HIGHLIGHTS

Hochlauf- und Kommunikationsiiberwachung
zwischen Leistungsteil, Steuerteil und P6-SPS

Zyklisches Lesen und Schreiben aller relevanten
Antriebsparameter

Steuerung und Uberwachung einer 24 V-Bremse oder
einer Hochvolthremse

Geberkalibrierung und -iiberwachung

Charge energy
storage

VORAUSSETZUNGEN

KEB P6-Umrichter

Steuerung und Uberwachung der eingebauten
Ladeschaltung fiir Energiespeicher

Auswertung von Temperatur-, Feuchte- und
Beschleunigungssensoren

Uberwachung und Quittierung der zertifizierten
Sicherheitsfahrt

Visualisierungstemplates fiir alle Funktionsbldcke

Motor

Brake

Encoder

75



KEB P6V2_EXTENDED

ANWENDUNG:
Die KEB P6_ExtendedPitch_Library stellt eine Sammlung von Bausteinen zur Programmierung einer Pitchanwendung auf Basis des Umrichters KEB
COMBIVERT P6 zur Verfiigung. Dadurch reduziert sich der Programmieraufwand fiir eine solche Anwendung betrdchtlich.

P6 USER PROGRAM (IEC 61131)

Evaluation of sensors

Drive control
' Motor
EXTENDED PITCH Brake control
LIBRARY Brake
Encoder

Encoder calibration

and monitoring
|

T
datalogger
|
power outage Charge / discharge
management energy storage
device

NN |

ANWENDERZIELGRUPPE VORAUSSETZUNGEN

Programmierung der Pitchwinkelverstellung von Windkraftanlagen + KEB P6-Umrichter mit installierter Lizenzdatei
mit P6-Umrichtern

@ HIGHLIGHTS

Enthalt alle Funktionen, die bereits in der KEB P6_Basic_Library verfiigbar sind
Zusatzliche Bausteine fiir

- Antriebssteuerung (drehzahlgeregelt, positionsgeregelt)
- Motor- und Netzausfalliiberwachung

- Laden und Entladen von Ultrakondensatoren

- 42-kanaliger Datenlogger und Fehlerhistorie
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KEB PML_UTILITY KEB|

ANWENDUNG:

Die KEB_PML_UTILITY enthalt Basis Funktionsbausteine (FB), welche auf der PackML State Machine basieren. Durch Erweiterung dieser Bausteine er-
mdglicht die Bibliothek einen Modularen Aufbau einer auf PackML basierten Maschine. Einzelne Jobs (Maschinenabldufe) konnen iiber diesen Modularen
Aufbau schnell integriert und aufgerufen werden.

.Un-HoId HELD lSC
SC [ Hold *
DLE et - SC_, ¢, L COMPLETE

SC Suspend

« SUSPENDED

? Reset

Reset lStop lAbort
STOPPED <=+ — <0 pBoRTED  <C—
ANWENDERZIELGRUPPE VORAUSSETZUNGEN
Modulare PackML basierte Applikationsprogrammierung . B Control BASIC

@ HIGHLIGHTS

Schnelle integration der PackML State Machine in einzelene Maschinenmodule
Modulare und zukunftssichere Softwarearchitektur dank standardisierter Basisbausteine
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KEB BASE

ANWENDUNG:

Die Bibliothek enthalt Funktionshausteine zur Basiskommunikation iiber Ethernet wie Sockhandlung, DNS und NTP. Der KEB MappingManager unter-
stiitzt bei der Datenaufbereitung von strukturierten Speicherbereichen und wandelt diese in Applikationsvariablen mit beliebigen Datentypen um.
Verschiede Diagnosetools, z.B. ,Taskinfo” und ,SysTimeDiff”, helfen die SPS Applikation zu optimieren und Zykluszeitiiberschreitungen zu vermeiden.

TaskInfo GetCycleTime SysTimeDiff CheckByteOrder

DIAGNOSTIC MaxCycleti 1 | |
T00LS ax(Cycletime ms s Intel/Motorola
Mappinghanager
ADR1 Variable 1
DATA map datafields bufferToWord
MAPPING ; to variables byteswitch
N N DwordToWordH
DNS client NTP client SocketHandling
BASE COM Ip of host DateTime Multi purpose socket com
ANWENDERZIELGRUPPE VORAUSSETZUNGEN
Kommunikation und Datenverarbeitung . B Control BASIC

@ HIGHLIGHTS

Socketkommunikation, Datenaufbereitung und Zyklus-Diagnose als Basispaket

78



___ v . |KEB|]

ANWENDUNG:
Die Bibliothek ermdglicht das Versenden von Emails mit Anhangen aus der IEC61131 Anwendung.

SAMPLE STRING
,THIS IS THE DAILY

PRODUCTION SUMMARY*
PRODUCED: 10000 KEB_SMTP_SEND_MIME
FAILED: 0

WARNINGS: 0
-
Mail Gateway

ANWENDERZIELGRUPPE VORAUSSETZUNGEN
Kommunikation und Datenverarbeitung . B Control BASIC

@ HIGHLIGHTS

Statusberichte,Meldungen und Logdateien kinnen zentral verarbeitet werden, ohne Zugriff auf die SPS
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KEB FTP

ANWENDUNG:
Die Bibliothek ermdglicht das Versenden und Empfangen von Dateien aus der [EC61131 Anwendung.

FTP client External FTP server

Host ip

User

Password

Store

Retrieve

ANWENDERZIELGRUPPE VORAUSSETZUNGEN
Kommunikation und Datenverarbeitung . B Control BASIC

@ HIGHLIGHTS

Einfache Maglichkeit zum Dateiaustausch
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ANWENDUNG:
Die KEB_ISG_CncUtility bietet dem Anwender eine einfache Handhabung von CNC Applikation. Angefangen von einfachen Bewegungsabldufen ohne

kinematischer Transformation bis hin zu multiplen Kandlen mit komplexen Kinematik.

[ KEB 1SG CNC KERNEL

Kanal 2

[

= Kanal 12
—
ANWENDERZIELGRUPPE VORAUSSETZUNGEN
Applikationsprogrammierung CNC «  KEB CNCPackage

. B Control BASIC

@ HIGHLIGHTS

Einfache Implementierung im PLC-Projekt «  Biszu 12 Kandle und 64 Achsen
Integrierte Werkzeuglistenverwaltung und
Fehlerhistorie
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KEB TEMPERATURECONTROLLER

ANWENDUNG:

Die Bibliothek ermdglicht die Temperaturregelung einer oder mehrerer Heiz- und Kiihlzonen, wie sie zum Beispiel in einem Kunststoffextruder vor-
kommen. Das miihselige Einstellen des Reglers entfallt hierbei komplett, da die Parameter der Regelstrecken mittels Automatic Tuning erfasst und
gespeichert werden.

KEB_TEMPERATURECONTROLLER

Tl
[KEB]
Requested Temperature Bl
> e B
i
B2e0hs
gleanel| Process Temperature
i
y B e
et
t et
=
Actual W Automatic Tuning enabled EEE
Temperature D08
B
AI8-Pt/Ni/TC
ANWENDERZIELGRUPPE VORAUSSETZUNGEN

- Kunststoffverarbeitung . B Control BASIC

- Sonstige Bereiche die eine Temperaturregelung erfordern

@ HIGHLIGHTS

+  Automatic Tuning der Heizzone - Begrenzung der Bedienereingaben
+  Regelung der Zieltemperatur bis +  Dynamische Warn-, Alarm und
auf ein Zehntel genau Error-Temperatur Schwellen
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KEB SERVOPUMPCONTROLLER

ANWENDUNG:

(=

Fiir die hochdynamischen Prozesse von Kunststoffspritzgussmaschinen wurde diese Bibliothek entwickelt um eine zielgenaue Druckregelung zu ermdg-
lichen. Mittels Automatic Tuning werden bis zu 8 Satze an Regelparameter selbststandig erfasst. Die Satze konnen wahrend der Laufzeit ausgewahlt
werden, damit fiir jede Hydrauschlische Regelstrecke die Optimalen Regelparameter aktiv sind.

Des weiteren sind Filteralgorithmen inbegriffen, die unerwiinschte Schwingungen in der Maschine dezimieren und damit eine konstante Druckregelung
ermdglicht. Diverse Pumpenschutzmechanismen runden den Funktionsbaustein ab.

PUMP MOTOR DRIVE

A
]

ANWENDERZIELGRUPPE

Kunststoffspritzgussmaschinen
Sonstige Bereiche die eine hochdynamische Servopumpen
Druckregelung erfordern

@ HIGHLIGHTS

Automatic Tuning der Regelstrecken mit
bis zu 8 Sdtzen

KEB_SERVOPUMPCONTROLLER

Pump protection v
Automatic Tuning v
Controller Sets v

~Y

Set 1 Set 2 Setx

VORAUSSETZUNGEN

. B Control BASIC

Diverse Pumpenschutzmechanismen
wie z.B.: negative Drehzahl Uberwachung oder fahren
auf Blockerkennung
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KEB T6 APP UTILITY

ANWENDUNG:

Die KEB_T6_App_Utility bildet das Basisframework fiir jeden T6 Umrichter. Die Anwendung startet alle Basisfunktionen des T6 und halt einen App
Slot fiir jede DCU bereit. Fiir typische Anwendungsfalle des T6 stehen bereits Apps bereit, fiir kundenspezifische Anwendungen kdnnen auch eigene Apps
erstellt werden. Diese kdnnen dann Giber Parameter an die verschiedenen Slots platziert werden.

IR TR VR

App selection App selection

App Framework Steering Air
Pump Conditioning

) A

APPLICATION POOL

Steeri Air Air
eering Air -
Pump compressor " Conditioning
Generator elocity
control Torque
control sharing

ANWENDERZIELGRUPPE VORAUSSETZUNGEN
E-Mobility «  Enthaltenin COMBIVIS studio 6
Applikationsprogrammierung fiir Nutzfahrzeuge . B Control BASIC

@ HIGHLIGHTS

Anwendung modular erweiterbar - Basisfunktion unbegrenzt erweiterbar
Simple Anwendungsprogrammierung durch bereits
bestehende Basisfunktionen

84



____ (EBELEHANDLNG ______|KEB|

ANWENDUNG:
Die KEB_File_Handling Library ermdglicht einen einfachen Zugriff auf das Filesystem der IEC Runtime.

P

e

Write Append Read
N | v
KEB_File
k — .
 — | - Size
P  <«——— Move — - — GetAttributes ———» - Created
V' — 1 - Modfied
/Exists C(i)y Delete \
ANWENDERZIELGRUPPE VORAUSSETZUNGEN
Library Entwicklung «  Enthaltenin COMBIVIS studio 6
Applikationsprogrammierung . B Control BASIC

@ HIGHLIGHTS

Einfacher Zugriff auf alle Filesystem Funktionen «  Alle Funktionen zusammengefasst in einer Klasse
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COMBIVIS studio HMI

Das Design Tool ermdglicht die effektive Erstellung von grafischen Benutzerschnittstellen und Zustandsiiberwachungssystemen fiir industrielle Anlagen.
Die Besonderheit ist die Universalitat und Portabilitat erstellter Projekte, die dank der integrierten Treiberdatenbank an alle marktiiblichen Steuerungs-
systeme angebunden und auf beliebige DisplaygroB3en skaliert werden konnen. Der Anwender profitiert von umfangreichen Vorlagenbibliotheken sowie
einem hochentwickelten Werkzeugkasten und kann Standardelemente wie Alarmhandling, Rezeptverwaltung und Datenbankaufzeichnung ohne Pro-
grammierkenntnisse einbinden.

VISUALISIEREN UND BEDIENEN

HMI Ist die Grundlage fiir professionelle Fernwartung. B PRO Professioneller Funktionsumfang fiir die KEB HMI
Dieses Symbol ist bei der verfiigbaren Hardware platziert. (erweiterte Echtzeitdatenbank, Data Logger)

B BASIC Grundlegender Funktionsumfang fiir die KEB HMI a Advanced Fortgeschrittener Funktionsumfang fiir die KEB HMI
(Webserver, Multidrivers, SMS, E-Mail)
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COMBIVIS studio HMI

PROJEKTNAVIGATOR

zum leichten Zugriff auf die Projektressourcen

-
g
trin
i

= b, 5 s T b B e
s iy

= By o b

= s L st

BEFEHLSPANEL - -

kontextuell zur gewdhlten Ressource

REFACTORING EXPLORER

Tool fiir die automatische Fehlerkorrektur

SCRIPTEDITOR

zur Kompilierung von VBA-, VB.NET und AWL-Scripten
sowie Fehlersuche in ihnen

AUSGABEFENSTER

zur Riickverfolgung samtlicher, wahrend der
Entwicklung und Laufzeit vorgenommener Aktionen

Geschaffen fiir die Entwicklung von Bedienoberflachen und Anwendun-  Das lastige Umprogrammieren von Bildschirmmasken féllt damit also weg,

gen fiir die Uberwachungssteuerung sowie Datenerfassung. Mit dem  wenn die Hardware im Hintergrund aktualisiert wird.

Windows-basierten Visualisierungswerkzeug COMBIVIS studio HMI las-

sen sich innerhalb der KEB-Programmierumgebung COMBIVIS studio 6  KEB hat COMBIVIS studio HMI zudem als ein interpretierendes System

komplette Maschinen visualisieren. Die Software ist dariiber hinaus auch  konzipiert. Da nicht kompiliert wird, lassen sich einmal erstellte Projekt-

als unabhangiges Tool eigenstandig fiir die Programmierung von Mensch-  objekte durch einfaches Ausschneiden und Einfiigen wiederverwenden.

Maschine-Schnittstellen nutzbar. Aufgrund der KEB-Philosophie, offene Standards zu nutzen, eignet sich
COMBIVIS studio HMI auch ideal fiir die Anbindung und den Datenaus-

Als grundlegende Technologie sorgt XML fiir Leistung und Flexibilitdt auf ~ tausch mit PPL- und ERP-Systemen - sowohl lokal, als auch im Remote-

einer offenen Plattform. Die Mensch-Maschine-Schnittstelle lasst sich  betrieb.

deshalb auch zusammen mit Produktionsdaten sowie statistischer Analyse

mittels XML auf einfache Weise verwalten. Skalierbarkeit und Flexibilitit ~ Zu den unterstiitzten Technologien von COMBIVIS studio HMI gehdren:

sind bei COMBIVIS studio HMI ein Standard. Einmal erstellte HMI-Losungen ~ Web-Dienste, SVG-Grafik, OPC, SQL, 0DBC, .Net und Java-Maschine fiir Web-

sind deshalb auf verschiedenen KEB-Hardwaregerdten einsetzbar - egal,ob  Client-Losungen.

sie auf den Betriebssystemen Win CE oder Win 32/64 basieren.
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INTEGRIERTE ENTWICKLUNGSUMGEBUNG E .

TOOLBARS UND SYSTEMINFORMATIONEN

frei konfigurierbar und einstellbar

OBJEKTEIGENSCHAFTEN

zur einfachen und intuitiven Objekt-
konfiguration und Explorerressourcen

GRAFIKEDITOR

und synoptische Funktionen zur Erzeugung
und Visualisierung

TOOLBOX

Objekthibliothek, grafische Symbole und Vorlagen

HIGHLIGHTS

Offene Kommunikationstreiberdatenbank

Automatisierter Variablenaustausch

Parallele Entwicklung von HMI und Steuerungsprojekten
Umfangreiche Vorlagenbibliothek
Ubergeordnete Archivierungsmdglichkeiten
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COMBIVIS studio HMI

VISUALISIERUNGSKONZEPT

Innerhalb der Antriebs- und Automatisierungswelt von KEB gibt es keine Integrativer Ansatz mit nur einem Gerdt, abgesetzte Panel-Losung oder
Grenze zwischen Gerdtetechnik und Software. Daraus folgt, dass sich  auch eine dezentrale Anordnung der Kernkomponenten auf verschiedene
Losungen zur Visualisierung, Bewegungssteuerung oder auch Fernwartung ~ Produkte. Letztlich entscheidet die geforderte Leistung iiber den besten
plattformunabhéngig auf allen KEB-Gerdten verwenden lassen, die iberein ~ Weg und nicht die Restriktionen einzelner Produkte - weshalb sich bei KEB
Win CE oder Win 32/64 Betriebssystem verfiigen. Damit ist die Auswahl der  auch alle im Netz verfiigbaren Gerate mit nur einem Verbindungskabel in
fiir eine Applikation wirklich passenden Hardware nur noch eine Frage der  den Verbund bringen lassen.

zugewiesenen Aufgabe. Anwender haben so auch die freie Auswahl, welche

Form der Automatisierung zum Einsatz kommen soll:

@ HIGHLIGHTS

Keine Grenzen zwischen Hardware und Software
Viele Treiber sorgen fiir Kommunikation auf allen Ebenen
Konnektivitdt innerhalb und auBerhalb der KEB Automatisierungswelt

s E /
@ 2 ® @ e
@ @ Slave @ @ WEB Browser
Master
C6Router  C6 HMI C6 HMILC (G
bis zu 4
Kommunikationstreiber
Ethernet (OM _ Ethernet (OM
@ S 5 =z E
@l .
= ‘
(6 SMART G6 Inverter @ H H H
2 (6 COMPACT
. G6 Inverter
2l
@
@ v
@
@ ) |:| |:|
@
(6 SMART
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INTEGRIERTE ENTWICKLUNGSUMGEBUNG E .

DRIVERS HARDWARE INTERFACES WINCE  WIN 32/64
COMBIVIS studio HMI Version 5.0. 1183.xx Serial Ethernet ADD-ON ARM x86
KEB - PLCHANDLER (Elau, Parker...) X x? X
KEB - DIN66019I X X X X
B&R PVI mit Protokoll INA 2000 2 X X X X
B&RTCP? X X X
BACNETIP# X X
BeckhoffTwincat (ADS protocol) ¥ X X X
KNX (EIBUS Konnex) X X X
ELAP X X X
FATEK X X X
GE FANUC SNP-X X X
GE FANUCSRTP2 X X X
Hilscher NETLINK X X
Hilscher NETX MPI X NETCoreX MPI X
Hilscher NETX PROFIBUS Slave X NETCoreX PROFIBUS SLAVE X
Hitachi PLC serie H X X
LENZE LECOM AB X X X
LonWorks X X X
Mitsubishi MELSEC A X X
Mitsubishi MELSEC FX X X X
Mitsubishi MELSEC Q X X X X
Mitsubishi FX3U TCP X X
Modbus RTU Master / Slave X X X
Modbus TCP [P, Modbus TCP Server X X X
Moeller SUCOM X X X
OMRON ETHERNET IP X X X
OMRON FINS X X X X
OMRON Host Link X X X
PANASONIC FP MEWTOCOL X X X X
ROBOX X X X
Rockwell DF1 und Data Highway X X X
Rockwell Ethernet IP, Rockwell Ethernet IP 1800 X X X
SAIA via SCOMM DLL X X X
SAIA S-BUS X X X X
SCHNEIDER UNITELWAY SLAVE X X X
Shared Memory X X X
SIEMENS MPI PC ADAPTER X X X
SIEMENS S5 CPU, SIEMENS S5 DK3864R X RS232 to current loop convert X X
SIEMENS S7 200 PPI X X X
SIEMENS S7 300/400 MPI X X

SIEMENS S7 CP 300/400/1200 ¢ X X X
SIEMENS SAPI S7 X SIEMENS CP5611, 5613, 5614, 5412, SIMATIC NET X
SIEMENS TIA X X X
SIEMENS SIMOTION X X X

1) erfordert CoDeSys-Gateway, das auf Controllerseite ausgefiihrt wird, 2) bendtigt eine zusdtzliche PLC-Kommunikationsbibliothek (Lizenz), 3) bendtigt einen FB in der B&R SPS ohne
Bibliotheken, 4) Treiber fiir Gebdudeautomation, 5) bendtigt Beckhoff Bibliothek (kostenlos), 6) Kommunikation mit $7-1200 Controllern wird nur bei absoluter Adressierung unter-
stiitzt (keine symbolische Adressierung), 7) unterstiitzt den Variablenimport aus TIA Portal und die Kommunikation zu $7-1200/ 1500 mit absoluter und symbolischer Adressierung
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HIGHLIGHTS

COMBIVIS studio HMI

IYITY

Projektskalierbarkeit unabhangig von der BildschirmgroBe
Multitouch und Gestensteuerung
Unterstiitzung von Vektorgrafiken und Media Funktionen wie Videos, Office-Dateien, PDF
GroBe Bibliothek mit Elementen, Grafiken und funktionalen Vorlagen

GRAFIKFUNKTIONEN

Die Produkte und Tools fiir KEB-Visualisierungslosungen sind so ausgelegt,
dass sie in punkto Geschwindigkeit und Qualitatsgrafik auch anspruchs-
volle Wiinsche erfiillen. Weil die Projektskalierbarkeit in der heutigen
Programmierung von Visualisierungslosungen ein absolutes Muss
darstellt, konnen Anwender ihre in COMBIVIS studio HMI erarbeiteten
Grafikprojekte spater auf unterschiedlich groBen HMIs anzeigen lassen.

Die mit COMBIVIS studio HMI erzeugten Projekte sind plattformunab-

hangig, indem sie eine “interpretierte Sprache” nutzen, die eine spezielle
Hardwarekompilierung vermeidet.

92

COMBIVIS studio HMI unterstiitzt hochqualitative Grafiken auf einfache
Weise und skaliert die Objekte automatisch passend zur Groe der
Anzeige. Die Verwendung von Vektorgrafiken erleichtert das Arbeiten mit
Dateien der Typen bmp, gif, wmf und emf.

Damit es weniger Distanz zwischen der Office-Welt und der industriellen
Automatisierung gibt, unterstiitzen alle KEB-Produkte die MEDIA-Funktion.
Ohne das Programm schlieBen zu miissen, lassen sich Dateien mit den
Erweiterungen .doc, .xIs, .ppt und .pdf direkt von den Visualisierungs-
seiten aus offnen.



INTEGRIERTE ENTWICKLUNGSUMGEBUNG E .

* 3
A
n.
P
Ed mSystem | mlanguage | @Help AAlarm |  FEvent
g 5 Variable @ Screen | & Script | % Users ® Report-Recipe | & Menu
: ' Property ._-Vaiua
Screen L] -
2 Action Open normal (screen change)
T Monitor 0
=1
= Parameter file ]
X Position 100
Y Position 100 i
| Width 0 il
Height 0
- 7 Caption
_ 7 Border
& | Resize border L]
." | System Menu
B O Maximized Box
® T Minimized Box
[ Keep Print Proportions
o Print Page Width -1
i Print Page Height -1 2

Werkzeugbox

OK || Abbrechen || Hife

Eigenschaften

Vebves ) Norious ) Nohicles | Wnler & Waslowater ) Web oot

COMBIVIS studio HMI bietet eine reiche Auswahl an grafischen Objekten
wie beispielsweise Schaltflachen, Schalter, Messgerdte oder auch analoge
Visualisierungselemente. Jedes Objekt verfiigt iiber eine groBe Anzahl vor-
definierter Eigenschaften und Aktionen, die sich einfach anpassen lassen.

Mit , Power Templates” lassen sich Projekte automatisch konfigurieren,
indem Anwender einfach Symbole und Bildschirmmasken einfiigen. Das
ist mdglich nach dem Erstellen vordefinierter Vorlagen mit speziellen
dynamischen Animationen und VBA-Scripting Funktionen. Mit der Ex-
portfunktion sind diese Objekte dank herkdmmlicher Windows-Tools
verwendbar. Multi-Monitor-Funktionen schaffen zudem die Basis, Moni-
toren eine bestimmte Bildschirmmaske zuzuweisen und eine Verlinkung
vorzunehmen, welche Seite auf welchem Monitor darzustellen ist. Objektvorlagen
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COMBIVIS studio HMI

MULTITOUCH UND GESTENSTEUERUNG
Ab der Version 5 unterstiitzt COMBIVIS studio HMI die Mehrfingergestenerkennung (Multi-Touch).

Ein Multi-Touch-System besteht aus zwei Teilen: Aus der Hardware (Touchscreen, der gleichzeitig mehrere Beriihrungen, meist mit den Fingern,
erkennt) und aus der Software, die diese Beriihrungspunkte erfasst und sie interpretiert. Die Software erkennt die gleichzeitigen Beriihrungen auf
dem Bildschirm und interagiert mit den Projektfunktionen. Die Gestenerkennung beruht auf den Gesten, die in den modernen Mobilgerdten wie
Tablet-PCs und Smartphones zum Einsatz kommen, wobei die Verwendung fiir HMI -Systeme optimiert wird. AuBerdem unterstiitzt COMBIVIS studio
HMI die Multi-Touch-Funktion zur gleichzeitigen Aktivierung zweier Befehlsobjekte, zum Beispiel in gesicherten Systemen, wo der Bediener fiir den
Start oder fiir die Ausfiihrung von Spezialbefehlen beide Hande auf dem Bildschirm verwenden muss.

Spreizen Heranzoomen einer Seite ?
Zusammendriicken Herauszoomen einer Seite
Antippen und Bewegen Bewegen eines vorher gezoomten Bereiches %
Vertikales Wischen Vertikales Scrollen von Listen und Tabellen &
Horizontales Wischen Scrollen des aktiven sichtbaren Bereiches oder auch

Wechsel der aktiven Seite
Gleichzeitiges Beriihren zweier verschiedener | Das System erlaubt die Ausfiihrung individueller
Befehlsobjekte Kommandos, wenn Zwei Objekte gleichzeitig

gedriickt werden
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VARIABLEN - IMPORT

Die KEB Losung zur Visualisierung und Steuerung ist unter dem Gesichtspunkt der Flexibilitat entwickelt worden. Mit der Plattform COMBIVIS studio fiir
die Automatisierung und Mensch-Maschine-Schnittstellen hat der Anwender die Gelegenheit, die gesamte Datenbank der Steuervariablen zu importieren
und reduziert damit Entwicklungszeit, indem er letztendlich die Steuerung mit der HMI kombiniert. Es konnen unabhéngige Variablendatenbanken in
dem HMI-Projekt erstellt werden.

Die Variablendatenbank ist unmittelbarer Bestandteil des Visualisierungsprojekts, aufgrund dessen steht ein Assistent zur Verfiigung, der den Anwender
durch den Datenbanken-Import/Export und deren Handhabung fiihrt. Alles Notwendige fiir das Projekt ist innerhalb des Systems enthalten. Eine groBe
Reihe von Systemvariablen kann in Verbindung mit der Datenbank fiir die SPS-Variablen genutzt werden, um die Arbeit des Kunden sehr effizient, sicher
und stabil zu gestalten.

Flease select the Device Varisbles 1o Impon
Hame Type Access fpe Size .|
8Wood GVL_APP CameraCin BOOL ReadWirite 1 (St
Salect Hone
# @ Wood GVL_APP.DriveData ARRAY [0..3] OF T_DRIVE Read\rite 112 L
+ BWeod GVL_APP.DriveDaa|d) Weod GVL_AFP DriveData_0_Strust  Resd\irite 28
B
1 @Wood GWL_APP.DrivaDea(1] Wood GVL_APP_DriveDate_1_Struct  Resd\irite 28 | ?
+ BWood GVL_APP DriveDsta|2] Wood_GVL_APP_DriveDats_2_Strust  ReadWiite 28
+ BWood GVL_APP.DriveDatal3) Wood GVL_APP DriveData 3 _Struct  ResdWirite 28 I Al
8\Wood SVL_APP Enablefutomode  BOOL Reacvirte 1 [ cotapse.n
2Wood GVL_APP.MasterOffset ARRAY [1..3] OF LREAL Read\ite 24
EWood GVL_APP MasterOffset{1] LREAL Reaciinite &
B Weod GVL_APF MasterOffssr{l] LREAL Remaiirite B
o - L]
import
| nportfrom PLC | impent fram file Add Station Mame  Stasien: Default Staticn - | Cancsl
Variablendatenbank
3 s W 2 symbolsedguration X
N Angcht = (6 Ergballen. |5 Einsbellongen -
Suandarty Jrmboleanfiguration wind rt dam nichates Damalo sd oder Oolisn Shangusbatrage
Syibole Togifiochte  Maimal  Mtsga  Typ Mermber-Varisklen  Nommantar
[ [N] cam pmamG
: ﬂxﬁt; s Symbalionéguation for Datentyn = )
1 ] cam_swicmncm |
® 7] H] Goveway Symibole Zugriffwechte  Mmsenal  Amngue  Typ
#® 17 [E] Gatocivabate I|== B Tparve
o 0] e ¥ # ActPesition » » REAL
[ # MccMaster > LaeaL @ Actspesd » “» e
# AccSlaves - LBEAL W ActSpeedPercent » » REAL
# ActOrieMode > aRR [0.0%1VE | @ ActTergue » “» e
¥ Alirresmomed » BOoL ¥ # Anirikcation » » REAL
# My Powered » BO0L @ # DeiveEsror » » soo |
¥ # CamersOn iy Y Bt | ¥ % DriveErrorld » L") T
¥ # CamSelecton L) £ .nm.rut:lﬂc-m._.lI ¥ # DeiePowered » £ 80O
# DecHaster £ LaEaL ¥ # Jogleht k] > 800
# Declaves » sl | | # JogRight » » 200
4| # OriveData » » ARRAY [1 oAV 4| # Powerlirie » » 00
# Delvalreor £ B0 ¥ # ResetErres " £ B0
# Oriveriomed k] ARRAY [RD8] o m "
# DrivePowered > ARRAY [1D8: —
T > Boc Fraslorrpe g e s i [ ok ] [(Setachen]
# DriveStopped » apav (o 0t | ausgewsht sind wesden alle exportiert - |
Symbolkonfiguration

Je nach Menge der benétigten Variablen kann der Anwender einfach das beste HMI-Produkt auswahlen. Bei den KEB-Produkten gibt es keine Be-
schrdnkungen fiir importierte Variablen, lediglich fiir die Anzahl der in Verwendung befindlichen Bytes (Speicherlimit). Unter Verwendung des Projekt-
navigators kann der Anwender die Anzahl der gegenwartig verwendeten Variablen und den Einsatzspitzenwert wahrend des Projektbetriebes sehen.

Alle auf dem Bildschirm angezeigten Variablen sowie Variablen von erfassten Daten und iiberwachten Alarmen werden unter “in Verwendung” gelistet.

Die Programmierumgebung meldet automatisch, wo die Variablen verwendet werden und springt nach einem Doppelklick direkt zu der jeweiligen
Variable.
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DEBUGGEN UND SPRACHEN

Im Debug-Modus steht eine breite Palette von Tools wie z.B. die Uberpriifung des Variablenstatus, die Statistik sowie die Scriptpriifung zur Verfiigung.
Mit dem Statistik-Tool kann ein Anwender die Anzahl derim Projekt verwendeten Variablen priifen und die richtige Hardware aussuchen, die den Bereich
der Variablen und die gewiinschte Leistung unterstiitzt.

Zu Fehlersuch- und Testzwecken diirfen die Anwender diese Grenzen jeweils fiir zwei Stunden Giberschreiten, wobei ein Herunterfahren und ein Neustart
erforderlich sind.

Watch
e Watch
BuBSL T2 8
Ttem Value Quality TimeStamp In Use Last Time Used
+ Mode false Good 24.04.2013 09:50:52.360 15 24.04.2013 10:56:17
= Automatic_cycle 0 Good 24.04.201309:50:52360 6 24.04.2013 10:56:17
- Bl used by...
& Watch ltem
’ Lathe_Reset_Automatic_cycle
f Lathe_Reset_Automatic_cycle
¥ Lathe_Inc_Automatic_cycle
f Lathe_suto_change_mode 0
’ Lathe_auto_change_meode 1
+ Automatic false Good 24.04.201309:50:52346 8 24.04.2013 10:56:17
+ Blink false Good M.04.201310:56:17964 9 24.04.2013 10:56:17
+ Templl 0 Good 24.04.2013 09:50:52.362 1 24.04.2013 10:56:17
+ CKDL 1 Good 2804.201210:57:24529 2 24.04.2013 10:56:17
<ghck here to enter o new Tag>
M. 4| #| MY Project ) Watch 1 { Watch2 | Walch3 ) Watchd |
[ Project Statistics
¥ Locals
1} Seripts
[ Project IL Logic
L Local IL Logic
Beobachtungsfenster

HIGHLIGHTS

Flexibler Import / Export von Variablen zwischen Steuerung und Visualisierung

Komfortable Debug Maglichkeiten in der Simulation als auch auf dem eigentlichen Gerat
Gemeinsam nutzbarer Speicher
Uneingeschrénkte mehrsprachige Projekte mit Unterstiitzung spezieller Schriftzeichen
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Shared Memory (gemeinsam genutzter Speicher): COMBIVIS studio HMI kann die Variablen-Datenbank bei Verwendung einer Drittanbieter Software
exportieren, was die Einbindung zwischen bestehender Hardware und Software groBenteils vereinfacht.
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COMBIVIS studio HMI handhabt mehrsprachige Projekte mit Hilfe von Stringtabellen auf einfache Weise. Die Tabellen kénnen ins CSV-Format exportiert,
zur externen Ubersetzung geschickt und dann wieder in das Projekt importiert werden. HMI multi-language unterstiitzt alle ASCII- oder Unicode-
UTF-16-Normen.

Datei  fearbeten Ansicht EinfGgen Extras  Fenster 7

BEEE X ER - 4S50 SREE S BE v K QS 05

@ A Zeichentolgentabelie® x

= | | Filtesn anhand StringiD: Filter anwenden Entfeme Filter

:".’ Zeichenfolge-1D chinese english french german russian

;E _HIGH_PADTEXT_ ER: High Limit: Limite Supérieure Obere Grenze: Maxcmmyne

£ || SEVERITY_DEFILTER_ R Severity: Sévinité: Schweregrad: Mpuagurer

= | | SEVCOND_DEFILTER_ EE=E Severity Condition Condition de sévérité: Schweregrad der Bedingung  Yonoswe Mpuopurera
_TITLE DEFILTER_ s Filter Fitre: Filter DumTpORITY
_TITLE_TRACECOMMENT_ BN (VR Trace Connment (Audit Trall)  Commentaire Trace (Audit trail)  Trace-Kommentar (Audit Trail)  Kossuertapisii Tpefcepa (Audit ...
_COMMENT_TRACECOMMEMT_ =8 Comment (Audit): Commentaire (Audith: Kommaentar (Audit): Komuerrapasil (Mposepia):
_TLEGEND_DESC_ ine Description Description Beschreibung Onncanne
_NOTHUMERIC_PADTEXT_ WA ET. Please enter a number. 5'il vous plait, entrez un numéro. Bitte geben Sae eine Zahl ein.  Meokanydicra, esegure nomep.
_TODATE_DBFILTER_ aweE To Date: i laDate Bés Daturm: SRR A HRRIE
_OK_TRACECOMMENT_ iy OK oK oK 214
_OK_DEFILTER_ By 0K QK QK 0K
_OK_GETPTEXT_ wu [+1'4 oK oK oK
_OK_COMMENTACK_ LI 24 QK oK 0K,
_RESET_GETPTEXT_ BEEASOS Change Password after Login -~ Modifier mot de passe apres L. Passwort nach Anmeldung §n... Msmemams Mapaas nocne Bxoga
_USER_GETPTEXT_ B &) User Hame: Nom utilisateur; Eenutzername: Fima Monsicsarens
_USER_DEFILTER_ = [ Usen ilisateur Benutzer MoAssosanens:
_STATE_COMMENTACK_ ws: State: Etak Status: Cramyc:
TIMEOFF_COMMENTACK AR Teme Off: Heure Di% Uhrzeit Aus: Oxomaanme:
COMMENT_COMMENTACE_ EE(EE): Comment [Audit): Commentaire (Sudit): Kemmentar (Audit): Eouaermapasil \n(Mposepaa):

Sprachentabelle
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REZEPTUREN, DATENLOGGER & ALARMHANDLING

Die Rezept Verwaltung ist ein Standard in der Maschinenbedienung. Die
Bedienperson kann auf der Grundlage der Produktionsanforderungen die
Rezeptur wéhlen. Sind Anpassungen erforderlich, kann die Bedienperson
die neuen Einstellungen unter einer neuen Rezeptur abspeichern. Jede
Rezeptur erhdlt eine einmalig vergebene ID, wodurch vermieden wird,
dass bereits vorhandene Rezepturen iiberschrieben werden.

Softwareseitig besteht keine Grenze fiir die Anzahl von Rezepturen, ledig-
lich der Speicher auf der Hauptplatine stellt den Einschrénkungsfaktor dar.
Ferner konnen mit der KEB-Losung Rezepturen in einer Eltern-Kind-
Konfiguration strukturiert werden, um allgemeine Werte in einfacher
Weise weitergeben zu knnen.

Rezepturen kdnnen manuell oder direkt durch Entnahme der historischen
Daten aus einer Datenbank gespeichert werden. Das alles dank der Befehle
und Skripte von COMBIVIS studio HMI.

Delete

- @ MO

Andenungsdatum Tve
2404 2013 16:D6 C5V-Datei
904 2013 1004 CEV-Datei

¥ Mame

'3‘-‘-.’ || Recipe 123.cow
Zuletat bevucht Rucipel.csv

Deskicp
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Sie konnen Bildschirmmasken fiir Rezepturen manuell erstellen oder den
integrierten automatischen Assistenten verwenden. Jede Rezeptur enthélt
eine “Variable”, eine “Bezeichnung”, einen “Wert” und eine “Anwender-
einheit” und kann zur Sicherheit verschliisselt werden.

Der Data Logger ist auf gleicher Weise ein leistungsfahiges Tool und dient
zur Aufzeichnung und Verwaltung von Daten zum Zweck weiterer Daten-
bankanalysen, ganz gleich, ob 0DBC (Open Database Connectivity) oder
IMDB (In Memory DB) zur Anwendung kommt.

Die Daten kdnnen als einfacher Text, als XML-Dateien oder in verschliisselter
Form gespeichert werden. Bei Gerdten, die auf Windows CE basieren,
vermeidet der Einsatz von IMDB die Umwandlung von ODBG-Verbindungen
in ADOCE und macht die Installation von ADOCE- und SQL-Server-CE-
Komponenten iberfliissig. Das Resultat ist eine geringere Systembelastung
des Windows-CE-Gerdtes und steigert die Leistung.

TAG DATABASE

Data Logger (ODBC)

Data logger(IMDB)

Tag Database

Data output:
Dat
XML

Encrypted
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Die Daten kdnnen mithilfe des dafiir vorgesehenen Rasterobjekts iiber-
wacht werden, zu dem viele Funktionen wie z.B. der Analysefilter
gehdren. Die Abfrage der Variablen kann auf zeitlicher Grundlage, durch
Befehl oder Triggerung erfolgen. Bei WIN 32/64-Betriebssystemen kann
die Standard-ODBC-Schnittstelle zur Microsoft-Datenbank lokal oder im
Remote-Modus errichtet werden.

Bei WIN CE wird nur der lokale Modus unterstiitzt. Die Liste der von KEB-
Produkten unterstiitzten ODBC-Typen enthdlt folgende Mdglichkeiten:
MS Access, MS SQL Server 2000, 2005, 2005 Express, 2008, 2008 Express,
MySQL 5.1, und Oracle Express.

COMBIVIS studio HMI bietet ein Power-Alarm-Management an, dessen
Hauptaufgabe ist, einen Alarm in Bezug einer Schwellwert- Variable oder
logischen Variable zu generieren.

Das Alarm-Management von COMBIVIS studio HMI ist voll konfigurier-
bar und kann den Anforderungen jeder Anwendung gerecht werden.
Projektalarme werden in Gruppen zusammengefasst, welche wiederum
in Schwellwerte gruppiert werden.

Die Alarmaktivierung kann durch einen festen oder durch einen varia-
blen Schwellwert ausgeldst werden. Die Quittierung und Riicksetzung
jedes Alarms ist programmierbar. Es kdnnen jedem Alarm spezielle
Prioritdtsebenen zugeordnet werden, damit der Anwender die Situation
rasch einschétzen kann. Zur Filterung der Alarmanzeigen kann man die
Alarme auch in “Bereiche” gruppieren.

Statistische Berechnungen wie z.B. die Haufigkeit und Dauer der Alarme
sowie die Meldungsverfahren wie SMS, Email, Print-Spooling und Scroll
Lock sind ebenfalls in COMBIVIS studio HMI integriert.

Alarm Description Time ON

(auge 1over70 09.10.2015  13:21:17 0,00:00:01
witchTpuhdown | o9n02055 .. | | 1
Swich 2 push down 19.11.2014  10:08:09 0,05:00:54

Duration \ Severity \ Condition

OFF
OFF

v X

%)

Y

< | 0@

3

09.10.2015

13:21:17  Gauge 1 over 70

HIGHLIGHTS

EY

Vorhandene Rezeptverwaltung mit vielen Mdglichkeiten der Individualisierung
Datenlogger und historische Daten gehdren zum Standard

Vielseitige Unterstiitzung von unterschiedlichen Datenbanken

Durchgangiges Errormanagement
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TREND, PRUFUNG & SICHERHEIT

Das Trend-Tool ist sowohl ein leistungsfahiges Betrachtungstool fiir
Daten, die mit dem Datenlogger aufgezeichnet wurden, als auch gleich-
zeitig ein Standardformat-CSV-Recorder. Dank der “Keep-in-Memory”-
Funktion ist die Aufzeichnung selbst dann aktiv, wenn das Objekt nicht
angezeigt wird. Die Trenderstellung wurde entwickelt, um maximale
Flexibilitat bei der grafischen Anzeige aufgezeichneter Daten zu bieten.

Die Trend-Funktion von COMBIVIS studio HMI erlaubt dem Anwender,
ausgewahlte Variablen in einem grafischen Format einzusehen wie auch
nachzuverfolgen und sorgt fiir den effektivsten Weg zum Speichern,
Drucken und Analysieren von Variablen wie z.B. Temperatur, Druck,
Fiillstande, Wagezellen- und chemische Messwerte.

r

b
HHHHH
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~
-

7 v

B )

COMBIVIS studio HMI

Die Kurven konnen wie folgt angezeigt werden: in historischer Form,
in Echtzeit, zeitbasiert oder als X-Y-Diagramm. Beim Start der Trend-
Funktion werden dem Anwender ausgewahlte Abfrage- und Anzeige-
einstellungen geladen. Der Datenpuffer ist bis auf 10.000 Abtastwerte
erweiterbar. Beim Stoppen der Trend-Funktion wird der Pufferinhalt
angezeigt. Im Hintergrund tastet die Trend-Funktion jedoch immer noch
Werte ab und puffert sie.

COMBIVIS studio HMI verfiigt ferner iiber ein Audit-Trail-Tool zur Erfas-
sung der Anderungen spezieller Variablen zusammen mit der Anderungs-
ursache in einer Datenbank oder Textdatei. Das sorgt fiir eine einfache
Form der Uberwachung spezieller Maschineneinstellungen hinsichtlich
Anderungen im Verlauf der Zeit und der dazugehdrigen Ursachen. Diese
Funktion wird auch im Zusammenhang mit FDA-Norm 21 CFR Part 11
genutzt.
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Die KEB-Produktreihe bietet dem Anwender einen hohen Sicherheits-
stand. Auf der Grundlage der allgemeinen Eigenschaften des Users und
der User Groups ist es mdglich zu definieren, wie die Projektsicherheit
verwaltet werden soll. So kann beispielsweise zum Bearbeiten/Andern
eines Projekts ein Passwortschutz aktiviert werden. Andere Passworter
(Anmeldung/Abmeldung des Anwenders) sind beim Maschinenbetrieb
maoglich.

Sobald ein User-Level auf einen bestimmten Wert gesetzt ist, konnen
nur Anwender dieser oder einer iibergeordneten Ebene Anderungen vor-
nehmen. Samtliche Einstellungen werden in einer Datei gespeichert, die
im Runtime-Ordner oder nach Festlegen des Netzwerkpfades fiir Client-
Server-Projekte extern abgelegt werden kdnnen.

Das Projekt kann durch ein Passwort geschiitzt werden, das jedes Mal
beim Programmieren oder beim Start der Laufzeit bendtigt wird. Es
kdnnen bis zu 1024 Ebenen festgelegt werden. Die Aktivierung der Pass-
wortverwaltung verlangt sogar Passworteingaben fiir die Laufzeitfunk-
tionen.

£y

HIGHLIGHTS

Flexible Moglichkeiten der Trenddarstellung
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& Adenin e -
[ xFAE® 0. T
S e—
Name
Description (Electronic Signature CFR21)
Password B
Usar Level Get Group Level (-1)
User Access Level FFFF
Shye Source Container =
¥ Enable Auto Logol!
Aulo Logolf Timeoul (Sec:) 60
Web Clent Auto Logoff (sec) (]
Language

# Advanced

Adrman

S User Data

RACRNG Lzouiniey ode: =) 4gh Users &ind User Groups
Mobie Area Coda -

Mobie Phone Nurmber % 2dmin

S & Admin

A Guests
ﬂ'&enrice
L -

Integriertes Audit Trail Tool (FDA Norm 21 CFR Part 11)
Umfangreiches Benutzermanagement (z.B. Benutzer im Betrieb neu anlegen)

Die KEB-Produkte sind konform mit der FDA-Norm 21 CFR Part 11.
Laut Food & Drug Administration (FDA) besteht der Zweck der Norm
in der Erzeugung einer legalen Aquivalenz elektronischer Dokumente
(elektronische Aufzeichnungen und digitale Signaturen) gegeniiber
traditionellem Papier. Das ist bei dem gestiegenen Einsatz von Betriebs-
automatisierungseinrichtungen und der umfangreichen Verwaltung von
Produktionsprozessen, die einer Uberpriifung und Genehmigung seitens
der FDA der USA unterliegen knnten, notwendig.

Um der Norm 21 CFR Part 11 zu entsprechen, ist es erforderlich, dafiir zu
sorgen, dass die Protokolle des Bedienpersonals immer nachvollziehbar
sind (elektronische Signatur). Mit COMBIVIS studio HMI von KEB besteht die
Maglichkeit, die erforderliche elektronische Signatur einfach im Rahmen
der Nutzereigenschaften zu aktivieren.

Viele Pharma Unternehmen sind geneigt, die Vorteile, die sich aus der
Verwendung von elektronischen Aufzeichnungen ergeben, zu nutzen.
Die Belastung durch Papierdokumentationen, die iiber Jahre hinweg
aufbewahrt werden miissen, ist schon dafiir ein motivierender Faktor
an sich selbst. Zusétzlich kann die Verwendung elektronischer Auf-
zeichnungen die Zeit der Erfassung und Uberpriifung der erforderlichen
Dokumente vor der Freigabe der Medikamente zum Verkauf in bedeuten-
dem MaRe reduzieren.

Mit den zur Verfiigung gestellten Sicherheits- und Zugriffseinschrén-
kungen sind die elektronischen Aufzeichnungen vor zufalligem Verlust,
Diebstahl oder vor Félschung geschiitzt. Diese Funktion wird auch im
Zusammenhang mit FDA-Norm 21 CFR Part 11 genutzt.
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PROJEKTMANAGEMENT & KONNEKTIVITAT

(OMBIVIS studio HMI bietet eine leistungsstarke und innovative Funktion,
die es lhnen gestattet, bei der Entwicklung von Uberwachungssystemen
neuen Herausforderungen gegeniiberzutreten.

Mit dem KEB-Tool kdnnen Sie ein Projekt durch Dezentralisierung von
Ressourcen auf andere Projekte (Kinder) mit dynamischer Beziehung
strukturieren, wodurch die Mdglichkeit gegeben ist, die Entwicklungs-
aufgaben zu verteilen. Bei einem “Kind-Projekt” handelt es sich um ein
normales COMBIVIS studio HMI Projekt, das zwar unabhdngig arbeiten
kann, jedoch bei einer “Eltern-Kind”-Konfiguration an das “Eltern-
Projekt” gekoppelt ist. Das Elternprojekt verfiigt iiber all seine eigenen
Projektressourcen plus der Projektressourcen des Kindprojekts.

Um diesen Gedanken weiterzufiihren, kdnnte ein Elternprojekt mehrere
Kindprojekteenthalten, undeinKindprojektkonnteselbsteinodermehrere
Kindprojekte enthalten und damit selbst zum Elternprojekt werden. Das
Gesamtergebnis ist eine Projektstrukturkaskade, die fiir Unternehmen mit
verteilten Softwareentwicklungs- und/oder modularen Maschinenkonst-
ruktionsaufgaben perfekt ist.
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Die OPC und OPC UA- Technologie [OPC UA (Open Platform Communica-
tions Unified Architecture)] ist eine logische Ergénzung der umfangrei-
chen Kommunikationstreiberdatenbank von COMBIVIS studio HMI. In der
Anwendung wird somit eine sehr flexible Vernetzung mdglich, die sowohl
auf bewdhrte, proprietdre Dienste, als auch auf zukunftsweisende Stan-
dards zugreifen kann.

Die COMBIVIS studio HMI OPC UA Integration setzt neue Mafstdbe ,ready-

for-Industrie 4.0”

Einfache Bedienbarkeit: Verfiighare Server werden automatisch erkannt
oder iiber die Netzwerkadresse angelegt. Auf dem Server kann direkt zu
benétigten Variablen navigiert werden, um diese zu importieren.

Einfache Integration und Abwartskompatibilitdt: Bestehende Projekte
konnen ohne Anpassung des Visuellen-Nutzer-Frontends im Hintergrund
durch weitere Kommunikationstreiber erganzt oder erneuert werden.




Redundanz und Betriebssicherheit: Einfache Konfiguration von Backup-
servern und die standige Uberwachung der Kommunikation iiber Hart-
beat-Mechanismen sorgen fiir Zuverldssigkeit und hohe Verfiigharkeit
wichtiger Betriebsdaten.

Die verteilte Prozesssteuerungsarchitektur verlangt in steigendem MaRe
Losungen zur Handhabung angeschlossener Mehrfachzellen und Work-
stations, Control-Only- oder Display-Only-Stationen und Mehrfach-P(s.

Eine Zusammenschaltung dieser Gerdte iiber eine Ethernetverbindung
ist die logischste Losung. Da man ihr eine hohe Leistungsfahigkeit und
geringe Kosten nachsagt, ist die Ethernetverbindung nunmehr die am
weitesten verbreitete physikalische Ebene. Die Vernetzungsfunktion von
KEB nutzt die Effizienz der Protokolle, die auf Ethernetverbindungen
laufen kdnnen, um in Client/Server-Modi COMBIVIS studio HMI-Stationen
miteinander zu verbinden.

COMBIVIS studio HMI erfiillt die Anforderungen an Konnektivitat und
Vernetzung mithilfe der Leistungsfahigkeit der Protokolle TCP/IP, UDP
und HTTP, die bereits Standard sind und téglich bei Ethernetverbindun-
gen genutzt werden, indem sie beweisen, dass sie ebenso populdr wie
schnell sind. Mit ein paar einfachen Mausklicks konnen zwei oder mehr

EY

HIGHLIGHTS

Projektstruktur durch Eltern-Kind-Projekte
Flexible OPCUA und OPC Classic Integration

INTEGRIERTE ENTWICKLUNGSUMGEBUNG E .

KEB-Stationen in einem Netzwerk zusammengeschaltet werden. Die in
Verwendung befindlichen Variablen werden dann zwischen Client und
Server ausgetauscht.

KEB-Produkte wurden fiir gute Konnektivitat entwickelt. In diesem Zu-
sammenhang gibt es mehr als eine magliche Methode, Gerdte rund um
die Welt zu erreichen. Mit HMI solutions von KEB kann ein Anwender iber
einen Browser, der Java Machine unterstiitzt, ein auf Windows CE oder
Windows 32/64 basierendes Gerat erreichen — mit oder ohne Passwort-
schutz.

Es konnen gleichzeitig zwei Anwender angeschlossen werden. Beim
Zugriff eines Browsers auf ein Gerdt wird eine Remote-Instanz gebildet,
die anders ist als die lokale Anzeige und somit dem entfernten Anwender
erlaubt, auf alle Bildschirme frei zuzugreifen, ohne den Bildschirm des
lokalen Anwenders zu beeintrdchtigen.

Fiir Situationen, in denen ein Fernzugriff auf Maschinen Giber das Internet
nicht erlaubt ist, bietet KEB das Fernzugriffstool COMBIVIS connect an.
COMBIVIS connect arbeitet unabhéngig von Firewalls und schafft somit
ein industrielles VPN (virtuelles privates Netzwerk) fiir den vollstandigen
Gerdtezugriff.

Konnektivitt innerhalb des Automatisierungssystems

(6 HMI
@
@ Slave Slave
Master
C61PC
ETTH (6 SMART
::E:% E

g -
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SCRIPT UND SCHEDULER

Die Leistungsfahigkeit der KEB-Losung wird auch an deren Scripting-  Ein Scheduler-Tool ist fiir solche Projekte vorgesehen, die verlangen, dass
Funktionalitdt gemessen. Fiir die anspruchsvollsten Kunden, welche nach  Befehle zu vorher festgelegten Zeitpunkten oder in voreingestellten In-
Funktionensuchen, diein unserer Entwicklungsumgebungnichtstandard-  tervallen ausgefiihrt werden. Der Scheduler ist dann fiir die Ausfiihrung
maBig zur Verfiigung stehen, sorgt die leistungsfahige Scriptsprache  eines auf der Systemzeit des PC basierenden Befehls oder einer Befehls-
VBA (Visual Basic Applikation) fiir die maBgeschneiderte Losung. Diese liste verantwortlich. Diese Funktion kann die Maschinenentwicklungszeit
Funktion steht sowohl bei Windows-CE- als auch bei Windows-32/64-  drastisch reduzieren und den Anwendern hinsichtlich der Leistungs-
Plattformen zur Verfiigung. Dariiber hinaus unterstiitzen Win-32/64-  féhigkeit Vorteile bieten. So kann z.B. eine Maschine mit dem Warmlaufen
Plattformen auch Entwicklungen in VB.NET. beginnen, bevor die Arbeitskraft erscheint, oder eine Maschine kann jede
Woche einen Wartungszyklus starten.

W oy B> 0 EE

Objekt: (Allgemein) .
1 R AR R A KRR R 2 B REECEE

Sub Main()
'Select the correct language —

If Language = 0 Then
'Check if there is an exeption in the drive

If Ru0l > 0 Then
ExeptionState = GetPlainTextGer_ru(l (Ru0l)
Else'If there is no exeption, report the drive warnin
ExepticnState = GetPlainTextGer rull(Rul3)
End If
Else
If Ru0l > 0 Then
Exeption3tate = GetPlainTextEn_ ru0l (Rull)
Else
ExeptionState = GetPlainTextEn_ru0l (Rul3)
End If
End If
End Sub

@ HIGHLIGHTS

«  Durch das offene System kdnnen alle mdglichen Funktionen / Erweiterungen anhand von Visual Basic
Applikationen erstellt werden
«  Scheduler Tool fiir zeit- oder eventabhangige Aufgaben
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FUNKTIONEN WINCE WINCE WIN32 WIN32 WIN32
BASIC ADVANCED  BASIC PRO ADVANCED

ECHTZEIT

Echtzeit DB (max.) 1024 Byte 4096 Byte 2048 Byte 2048 Byte 4096 Byte

ODBC Echtzeit X X - X X

Trace DB X X - X X

Objekt Ereignisse X X - X X

GRAFIKSCHNITTSTELLE

Offentliche Symbole / Power Templates (VBA Symbole) X X - X X

Unterstiitzung der BMP, GIFF, JPG, WMF, EMF X X X X X

Rasterfunktionalitat X X - X X

Dundas Anzeige Instrumente - - X X X

Alias-Management in Objekten X X - X X

Multi-Touch, Gestenerkennung X X X X X

Objekte per Drag und Drop - - X X X

Fenster IP Kamera X X X X X

ALARME UND ARCHIV

Historisches Management (CSV) X X X X X

Historisches Management (ODBC) X X - X X

Alarmiibermittlung (SMS, Email, Voice) - X - - X

SMS iiber SMPP Protokoll - X - - X

Alarmmanagement X X X X X

DATEN

Rezepte/ Data Logger (XML) X X X X X

Rezepte / Data Logger (0DBC) max. 2 X - X X

TRENDS

Echtzeit-Trend / Historische Trends (CSV-Datei/Datalogger XML) X X X X X

Historische Trends Database (ODBC) X X - X X

Datenanalyse X X - X X

ANWENDER

Benutzergruppen-Management 1024 Ebenen / Laufzeitbenutzer ~ x X X X X

Dynamische Mehrsprachigkeit X X X X X

(FR21 X X - X X

TREIBER

Max. Anzahl von Treibern max. 2 max. 4 max. 2 max. 2 max. 4

Ereignis, Zeitplanungsobjekte X X X X X

SPS Tag Importer X X X X X

OPC Client XML DA - - X X X

OPC Client UA, OPC client DA X X X X X

LOGIK

IL Logik (Step5-Step7) X X X X X

VBA Logik (WinWrap Basic) X X max. 2 skripte  x X

VBA Interface Kommunikationstreiber X X - X X

DIVERSES

Unterprojekte X X - X X

Prozessbild Navigation X X - X X

Web Client - max. 4 Clients — - max. 2 Clients

COMBIVIS HMI mobile - X - - X
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COMBIVIS CONNECT FUNKTIONALITAT

Die schnelle und sichere Fernwartungsplattform sorgt fiir optimale Servicebedingungen in einem modernen Automatisierungssystem. Uber sichere End-
to-End Verbindungen stehen die zentral verwalteten Gerate kurzfristig und ohne lokale Prasenz zur Verfiigung — jederzeit und von iiberall auf der Welt.
Des Weiteren sorgt eine regelméBige Datenaufzeichnung fiir eine transparente Darstellung der Maschinendaten und ermdglicht so eine bestmagliche
Analyse und einen kontinuierlichen Verbesserungsprozess.

INNOVATIVE SOFTWARE FUR OFFENE FERNWARTUNGSTECHNOLOGIE

@ CONNECT Ist die Grundlage fiir professionelle Fernwartung.
&, Dieses Symbol ist bei der verfiigharen Hardware platziert.




COMBIVIS CONNECT

FERNWARTUNGSSOFTWARE MIT ZUKUNFT

COMBIVIS connect heift die zukunftsweisende Fernwartungsldsung von KEB fiir die Betriebssysteme Win32 und Win CE. Mit ihr lassen sich die Auto-

matisierungen von Maschinen und Anlagen aus der Ferne iiberwachen und steuern.

EY

COMBIVIS connect

CONTROL CENTER Runtime
Firewall Firewall

)
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HIGHLIGHTS

LAN

Remote-Verwaltung von den KEB-Gerdtereihen, auf denen COMBIVIS connect installiert ist

Programmierung, Fehlersuche und Aktualisierung von Projekten, die auf raumlich entfernten Geraten arbeiten und

sich im gleichen Subnetz befinden

Erstellt eine VPN-Verbindung zwischen einem Bediener PC und dem entfernten Gerat durch Aktivierung des Subnetz-

Lugriffs

Aktiviert Sicherheitsvorgange mit End-to-End Sitzungen ohne Vermittler

Redundante und verteilte Server-Architektur gewahrleistet Zuverldssigkeit und Ubertragungsstabilitit

VPN Tunnel

Firewall

COMBIVIS connect
Server infrastructure

WAN

COMBIVIS connect

LAN

EtherCAT

- (@@ ) [
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SPEZIFIKATION DER KOMPONENTEN

COMBIVIS CONNECT CONTROL CENTER

Dieses Tool ist dafiir konzipiert, Fernwartung einfachst und ohne groB3en
Aufwand durchzufiihren, auf Domains zuzugreifen, Benutzer samt ihrer
Berechtigungen zu verwalten sowie Gerate zu registrieren. Das COMBIVIS
connect Control Center wird dafiir ganz einfach auf den entsprechenden
PCs der Mitarbeiter installiert.

COMBIVIS CONNECT RUNTIME

Hinter der Runtime verbirgt sich die installierte und ausfiihrende Kompo-
nente auf den entfernten (6 Geraten. Sie ist es, die den automatischen
Prozess iiberwacht, steuert und die End-to-End VPN Verbindung ermdg-
licht.

COMBIVIS CONNECT SERVER INFRASTRUKTUR

Die Kommunikation zwischen Control Center und Runtime wird durch die
redundante Server-Infrastruktur verldsslich aufgebaut und verwaltet.
Modernste Sicherheitsstandards gewahrleisten maximalen Datenschutz.

COMBIVIS CONNECT DOMAIN

Die COMBIVIS connect Domain bildet quasi das Kundenkonto ab, um
samtliche Dienstleistungen und eigene Infrastrukturen der KEB Fern-
DOMAlN wartungslosung nutzen zu kdnnen.
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COMBIVIS CONNECT

COMBIVIS CONNECT SERVER INFRASTRUKTUR

Eine redundant aufgebaute und weltweit verteilte Server-Infrastruktur gewadhrleistet zu jeder Zeit den Zugriff auf entfernte Gerdte. Das System ist so
leistungsstark ausgebaut, dass es fiir Kunden innerhalb ihrer eigenen Domain keine Limits in puncto Benutzer- und Gerdteanzahl gibt.

’
EEE

CLOUD-BASIERTER ZUGANG

KEB legt die COMBIVIS connect Domain strukturiert in einer Cloud ab. Dieses Architekturschema sorgt gleichermafen fiir maximale Datensicherheit und
Kontinuitat bei den Dienstleistungen. Mitarbeiter kdnnen das Control Center unabhangig vor ihrem gerade aktuellen Standort starten und auf entfernte
Maschinen zugreifen. Die Cloud speichert keine Projektdaten, sondern kiimmert sich mit hinterlegten Ausfiihrungsprogrammen vielmehr um die Regis-
trierung und Verwaltung von Geraten, Benutzern, Benutzergruppen sowie Berechtigungsprofilen.

SICHER GESCHUTZTES VPN

COMBIVIS connect arbeitet auf der Ebene des Data-Link-Layers. Diese Technik bringt im Vergleich zu VPN-basierenden Network-Layern handfeste
Vorteile mit sich:

Weil der Control Center PC nach dem Einloggen zum echten Mitglied eines entfernten Host-Netzwerkes wird, bekommt er auch eine IP-Adresse aus
dem gleichen physikalischen IP-Adressbereich zugewiesen

Fiir die Fernbedienung konnen Anwender Broadcast-basierende Protokolle einsetzen

Der Geratezugriff erfordert keine zusatzliche Konfiguration des Gateways

VPN layer Level 2 VPN layer
: i _—
(Client) encapsulation (Server)

Peer-to-peer
connectivity layer

(V connect virtual Peer-to-peer

connectivity layer connectivity layer

Control Center Server Remote software

110



e =1 I

ZERTIFIZIERTE SICHERHEIT

Bei COMBIVIS connect stehen Datenschutz und Datensicherheit an erster Stelle. Um dies zu unterstreichen, wurden die COMBIVIS connect Access Server,
die C6 Router, das Control Center, sowie alle Runtimes ab Version 8 nach der internationalen Norm- IEC 62443- fiir Industrielle Kommunikationsnetze und
[T-Sicherheit fiir Netze und Systeme zertifiziert. Dies ermdglicht u.a. die Konfiguration einer sicheren Passwortvergabe.

Security Certificate

Teuted Produckic  COMBNYS Conmect Control St v, 1 LAUDE] COMIFVS Coremct Munrm iy, 11 A0LEL 5
FRoumer Damahy i 114,008, Actest Server and ey Sere (v 114 001 Note: Thi certmats
b oy b minos seruione, % products 490 Doleg spdalod, besed on s ongoing
SEOHNTY MGTVIDNNG, B3 M MIENSRCE SETETRITL

Busit Froces: AR RIST SPR00-115.

Concept ALdn T B, R

Componens Audiv: Ve bty el saplolaSon wilh diard s ook, fusing on Fisermel inletc
P evislw o, S1ualysis O SATITRBNSC <30 TG,

Trsoem Sudic 0T RSLHSIE Of g £0-60E FERRENE S0

B e Tty vl oo with BrcormTaal o, & e e rega hus S s

Successfully Passed

Kolinburg 04.05.2020

Frof. Dr. Peter Frahlich Prof. Dr Andreas Grzemiba

ns for Embedded Security

KOMPATIBILITAT ZU VORHANDENEN FIREWALLS

COMBIVIS connect Control Center- und COMBIVIS connect Runtime-Verbindung sind als ausgehende Verbindungen konfiguriert, die als sicher und daher
von Firewall-Richtlinien zuldssig anerkannt sind.

Supervisor network

a R

(lient component Firwall/NAT Internet Firewall/NAT Server component

—ll—
\
A
l

@ HIGHLIGHTS

Netzwerk und Firewall des Endbenutzers brauchen nicht konfiguriert werden

COMBIVIS connect nutzt automatisch freigegebene TCP und UDP Protokolle und kann einen HTTP-, HTTPS-
oder einen benutzerdefinierten Port verwenden
Kompatibilitdt mit bestehenden IT-Sicherheitsrichtlinien wird sichergestellt
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COMBIVIS CONNECT

INTEGRIERTE COMBIVIS CONNECT FIREWALL

Die in COMBIVIS connect integrierte Firewall kontrolliert die Kommunikationspakete, die durch das VPN gereicht werden. Es besteht die Mdglichkeit,
Ethernet-Datenpakete abhdngig von Kommunikationsprotokollen und Zieladressen zu filtern.

Die Filter-Regeln kdnnen einzelnen Benutzern oder Benutzergruppen zugewiesen werden und die Serverinfrastruktur stellt eine Bibliothek von

vorgefertigten Richtlinien zur Verfiigung. Daraus ergeben sich erhghte Sicherheit und Bandbreitensteuerung sowie erhdhte Flexibilitdt im Bereich
Zugriffsrechte.

HE CoDeSys

IMPORT FIREWALL POLICY Rules

MAC Address Ethernet Type IP Address IP Protocol IP Port

B&R PLC - Ay [ vy uop 1740-1743
B&R PLC (WEB SERVER) Any P Any TP 11740-11743
BECKHOFF TWINCAT

CoDeSys

EXOR eTOP PANEL with JMOBILE

FATEK PLC using WinProLadder

ICMP (Ping) -

cancel ‘

add

MULTI CLIENT

Die COMBIVIS connect Runtime ldsst es zu, dass mit mehreren Verbindungen gleichzeitig auf ein entferntes System zugegriffen werden kann.

Control Center 1 Runtime 1

Control Center 2 Runtime 2

A __ A

Control Center 3 Runtime 3

@ HIGHLIGHTS

Das Control Center kann dabei interaktive Sitzungen mit verschiedenen Geraten und nur einer VPN-Verbindung

iiber ein entferntes Gerat aktivieren

Der Vorteil des Ganzen: Weil mehrere Anwender gleichzeitig an einem Fernwartungsprojekt arbeiten kdnnen,
steigt die Produktivitat
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IMMER AUF DEM NEUSTEN STAND

Die neue Update-Funktion ermdglicht die Runtime der Gerdte ohne einen zeitintensiven Serviceeinsatz bequem per Fernwartung zu aktualisieren.
Bestehende Gerdtegruppen konnen so direkt von aktualisierten Sicherheitsfunktionen profitieren.

Der System-Administrator hat die volle Kontrolle iiber alle Softwareupdates. Gerdt, Update-Typ und Zeitpunkt kdnnen individuell geplant werden.
So konnen zur Arbeitszeit bereits relevante Update voraktiviert werden, um diese z.B. wahrend einer Produktionspause am Wochenende einzuspielen.

SIGNOUT | SETTINGS | HELP _Ox
devices
@ Refresh Online: 11 Offline: 304 Total: 315 Software licenses: 143 o
Name Client Version  Update Status SC H E D U LE U P DAT E
AMTB_031 C6 SMART 10.1.051 Up-to-date :A
AMTB_MasterPLC 9.0.031 Awailable Choose the version you want to update to: 1
HMI VerschleiBpriifstand Nr. 4 80013 Available Official v
HMI VerschleiBpriifstand Nr. 5 5.0.013 Available
INV037_C6_HMI LC 10,1z 172.17.129.136 Available Schedule the update:
Priifst| Device access 40,010 Available Mow -
Priifst| Connect VPM 40010 Available
W 40010 Available The update will be performed as soon as possible, depending on
Priifst] 40010 Available the server load.
Smart Locate in domain view 80013 Available
Smart Locate in map view 80013 Available Schedule Cancel -
‘ a

AUDIT DER ZUGRIFFSAKTIVITATEN
COMBIVIS connect erfasst und speichert alle entfernten Zugriffsaktivitaten auf der jeweiligen Domain.

Netzwerkadministratoren haben den vollen Uberblick, wer wie lange an einem Projekt gearheitet hat. Der daraus ableshare zeitliche Aufwand lsst sich
zum Beispiel fiir die spatere Rechnungsstellung eines After-Sales-Services nutzen.

Die genaue Zusammenfassung durchgefiihrter Auftrage durch Angabe von Bediener, Remote-PC und Verbindungszeit gibt einen transparenten
Tatigkeitsnachweis fiir den Endkunden.

e L PR s
&
auait

Filter by aufiar 1 Ber by opestntion By et Filer by vl ter by e

aa - |a -: oIRGB w NLexe = B Qpaery i save
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COMBIVIS CONNECT

VERWALTUNG ZUGANGS- / ZUGRIFFSBERECHTIGUNG
~ | Permissions
Mit COMBIVIS connect lisst sich eine unbegrenzte Anzahl von Benutzern, Users and groups
Benutzergruppen und Gerdten mit jeweils unterschiedlichen Regeln fiir & CC_Group =
den Zugang definieren. Berechtigungen sind dabei vom Ordner bis hin P
. s X (inherit
zum einzelnen Gerdt flexibel konfigurierbar. r-Semracimbg ;
& biermannf (inherited)
o & brekerst (inherited)
«  Ordner- und Benutzermanagement durch Administrator & fischert gnberitecd
« Device Installer fiir die Einbindung neuer Gerdte in die Domain & meyer (inherited)
« Network Security zur Konfiguration eigener Firewall-Regeln & pieper (inherited)
« Device-Access als Grundlage fiir Remote-Sitzungen B._Cobmnisinr kit -
add Remaove
Die Vorteile:
Permissions Allow  Deny
+ Benutzer kdnnen ihre eigene Organisationsstruktur erstellen und Administration =
verwalten Metwork security v
« Flexible und kontrollierte Maglichkeit, alle Kunden weltweit zu Device installer L
erreichen Device access v ~
o ) . ) iew the deskt v
«AusschlieBlich berechtigtes Personal erhalt den gesicherten und :‘:ti\:anew“?tthdesmp =
strukturierten Zugriff auf entfernte Gerdte Network access (VPN) =
Senal passthrough v 3

GEO STANDORT

Alle in der Domain eingebundenen Gerdte werden in einer geografischen Karte angezeigt. Die Lokalisierung dieser Gerate erfolgt iiber die offentliche IP
Adresse. Beziehen mehrere Gerate dieselbe dffentliche IP Adresse, so werden sie in einer Pinnnadel zusammengefasst dargestellt. Eine darin befindliche
Zahl gibt Auskunft, wie viele Gerdte sich an diesem Standort befinden.

Sollte die Positionierung iiber die dffentliche IP nicht exakt genug sein, so ermdglicht diese Funktion die manuelle Positionseingabe via Adresse oder
geografischer Koordinaten. Bei Verwendung einer SIM Karte ist die Genauigkeit vom Anbieter abhangig.

SIGN OUT | SETTINGS | HELP _Ox
©
domain
MANAGE ACCOUNT OPTIOMS
= = INV037_C6 HM ~ | Roadview ~ (3
~ ) Device access -
Sonnebol
2 Status Online
WPN reachable IPs
Unreachable IPs
Public IPs
8566 | Client version 10.1.051
? Ol Update status Up-to-date L] Update
5:)‘“&: Strage Barntrtip— H, Operating System Windows CE 7.0.2864
el CPU architecture ARM
Barntrup OEM KEB
. % System family Generic Device
yech
I System capabilities VPN, Virtual serial port
= Registration Time
L -
] (¥ e Last login time
(ks bt _— Last logout time
2 eing £ 2018 Microsoft Corporation. © 2019 HERE Location SiidstraBe, 32683 Barntrup, Germany # < -
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SICHERE VPN VERBINDUNG |

COMBIVIS connect installiert automatisch einen VPN-Adapter auf dem . on = 2
Control Center PC. Der virtuelle Ethernet-Adapter arbeitet als VPN-Client =

und erhélt vom entfernten Gerét (VPN-Server) eine [P-Adresse aus dem — = =1
vorhandenen VPN-Netzwerk. Es herrscht eine direkte ,,End-To-End”-Ver- S

bindung zwischen den Kommunikationspartnern.
Sicher geschiitzte Verbindung vor fremden Zugriffen und Manipu-
lationen zu allen IP-basierenden Geréten, die sich im VPN-Netzwerk
befinden
Schnelle Direktsuche einzelner KEB-Gerate iiber COMBIVIS 6

VIRTUELLE SERIELLE VERBINDUNG K

COMBIVIS connect installiert automatisch einen virtuellen seriellen J a8 B
Adapter auf dem Control Center PC. Der virtuelle serielle Port des Control =
Center PCs lasst sich auf einen physikalisch vorhandenen Port des entfern- e =

ten Gerdtes mappen, sofern auf diesem die COMBIVIS connect Runtime
installiert ist. Der serielle Durchreichmodus gibt Gelegenheit zur seriellen
Kommunikation via RS232, RS422, RS485 oder MPI. s
Auch entfernte serielle Gerdte lassen sich iiberwachen, diagnosti- i
zieren und fiir neue Aufgaben anpassen
Auch bei der seriellen Kommunikation lassen sich einzelne KEB-
Gerdte innerhalb von COMBIVIS 6 gezielt suchen

CHAT ZWISCHEN LOKALEN UND ENTFERNTEN PC | -

Damit sich wichtige Informationen in einem Projekt schnell austauschen
lassen, hat KEB die Fernwartungslosung mit einer Chat-Funktion ausge-
stattet. Sie ermdglicht die unmittelbare Kommunikation ohne gesonderte
Telefonkonferenzen, weil der Mitarbeiter am CONTROL Center direkt iiber
das Fernwartungsnetzwerk mit dem Remote-Techniker vor Ortim Online-
Chat verbunden ist.

FUNKTION REMOTE DESKTOP | S

Die Control Center Software bietet eine Remote-Funktion, mit der sich
Desktops entfernter Gerdte fernbedienen lassen - ohne zusatzliche Diens-
te oder Hilfsprogramme.
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ZWEI-FAKTOR-AUTHENTIFIZIERUNG

Die Zwei-Faktor-Authentifizierung ist eine Sicherheitsprozedur, bei der ein Anwender zwei unterschiedliche Merkmale bereitstellt, um sich zu identifizieren
und so die Sicherheit des Benutzerkontos erhdht.Sobald der Anwender dieses Feature aktiviert, kann eine Anmeldung nur noch anhand einer Zwei-Faktoren-
Kombination erfolgen:

Anmeldename und Passwort
Verifizierung durch App

Anforderungen:

Bestdtigte E-Mail-Adresse

Smartphone / Tablet mit Kamera und Internetanbindung,
um den QR-Code auszulesen

App (z.B. Authy, Google Authenticator Dou

oder Microsoft Authenticator)

CANT ACCESS?

Sollte ein Anwender seine Zugangsdaten vergessen haben, so kann er diese selbsténdig {iber die Funktion ,Can’t access” zuriicksetzen.
Einzige Voraussetzung hierfiir ist die bestatigte E-Mail Adresse des Anwenders.

Folgende Mdglichkeiten stehen dem Anwender anschlieBend zur Verfiigung:

.

Reset password
0 Der Anwender erhdlt eine E-Mail, mit der das Passwort
zuriickgesetzt werden kann.

CAN'T ACCESS?

If you can't access, fill in this form and an e-mail will be sent to
you with the details to access your account again.

Warning: This function can only be used by those users who
have a validated e-mail address.

What do you need?
B Reset password
Recover domain and user name

Reset two-factor authentication

Enter your domain

Enter your user name

Send Cancel

«  Recover domain and user name

0 Der Anwender erhdlt an die hinterlegte E-Mail Adresse eine

Mitteilung mit den Login-Informationen

«  Reset two-factor authentification
0 Die Zwei-Faktor-Authentifizierung wird neu initialisiert.

=
(€

sign in

Domain | |

User name

Password

Status Disconnected

Create a new domain

Connect

Can't access?
I
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GERATEVERWALTUNG

(6 IPCs und (6 HMIs mit COMBIVIS connect Runtime lassen sich anhand ihrer ID und eines Passworts in eine Domain einbinden und mit ihrer Seriennum-
mer registrieren. Damit werden die Registrierungen unter weiteren Domains ausgeschlossen - was den Zugriff auBerhalb der Domain sicher verhindert.

Die eindeutigen Zugriffsregeln reichen bis in die Gerdteebene hinein.

TGN WIS L A
-
domain
MAHAGE ACCOUNT
I add device PeEREal e &
) KEE_Messe Merseban = ~| Devics access
Status Offlime
Reachable private [Ps
£ Unreachable private B 171.17.131.80
= Public Py SLT.21L.66
| SERIAL NUMBER Chent version 40.010
| Optrating System  Windows Embedded 5.1.2600 SP3
G Insert the ikense serial number EM MEB
KEB_| System family Ganaric Davice
ER Systam cap.ab itiss VPN, Virssl sesial port
1 Registration Time 0508 3015 15:38:29 0200
KR Last login time 5001015 15:3818 0200
KEE | tancel Last bog off time 05001015 15:45:50 - 0200
KEE | Sarial rramibier
KunE License Unlicensed Fogiter
& CC_Grosp

DATEIENAUSTAUSCH MIT ENTFERNTEN GERATEN

Dank der Control-Center-Funktion ,Remote Explorer” steht fiir Download und Upload von Dateien ein komplettes Tool zur Verfiigung. Damit verbunden
ist der Vorteil, dass der Zugriff auf die Verzeichnisse des VPN-Partners nicht mehr gesondert freigegeben werden muss. Nicht mehr notwendig sind

ebenfalls Zusatzanwendungen wie FTP Server.

*
explorer
Local File System Remote File System
AL\ sy Dacument s Jniichest phchen Test ® UMM MemonERHEMNE DATEEMKER FRONEKTE Kundes! I OGEERS -
@ 2 U= = 4= Receive B % W e
Hame Size Date modified Type
01.01.0001 0000 Fils folder

™

| LoggerZ S00mes.cov
3 werbrawch 20150803 D61212.05v

1KE ZL10200% 17:14:3  Microsof! Excel-C5V-Datei

COoOODO0

4 0

] Gasfulstanddat

verbirauch 20150803 061216.C5Y
virbiduch 20150803 06233105V LER
widbrbuch 20150803 062334.05Y SKB
werbrauch 20150813 051745.05% akB
werbrauch 20150813 051748.C5% 13 KB
verbrauch 20150909 013737 4 SEB
[ werbrauch_ 20190509 013739.05v 17 EB
1 verbrauch_201%050% 013538.05v 1ER
1 verbrauch_ 20150505 01 4580.05v 3B

DS092015 01455

QE08.2015 D8I
OR08.2015 06233
OF08.201506.23:5
13082015 05:18:>
13082015 05:18:2
0092015 01412
009201501412
09092015 01:4%%
02092015 01435

DAT-Datei
BA t Excel-CS

Bticrosoft Excel-C3
Macrasoft Excel-LS
Bcroiott Excal-C5
mscrosoft Excel-C5
Microsoft Excel-C5
Microscét Excel-C5
Microscét Excel-C5
Microscét Excel-C5
Aaieroseft Excel-C3

Trarfernng "CillsersmeyperiDecumentsiIwischenspricher Testerbrauch 201 50802 DE1213.05V ..
Dore.
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FUNKTIONEN

ZIELFUHRENDE FERNWARTUNGSAKTIVITATEN
Uberwachung und Inbetriebnahme von entfernten Geréten

Zugriff, Fehlersuche und Programmierung von Steuerungen- und Automationsgeraten

Praventive und vorausschauende Instandhaltung

Aktualisierungen und Anderungen von Software-Anwendungen auf entfernten Steuerungen

Zugriff auf Ethernet- und serielle Subnetzwerke

UBERZEUGENDE FERNWARTUNGSMERKMALE
Erhaltlich fiir Win 32 und Win CE Plattform
Keine zusatzliche Hardware erforderlich

Benutzt die vorhandene Internetverbindung

Entfernte PCs bendtigen keine weiteren Dienste (VNC, FTP Server, usw.)

Einfache und benutzerfreundliche Oberfldche, einfaches Setup

SSL/TLS Protokoll, Verschliisselung und Zertifikate

Sicher und schnell durch ,end-to-end” VPN

Automatische Verbindung zum ersten freien «Relay Server» mit der kiirzesten Wartezeit.
Multi-Client Runtime

INNOVATIVE FUNKTIONSEIGENSCHAFTEN
Remote Desktop mit Multi-Monitor-Support

Remote Explorer

Chat, Screenshot, Task Manager, Statistik

VPN zum Remote PC

VPN mit Zugriff auf das Ethernet-Subnetzwerk von Remote-Gerdten
Virtuelle serielle Schnittstelle

Domain-Erstellung, hierachische Profilierung der Benutzer und Remote-PCs

Automatische Verbindungsherstellung nach Neustart der Remote-PCs

Rechtevergabe fiir Benutzer und Benutzergruppen

Zuordnung von Firewall-Regeln auf Ordner- und Gerate-Ebene

COMBIVIS CONNECT RUNTIME

Remote-Desktop (auch Mehrfach-Sitzungen mit Windows Server),

Datei & Task-Management, Chat, Screenshot

VPN bis zum Remote System

VPN mit Zugriff auf Ethernet des Remote-Systems

VPN mit Zugriff auf das Subnetz der seriellen Schnittstelle des Remote-Systems
Integrierte Firewall

API fiir die Schnittstelle mit firmeneigenen Software-Anwendungen

Dauer-Log Runtime-Operationen

Mehrfach-Verbindungen von verschiedenen Control Centern

Erstellung der Domain, strukturierte Organisation der Benutzer und der Remote-PCs

Support fiir die Internetverbindung via PROXY fiir Control Center und Runtime

Betrieb im lokalen Netz, ohne Lizenz

Support fiir die Kontrolle der Runtime mit automatischer Verwaltung der Beendigung und des Neustarts des Runtime Dienstes
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HIGHLIGHTS

Zertifizierte Sicherheit nach [EC 62443

Direkter Dateienaustausch zwischen lokalem PC und entferntem Gert

Ethernet- und / oder serielle Verbindung zwischen lokalem PC und entferntem Gerét via VPN

Integrierte COMBIVIS connect Firewall fiir die Kommunikation durch das VPN / kompatibel zu anderen Firewalls
Multi-Client Funktionalitat unterstiitzt mehrere gleichzeitige Verbindungen von verschiedenen Beobachtern
Verwaltung von Zugangs- und Zugriffsberechtigungen fiir eine unbegrenzte Anzahl an Benutzern und Geraten
Protokollierung von Zugriffsaktivitaten in einer Statistik
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COMBIVIS CLOUD FUNKTIONALITAT

Im industriellen Umfeld werden die schnelle und sichere Erfassung, Speicherung und Analyse von Feld- und Anlagendaten immer wichtiger. Dabei miis-
sen groBe Datenmengen permanent erfasst und sowohl zuverldssig als auch sicher abgelegt werden. Cloud-Services stellen skalierbare und sichere
Plattformen dar, um einen standortunabhéngigen Zugriff auf die Daten zu erméglichen. Mithilfe entsprechender Dienste kdnnen die Daten aufbereitet
und iibergreifend zur Verfiigung gestellt werden.

SCHNITTSTELLE ZUR CLOUD

COMBIVIS CLOUD bildet die Schnittstelle, um Daten sicher in eine Cloud Losung zu {ibertragen.
Dieses Symbol ist bei der verfiigbaren Hardware platziert.
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COMBIVIS CLOUD

ERWEITERUNG FUR INDUSTRIELLE CLOUD LOSUNGEN

KEB bietet mit COMBIVIS cloud eine Softwareldsung, um Prozessdaten sicher in eine Cloud zu iibertragen. Es kdnnen herstellerunabhéngig Variablen ge-
sammelt und abgelegt werden. Die Datenlogger- und Speicherfunktionen der COMBIVIS-HMI-Plattform werden durch Anbindung einer Cloud-Schnitt-
stelle erweitert.

@ HIGHLIGHTS

Datenlogger (mit Offline Funktion)
Cloud Agent (Store-and-Forward-Verfahren)

Sichere Dateniibertragung

Standardprotokolle MQTT, AMQP

Kompatibel mit einer groBen Anzahl von Cloud Lésungen
Integration von Cloud Router in bestehende Systeme moglich
Cloud Router optional mit integriertem Modem

KEB LOSUNG SCHNITTSTELLE EXTERNE LOSUNG

Cloud Services
MQTT, AMQP
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DATENERFASSUNG

DATENUBERTRAGUN

CLOUD ROUTER

G

o

(=

Im Prozess einer Maschine oder Anlage konnen zahlreiche Daten entste-
hen, die iiber Sensoren erfasst oder direkt von Komponenten bereitgestellt
werden. Die COMBIVIS HMI Runtime verfiigt iiber einen Datenlogger, um
gezielt Daten aufzuzeichnen.

KEB stellt mit COMBIVIS cloud die Schnittstelle zu einer externen Cloud
Losung bereit. Uber die COMBIVIS cloud Funktionalitt kénnen die aufge-
zeichneten Daten sicher an einen hinterlegten Cloud-Account Gibertragen
werden.

Das implementierte ,Store-and-Forward“-Verfahren ermdglicht durch
eine lokale Pufferung der Daten auf Verbindungsliicken zu reagieren,
um Datenverlust zu vermeiden. Es werden die Standard Protokolle MQTT
oder AMQT zur Ubertragung genutzt, um einen breiten Umfang an Cloud
Losungen zu unterstiitzen. AnschlieBend kdnnen die Daten durch die
Auswahl verschiedener Cloud Services des jeweiligen Dienstleisters wei-
terverarbeitet werden.

Der C6 Cloud Router st ein System aus COMBIVIS HMI und COMBIVIS cloud,
welches optional durch COMBIVIS connect erweiterbar ist. Das System
agiert als Edge Device in einer modernen Industrie 4.0 Architektur. Es sind
verschiedene Varianten des Cloud Routers verfiigbar und kdnnen den An-
forderungen entsprechend ausgewahlt werden.
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TECHNOLOGIE LOSUNGEN

Bei der Verwendung spezieller Kernel und Bibliotheken Idsst sich fiir nahezu jede Herausforderung eine Lsung finden. KEB liefert hierzu

Offene Tools fiir die Automatisierung

- (OMBIVIS studio 6

- COMBIVIS HMI

- COMBIVIS connect

Optimal aufeinander abgestimmte Hard- und Softwarekomponenten
Zertifizierte Safety Funktionshausteine

Brancheniibliche Bibliotheken und Applikationen

Skalierbare Steuerungs-, Antriebs- und Motorldsungen
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NAHTLOSE INTEGRATION
Um eine komplette CNCG-Losung zu erstellen, bedarf es eines durchgédngigen Konzeptes aus aufeinander abgestimmten Hard- und Softwarekomponen-

ten. Das beginnt bei IPC-hasierter Steuerungstechnik und der passenden Visualisierung, reicht iiber Antriebsregler mit integrierter Sicherheit bis hin zu
den Motoren und Getrieben. In Abhdngigkeit der Anlagenkonzeption konnen passende C(NC-Ldsungen ausgewahlt werden.

Ethernet

(6 HMI

EtherCAT - FSoE

COMBIVERTF6 geoe

PM Motor
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CNCHIGH-END

COMBIVIS studio 6

Automatisierungs-Tool mit objektorientiertem Design

High-End Solution
KEB Erweiterungspaket

SCHNELLE UND PRAZISE BAHNPLANUNG

Fiir komplexe Anforderungen bietet die High-End Solution mit dem integrierten ISG-CNC-Kernel umfangreiche Funktionen fiir CNC, Robotik und Motion-
Control. Fiir die Realisierung einer (NC-Anwendung sind Systeme mit bis zu 64 Achsen maglich. Je nach Anforderung kann die Zahl der Achsen oder
Kanale erhoht werden. Zu diesem Zweck stehen umfangreiche Funktionspakete zur Verfiigung. Der Benutzer kann auf eine Datenbank mit verschiedenen
Transformationen zugreifen.

Die Interpolation erfolgt linear, helikal oder als Spline-Interpolation. Ziel ist es, eine anregungsfreie und ruckbegrenzte Bewegungsfiihrung zu erreichen.
Die C(NC-Losung von KEB unterstiitzt dariiber hinaus die Moglichkeit der volumetrischen Kompensation nach IS0 230. Seine hohe Prazision erreicht das
System durch diverse Kompensationsmdglichkeiten von mechanischen und thermischen Einfliissen.

OFFENE TOOLS
KEB ermdglicht es den CNG-Maschinenherstellern, ihre Lasungen mit offenen Tools basierend auf Standards wie IEC 61131 zu automatisieren, ohne die
(NC-Funktionalitaten einzuschranken. So konnen Maschinenbauer eine individuelle Lésung je nach Bedarf erstellen. Eingerichtet wird das System iiber

das Automatisierungs-Tool COMBIVIS studio 6 — flexibel und benutzerfreundlich. Dessen objektorientierte Gestaltung unterstiitzt Anwender bei der
Konfiguration der Achsen und Kanéle.
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CNCG-LOSUNGEN MIT ISG KERNEL

Fiir die Umsetzung von High-End Anwendungen wurde der CNC-Kern auf echtzeitfahigen IPC-Steuerungen implementiert. Die flexible und skalierbare
Systemlosung, bestehend aus Steuerung, Visualisierung, Sicherheitstechnik, Antrieben und Motoren, ermaglicht vielféltige Anwendungen im Bereich
(NC. Der Funktionsumfang bietet Losungen fiir Werkzeugmaschinen sowie die Bewegung komplexer Kinematiken. Die Funktionen werden zum Beispiel
in Anwendungen wie Frasen, Bohren, Schneiden, Schleifen, Biegen und zugehdrigen Handlingsystemen eingesetzt.

Wesentliche Kennzeichen sind neben der umfassenden Funktionalitdt die herausragende Bahn- und Geschwindigkeitsplanung sowie das der Software
zugrunde liegende Architekturmodell. Letzteres ermdglicht neben der kontinuierlichen Erweiterung fiir neue Technologien und Funktionen die Anpas-

sung auf spezielle Anwenderanforderungen.

BASISPAKET

Das Basispaket der High-End Solution bietet grundlegende CNC-Features.

Diese sind unter anderem:

Geschwindigkeits- und Beschleunigungsvorsteuerung, Ruckbegren-
zung

Leistungsfahige, taktsynchrone CNG-SPS-Schnittstelle
Koppelungsfunktionen, Gantry-Achsenfunktionen, Messfunktionen
Look-Ahead-Funktion

Lineare, kreisformige, spiralformige Interpolation

DIN 66025 Programmsyntax mit Hochsprachenerweiterung
Unterprogrammtechnik, Makrodefinitionen, Koordinatensysteme,
Spindel- und Zusatzfunktionen

Bedienung mit Automatikbetrieb, Handbetrieb, Einzelsatzbetrieb,
Referenzieren, Satzvorlauf, Handradbetrieb

Werkzeugverwaltung

ERWEITERUNGEN

Korrekturwert

Master 2

Master 1

Darauf aufbauend stehen umfangreiche Funktionspakete fiir die Implementierung verschiedener Anwendungen zur Verfiigung. Die Pakete kdnnen nach
Bedarf ausgewahlt und die Software um die notwendigen Funktionen erweitert werden:

CNC Channels: Bis zu 12 Kandle erweiterbar, Kanalsynchronisation, Achsaustausch zwischen den Kandlen
Transformation: Erweiterung aller (NG-Kanéle durch die kinematische Transformation

High-Speed Cutting (HSC): Schnellere Bearbeitungszeit, hohere Genauigkeit, bessere Oberflachenqualitat
Spline: Verwendung von Verzahnungen (AKIMA, B-Spline) zur Geometrieoptimierung

Cutting: (NG-Technologieerweiterung zum Schneiden (z.B. Laser, Plasma, Autogen, Wasserstrahl)
Volumetrische Kompensation: Effektive Maglichkeit zur Erhhung der Maschinengenauigkeit
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CNCHIGH-END

CHANNEL (ERWEITERUNG UM JE EINEN CNC-CHANNEL)

g/
e
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TRANSFORMATIONEN

Erweiterung aller (NG-Kanéle durch die kinematische Transformation
5-Achsen-Funktionen
Rotationswerkzeug Mittelpunkt (RTCP)
Auswahl der Kinematik aus einer Kinematik Bibliothek
Benutzerspezifische Erweiterbarkeit (abhdngig von der System-
umgebung)
Werkzeuglangenkorrektur (TLC)
Werkzeugausrichtung nach dem aktiven Koordinatensystem
Definition und Programmierung in verschiedenen Koordinaten-
systemen
Verkniipfung von Transformationen

L
s
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CUTTING HIGH SPEED CUTTING (HSC)
(NCGTechnologieerweiterung zum Schneiden (z.B. Laser, Plasma, Auto- « Optimierung der Geometrie: Spline, HSG-Modus, Konturglattung
gen, Wasserstrahl) (Smart Surface), Werkzeugkorrekturen
Automatisches Heben und Senken einer Achse +  Ruckbegrenzte, moderate, zeitoptimierte Beschleunigungsprofile
Querblockanhebung zur Vermeidung von Kollisionen des Werkzeug- = Modellbasierte kaskadierbare Filter (HSC- und Achsfilter)
kopfes mit ausgeschnittenen Werkstiickteilen Bewegungszustandsgesteuerte Ausgabe von Steuersignalen an die
Ruckbegrenztes Geschwindigkeitsprofil ohne stérenden Einfluss auf SPS
die Bahngeschwindigkeit «  Echtzeit-Variablen der SPS oder Steuerungstechnik fiir die Prozess-
Mikroschritte, schnelle Laserschaltsignale steuerung

Hochauflosende M-Funktionen (1 ps), Zeitstempel

Verschiedene Arten der Synchronisation

Erweiterte M-Funktionsausgabe zur Erstellung von Mikrobahnen
Rohrumwandlung

Unterstiitzung verschiedener Profile, Polygonrohre und Profilrohre
Abwickeln der programmierten Kontur auf der Seitenflache des
Profils

SPLINE

Verwendung von Spline (AKIMA, B-Spline) zur Geometrieoptimierung mit definierbaren Toleranzen

Interpolation Typ1
— Tyn2

Linear Zirkular

Velocity profile
(slope function)

Typ3

Akima-Spline B-Spline

Ta t

—\ Fillets and

chamfers Programmierbare Geschwindigkeit

Profilparameter

Flugbahnoptimierung

Automatische Erkennung von
Jerk limited contouring Prismen und HSC Flugbahnsegmente

Pfaderzeugungsfunktionen
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VOLUMETRISCHE KOMPENSATION

Die volumetrische Kompensation kann fiir alle Maschinen eingesetzt werden, die durch eine serielle Kinematik mit genau drei Linearachsen X, Y, Z
und bis zu drei Drehachsen A, B, C beschrieben werden konnen. Gantry-Kombinationen werden (fiir den Anwender transparent) unterstiitzt, da die
Slaveachsen mit den gleichen Kompensationswerten wie ihre Masterachsen versorgt werden.

Effektive Mdglichkeit zur Erhéhung der Maschinengenauigkeit
Werkzeuginterventionspunktkorrektur (TCP) durch dynamische
Bestimmung der Achskorrekturwerte

Verwendbar fir verschiedene kinematische Anordnungen (Kopf-/
Tischkinematik)

Mehrere Parameterdateien pro Kompensation, mehrere Kompensa-
tionen pro Steuerung

Parameteraktualisierung Giber NC-Befehl oder HMI

Interpolation von Parametersatzen

KOMPENSATIONSBEISPIELE

™ ™~ Lose

mechanische Losekompensation

Durchhangskompensation

a “virtugler” Schrmpunig der
imaaren Naharungen

Temperaturkompensation
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Glattung von Parameterspriingen fiir Moduldurchlaufe
Konfigurierbare Begrenzung der Kompensationswerte und Extensi-
onsgeschwindigkeit

Unterstiitzte Dateiformate (Tabellarisches CSV-Format, Etalon-
Austauschformat)

Normen (DIN ISO 230, Priifvorschriften fiir Werkzeugmaschinen”)
ISO/TR 16907 ,Werkzeugmaschinen - Numerische Kompensation von
geometrischen Fehlern”

Master 1

Kot
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— M
o Saipari 1 - R
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1 ow_r_maae-1
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Spindelfehlerkompensation

Korrekturwert

Master 2

Abgleichfehlerkompensation



KEB CNC HMI
Benutzerfreundliche HMI fiir Bearbeitungsmaschinen
Flexibel erweiterbar

C(NCSoftware Kernel

' Steuerungsfunktionalitat
Nach [EC61131 erweiterbar

NN Lizenzmechanismus
e Q.Q)-.}{: Know How Schutz

(6 E22 BM LX
Intel Celeron J1900, 2 GHz (4Core)
LINUX REAL-TIME 0.S. 64Bit

Kundenspezifische Visualisierungen
Realisierung durch Kunden oder KEB

@ HIGHLIGHTS

Integrierter 1SG CNCG-Kernel
Einfache und flexible Konfiguration mit

COMBIVIS studio 6 in objektorientiertem Design
Erweiterung von Maschinenfunktionen iiber IEC 61131,
ohne die C(NG-Funktionalitaten einzuschranken
Umfangreiche Funktionspakete

Smartes Speichermanagement
Mikro USV

Retain Daten Management
System Manager

r‘_—} COMBIVIS connect
l v} Integrierte Fernwartungslosung

Safety

Erweiterte Funktionen fiir (NC und Robotik
- Kompensation von Achsen / Temperatur
- High-Speed Cutting

- Look-Ahead-Funktion

Multi-Core Management
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PRAZISION, LEISTUNG UND QUALITAT

Prézision, Leistung und Qualitdt — die Starken unserer Systeme kommen besonders bei Kunststoffmaschinen zum Tragen, einem unserer Hauptan-
wendungsfelder. Ergdnzt werden sie durch unseren weltweiten Service, ein global agierendes Applikationsteam und mehr als 20 Jahren Erfahrung
in Kunststoffanwendungen.

Heute bieten wir mit unserem Portfolio individuell aufeinander abgestimmte 360°Losungen — angefangen bei der Software inklusive Cloud-Ldsung iiber
das HMI und die PLC bis hin zum Drive Controller. Abgerundet wird das System durch Servo- und Getriebemotoren mit passenden Permanentmagnet-

bremsen.

Aus unserem breiten Portfolio erstellt das Team fiir Kunststoffapplikationen eine auf Ihre Anforderungen abgestimmte Losung. Die KEB Automation
Gruppe ist international aufgestellt und erreicht durch einen kontinuierlichen Austausch mit lhnen ein optimales Ergebnis fiir [hre Maschine.

Wir begleiten den Prozess von der Idee iiber die Entwicklung und Inbetriebnahme bis zum Service.
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EXTRUSIONSTECHNIK

% HMI-OBERFLACHE
Moderne HMI-Oberflache mit

vielen vorgefertigten Funktionen

%X
g) REGLERTUNING

Speziell entwickelte Regler mit
Auto-Tuning Funktion

* FUNKTIONSBAUSTEINE

-H-* Vorgefertigte Bausteine fiir
die Extruder-Applikation

DIE KOMPLETTLOSUNG FUR IHREN ERFOLG
Fiir die komplette Automatisierung einer Extruderanlage bietet KEB ein umfangreiches Projekt-Framework an, mit dem es mdglich ist, sowohl den
Extruder selbst, als auch die Nachfolgeaggregate zu betreiben. Angefangen von der neuentwickelten Extrudersoftware, die perfekt auf die Perfor-

manceunserer Steuerungstechnik abgestimmt ist, iiber die KEB Drive Controller, bis hin zu den Motoren.

Unser Portfolio ermdglicht dem Anwender eine Komplettldsung fiir seine Maschine zu erstellen. Dabei lasst sich die Extruderlosung sowohl soft- als
auch hardwaretechnisch optimal an die Anforderungen der Kundenmaschine anpassen.
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EUROMAP

Einhaltung der Euromap
84 und 83 Standards

Yol

“H5PC UA
OPCUA
Schnittstelle fiir OPC UA

MOTORENTYPEN i|_
Diverse Motorentypen
(IPM, SynRM, SM, ASM)

EXTRUDERSCHNECKENANTRIEB

Seit iber 20 Jahren hat KEB Erfahrung im Bereich des Hauptantriebs eines Extruders. Die Drive Controller zeichnen sich durch einen geberlos geregelten
Betrieb mit hoher Drehzahlsteifigkeit und praziser Drehmomentenberechnung aus. Zusatzlich kann ein breites Spektrum an unterschiedlichen Mo-
torarten betrieben und aus unterschiedlichen Kiihlungssystemen, die passende Kiihlung ausgewahlt werden. Mit der neuen DL4 Motorreihe bietet KEB
nun auch Motoren im hdheren Leistungshereich an , die zusammen mit den Drive Controllern eine sehr gute Performance bieten.

Im Zusammenspiel mit der Extrudersoftware ist es problemlos mdglich die Schnecke in unterschiedlichen Betriebsarten wie zum Beispiel Druck-
Drehzahlregelung zu verfahren. Des Weiteren sind viele Drive- und Motorinformationen bereits in der HMI-Oberfléche visuell ansprechend dargestellt.

137



EXTRUDERSOFTWARE

Die Extrudersoftware beinhaltet sowohl ein modernes HMI-Design, als auch ein Basis-Steuerungsprojekt mit bereits vorgefertigten Funktionsbausteinen.
Durch die offene und nach Euromap programmierte Losung, konnen Sie das Steuerungsprojekt und die HMI-Oberflache nach lhren Wiinschen erweitern

und individuell gestalten.

PLC PROJEKT

Als Grundlage fiir die HMI-Oberfléche dient das PLC Projekt-Framework. Nach [EC61131 Idsst sich auch dieser Framework individuell erweitern. So konnen

Sie mit dem KEB eigenem Softwaretool COMBIVIS studio 6 weitere Maschinenfunktionen integrieren.

Das , A und 0" eines Extruders ist die Temperaturregelung. Von ihr ist ab-
hangig, in welcher Giite das Endprodukt produziert wird. Deshalb beinhal-
tet die PLG-Software eigens entwickelte Temperaturregler, die perfekt auf
die Applikation abgestimmt sind. Zudem lassen sich die robusten Regler
iiber ein Autotuning eigenstandig konfigurieren. Auch dies ist bereits im
integrierten Inbetriebnahme-Wizard implementiert.

Um die Funktionen der Maschine zu erweitern bietet KEB nicht nur vor-
gefertigte Bausteine fiir den Extruder selbst, sondern beriicksichtigt auch
die Nachfolgeaggregate, wie zum Beispiel eine Wicklereinheit die sich
ganz einfach mit einem Baustein programmieren lasst.

Passend zu der Software erhalten Sie die abgestimmte Hardware je nach
Leistungsanspruch. Uber die PLC selbst, bis hin zur Fernwartung und
Cloud-Anbindung, ist Ihre Maschine beziiglich Industrie 4.0 bestens aus-
gestattet fiir die Zukunft.
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HMI-OBERFLACHE

In Zeiten von Smartphones und Tablets ist eine benutzerfreundliche HMI-Oberfléche wichtiger denn je. Genau diesen Anforderungen kommt das
Extruder-HMI-Framework nach. Das Framework bietet Ihnen eine gut strukturierte und ansprechende Prozessvisualisierung, welche Sie bei Bedarf so
erweitern kdnnen, dass aus der HMI-Oberflache Ihre eigene Visitenkarte fiir die Maschine entsteht. Dafiir bietet KEB das Softwaretool COMBIVIS Studio
HMI.

Neben der Prozessvisualisierung findet der Kunde weitere vorgefertigte Features, die Ihm bei der Gestaltung eine signifikante Kosten- und Zeiterspar-
nis bringt. So beinhaltet das Framework eine vorgefertigte Rezepturverwaltung, ein umfangreiches Errorhandling und eine Langzeit Trenddarstellung
mit. Aber auch Nachfolgeaggregate, wie eine Schmelzepumpe sind bereits in der Oberfléche integriert. Als Highlight erweist sich der integrierte
Inbetriebnahme-Wizard. Mit dem ist es mdglich, die Maschine iiberall flexibel von jeder fachkundigen Person ohne Programmierkenntnisse in Betrieb
zu nehmen. Die GroBe und Art des Extruders spielt keine Rolle. Es gilt: Eine HMI-Oberflache fiir alle Extruder. Nach einmaligem Erlernen kann der
Endkunde auch weitere Extruderarten und -groRen bedienen.

Abgestimmt auf lhre Bediirfnisse erhalten Sie bei KEB das passende HMI-Panel in entsprechender Form und GroGe.

HIGHLIGHTS

Umfangreiches Projekt-Framework um Extruder- - Spezielle Regler fiir Extruder-Applikationen
anlagen zu automatisieren «  Entwickelt nach Euromap-Standards

Perfekt aufeinander abgestimmte Hard- und
Software
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Display 4,3 57" 7“W 84" 10,1“W 10,4 12,1 12,1"W
Format 16:9 43 15:9 43 16:10 43 43 16:10
Auflésung 480x272 640x480 800x480 800x600 1280x800 800x600  800x600 1280x800
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CONTROL Ist die Grundlage fiir SPS und Motion Control Funktionalitat

3 Basic Grundlegender Funktionsumfang fiir die KEB Automatisierungs-
plattform (IEC 61131-3 Standard- und KEB Basic Bibliotheken)
3 pro Professioneller Funktionsumfang fiir die KEB Automatisierungs-
plattform (Kurvenscheiben, elektr. Getriebe, Winkelgleichlauf)
Advanced Fortgeschrittener Funktionsumfang fiir die KEB Automatisierungs-
g 9 g

plattform (CNC Funktionalitdt, G-Code, vorbereitete Kinematiken)
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15,6"W 18,5“W 19" 21,5W 24"W
4.3 16:9 4.3 16:9 54 16:9 16:9
1024x768 1366 x 768 1280x 1024 1366 x 768 1280x1024 1920x1080 1920x 1080

@ Hmi Ist die Grundlage fiir Visualisierungs- und Bedienungsaufgaben (@) CONNECT It die Grundlage fiir professionelle Fernwartung.
@ Basic Grundlegender Funktionsumfang fiir die KEB HMI CLouD Bildet die Schnittstelle, um Daten sicher in eine Cloud Losung

zu iibertragen
@ pro Professioneller Funktionsumfang fiir die KEB HMI
(erweiterte Echtzeitdatenbank, Data Logger)
3 Advanced Fortgeschrittener Funktionsumfang fiir die KEB HMI

(Webserver, Multidrivers, SMS, E-Mail)
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EMBEDDED TECHNOLOGIE

Unter einem Embedded-System versteht man ein modular aufgebautes
und eingebettetes Steuerungssystem, dessen Rechnerarchitektur sich am
Standard-PC orientiert.

Bei diesem System werden nur Komponenten in das System eingefiigt, die
auch fiir die entsprechende Anwendung benétigt werden. Sie werden dort
eingesetzt, wo Rechenleistungen und Kompaktheit erforderlich sind.

Immer leistungsfahigere Prozessoren ermdglichen den Einsatz von
Embedded-Systemen zur Steuerung komplexer Maschinen und Anlagen
in Echtzeit.

- C6HMI « (6 SMART « (6 SAFETYPLC
« C6HMILC « (6 COMPACT « (6 ROUTER
- (6514
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@ HIGHLIGHTS

Hochwertiges Visualisierungssystem

Offen und kommunikativ durch viele Schnittstellen und Treiber fiir unterschiedlichste Steuerungen, Antriebe
Integrierte Fernwartung
Intelligentes Memory Management mit groBem internen Speicher

145



(6 HMI

4:3 UND 16:9 FORMATE

SCHUTZKLASSE 1P66

ALUMINIUM RAHMEN 16 MIO FARBEN

TOUCH SCREEN
M (6 SMART
@ O A =
@ Ethernet
b

6 Servo Drive

-o -o oo
PMMotor SNl Nl Nt

146



TECHNISCHE DATEN E .

C(PU
Prozessor ARM Cortex A8 - Freescale i.MX535, 1 GHz, 400 MHz Memory Bus
Systemspeicher RAM 1GB DDR3-800

Grafik Controller
MASSENSPEICHER

GPU mit integriertem LCD Controller

NAND-Flash

256 MB fiir Betriebssystem und Laufzeitumgebungen (intern, nicht entfernbar)

eMMC (Solid State Disk)
BETRIEBSDATEN

4GB Projektspeicher zur freien Nutzung

Spannungsversorgung  18...36V DC (isolierte Spannungsversorgung)
Betriebsumgebung 0...50°C, Luftfeuchtigkeit 80% (ohne Kondensation)
Lagerbedingungen -20...60°C, Luftfeuchtigkeit 80% (ohne Kondensation)

BETRIEBSSYSTEM

Windows Embedded Compact 7 Pro

ZULASSUNGEN

CE (EN 55022, EN 61000-3-2/3, EN 55024, EN 60950-1), cULus LISTED (UL508)
PANEL
Display GroRe 43'W 57" 7'W 84" 101"W 10,4 121" w15 15,6W
Format 16:9 43 15:9 43 16:10 43 43 16:10 43 16:9
Auflsung 480x272  640x480 800x480  800x600  1280x800 800x600  800x600  1280x800 1024x768 1366x768
Farben 16M 256K 16M 16M 16M 16M 16M 16M 16M 16M
Helligkeit 400 cd/m? 500 cd/m* 500 cd/m? 250 cd/m* 400 cd/m? 400 cd/m* 500 cd/m? 400 cd/m? 450 cd/m* 300 cd/m?

Blickwinkel (L:R/0:U)

130%,90°  140°%100° 140°120° 150°%130° 160°% 160° 160° 140° 160° 140° 176° 176° 160° 140° 170° 160°

Touchtechnologie

Resistiv 4 Draht Resistiv 5 Draht

Schutzklasse

IP66 Frontseitig

Front Panel

Aluminum. Polycarbonat
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(6 HMI

NETZ-EIN LED LAN 2 (10/100 MBPS) (COMBIVIS CONNECT)

USB 1(TYPA2.0) LAN 1(100 MBPS) COM 1(RS232/422/485/MPI)

DCVERSORGUNGSSPANNUNG SD-KARTENEINSCHUB

USB2(TYP A, 2.0) RESET-TASTE
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TECHNISCHE DATEN E .

SCHNITTSTELLEN
Ethernet 1x 100 Mbps (RJ45), 1x 10/100 Mbps (RJ45), 4,3" nur 1x 10/100Mbps (RJ45)
USB Riickseitig 2xUSB 2.0 (4,3" nur 1x USB 2.0)
Serielle Schnittstelle 1xRS232/422/485 (DB15M) / MPI 187,5 kbit/s
SD/SDHC card slot externer Zugriff / entfernbar V 2.0 (push-push Typ) ab GroBe 5,7
PANEL GROSSE A B C D E F G H J K L M N
43" 140 95 5 30 - 5 - 84 - - 128 131 86
57" 175 145 5 40 - 7 - 131 - - 161 164 134
70"W 215 155 5 40 - 7 - 141 - - 201 204 144
84" 255 190 5 195 29 75 15 130 30 4 156 243 179
10,1"W 293 2015 5 195 29 6,5 15 130 B35 62 156 285 193,5
10,4" 295 230 5 195 29 75 15 130 70 62 156 283 219
12,0 325 260 5 195 29 7,5 15 130 100 77 156 313 249
12,1"W 321 2225 5 195 29 6,3 15 130 65 76 156 313 215
15,0 390 305 6 195 29 75 15 130 145 1095 156 378 294
15,6"W 420 265 6 195 29 7,5 15 130 105 1245 156 410 255
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@ HIGHLIGHTS

Allin One — Automatisierungslosung

Steuerung mit EtherCAT® Master

Hochwertige Visualisierung

Integrierte Fernwartung

Micro USV zum Sichern von nichtfliichtigen Daten

Softwaretool zum Sichern, Wiederherstellen und Ubertragen von Systemen
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(6 HMI LC

SCHUTZKLASSE 1P66 4:3 UND 16:9 FORMATE

ALUMINIUM RAHMEN 16 MIO FARBEN
TOUCH SCREEN
@
@ O A ¢
(6 HMILC
td

EtherCAT
G6 Inverter ﬂ
S6 Servo Drive

ACMotor ~ ACGear Motor ~ PM Motor
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TECHNISCHE DATEN E .

C(PU
Prozessor ARM Cortex A8 - Freescale i.MX535, 1 GHz, 400 MHz Memory Bus
Systemspeicher 1GB DDR3-800

Grafik Controller
MASSENSPEICHER

GPU mit integriertem LCD Controller

NAND-Flash

256 MB fiir Betriebssystem und Laufzeitumgebungen (intern, nicht entfernbar)

eMMC (Solid State Disk)
BETRIEBSDATEN

4 GB Projektspeicher zur weiteren freien Nutzung

Spannungsversorgung 18...36V DC (isolierte Spannungsversorgung)
Betriebsumgebung 0...50°C, Luftfeuchtigkeit 80 % (ohne Kondensation)
Lagerbedingungen -20...60 °C, Luftfeuchtigkeit 80 % (ohne Kondensation)

BETRIEBSSYSTEM

Windows Embedded Compact 7 Pro

ZULASSUNGEN

CE (EN 55022, EN 61000-3-2/3, EN 55024, EN 60950-1), cULus LISTED (UL508)
PANEL
Display GroRe 57" 7'W 84" 10,1"W 10,4" 12,1 12,1"W 15" 15,6'W
Format 43 15:9 43 16:10 43 43 16:10 43 16:9
Aufldsung 640x480 800x480 800x600 1280x800 800x600 800x600 1280x800 1024x768 1366x 768
Farben 256 K 16M 16M 16M 16M 16M 16M 16M 16M
Helligkeit 500 cd/m?* 500 cd/m* 250 cd/m” 400 cd/m* 400 cd/m* 500 cd/m* 400 cd/m® 450 cd/m? 300 cd/m?
Blickwinkel (L:R/0:U) 140°,100° 140°120° 150° 130° 160° 160° 160° 140° 160° 140° 176°176° 160° 140° 170° 160°
Touchtechnologie Resistiv 4 Draht Resistiv 5 Draht
Schutzklasse IP66 Frontseitig
Front Panel Aluminum. Polycarbonat
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(6 HMI LC

NETZ-EIN LED

LAN 2 (10/100 MBPS) (COMBIVIS CONNECT)

USB 1(TYPA2.0)

LAN 1(100 MBPS) COM 1(RS232/422/485/MPI)
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DCVERSORGUNGSSPANNUNG / \

SD-KARTENEINSCHUB
USB 2 (TYP A, 2.0)

RESET-TASTE
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TECHNISCHE DATEN E .

SCHNITTSTELLEN
Ethernet / EtherCAT® 1x100 Mbps (RJ45), 1x 10/100 Mbps (RJ45)
USB Riickseitig 2xUSB 2.0

Serielle Schnittstelle

1xRS232/422/485 (DB15M) / MP1 187,5 kbit/s

SD/SDHC card slot externer Zugriff / entfernbar V 2.0 (push-push Typ)
PANEL GROSSE A B C D E F G H J K L M N
57" 175 145 5 40 - 7 - 131 - - 161 164 134
70" W 215 155 5 40 - 7 - 14 - - 201 204 144
84" 255 190 5 19,5 29 75 15 130 30 4 156 243 179
10,1“W 293 20015 5 195 29 6,5 15 130 B5 62 156 285 193,5
104" 295 230 5 195 29 75 15 130 70 62 156 283 219
12,0 325 260 5 195 29 75 15 130 100 77 156 313 249
12,1"W 321 2225 5 19,5 29 6,3 15 130 65 76 156 313 215
15,0 390 305 6 19,5 29 75 15 130 145 1095 156 378 294
15,6"W 420 265 6 19,5 29 75 15 130 105 1245 156 410 255
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@ HIGHLIGHTS

Allin One — Automatisierungsldsung

Synchrone Echtzeit Steuerung mit EtherCAT Master

Hochwertige Visualisierung

Integrierte Fernwartung

Micro USV zum Sichern von nichtfliichtigen Daten

Optimierte Prozessorleistung fiir synchrone Motion Control und schnelles Schalten und Erfassen von Signalen
Smartes System mit integrierter Echtzeitsteuerung, Visualisierung und Fernwartung erganzt durch eine
Vielzahl von Schnittstellen (USB, Ethernet, EtherCAT®, CAN open, RS232/485)
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SCHUTZKLASSE IP66 4:3 UND 16:9 FORMATE

ALUMINIUM RAHMEN

16 MIO FARBEN

TOUCH SCREEN
SCHUTZKLASSE IP66 4:3 UND 16:9 FORMATE
TOUCH SCREEN —

ALUMINIUM GLAS / 16 MI0 FARBEN
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TECHNISCHE DATEN E .

CPU
Prozessor ARM Cortex A9 i.MX6 DualLite @ 1 GHz
Systemspeicher 1 GB DDR3-800

Grafik Controller

MASSENSPEICHER

Integriert in ARM iMX6 Coretex A9

eMMC (Solid State Disk)

4GB fiir Betriebssystem und Laufzeitumgebung

Applikationsspeicher

8GB Projektspeicher zur freien Nutzung

Retain Speicher 128 KB Persistant und Retain

BETRIEBSDATEN

Spannungsversorgung 18...36 V DCincl. Micro USV (Erste Aufladung in 30s, Wiederaufladung in 15s)
Betriebsumgebung 0...50°C, Luftfeuchtigkeit 80 % (ohne Kondensation)

Lagerbedingungen -20...60 °C, Luftfeuchtigkeit 80 % (ohne Kondensation)

BETRIEBSSYSTEM

Windows Embedded Compact 7 Pro

ZULASSUNGEN

CE (EN 55022, EN 61000-3-2/3, EN 55024, EN 60950-1), cULus LISTED (61010)
PANEL resistiv
Display GroBe 7'W 84" 10,1"W 10,4” 121" 12,1"W 15" 15,6"W
Format 15:9 43 16:10 43 43 16:10 43 16:9
Auflosung 800x480  800x600  1280x800 800x600  800x600  1280x800 1024x768 1366 x 768
Farben 16M 16M 16M 16M 16M 16M 16M 16M
Helligkeit 500cd/m*>  350cd/m®  400cd/m®  400cd/m*> 450 cd/m®>  400cd/m®>  450cd/m® 400 cd/m’
Blickwinkel (L:R/0:U) 140°,130°  150°130°  170°170°  160°%140°  160°140°  176°176°  160° 140°  170°160°
Touchtechnologie Resistiv 4 Draht Resistiv 5 Draht
Schutzklasse IP66 frontseitig
Front Panel Aluminium, Polycarbonat
PANEL kapazitiv
Display GroBe 7'W 10,1"W 12,1"W 15,6"W
Format 15:9 16:10 16:10 16:9
Auflosung 800x 480 1280 x 800 1280 x 800 1366 x 768
Farben 16M 16 M 16 M 16 M
Helligkeit 500 cd/m” 400 cd/m? 400 cd/m? 400 cd/m?
Blickwinkel (L:R/0:U) 140°,130° 170°, 170° 176°,176° 170° 160°
Touchtechnologie Kapazitiv
Schutzklasse IP66 frontseitig
Front Panel Aluminium, Glas
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NETZ-EIN LED LAN 1(10/100/1000 MBPS)

LAN 2 (10/100/1000 MBPS) (COMBIVIS CONNECT)

USB1(TYPA2.0) COM 1(RS232/422/485/MPI)

e

DCVERSORGUNGS-

SPANNUNG MIKRO SD-KARTENEINSCHUB

USB 2(TYP A, 2.0)

RESET-TASTE CAN (OPTIONAL)

BED
@68 B .
@ (6 HMI LC

EtherCAT

= @0 [
mm

I jCG 1/0

36 Inverter

S6 Servo Drive

ACMotor  ACGear Motor  PM Motor
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TECHNISCHE DATEN E .

SCHNITTSTELLEN
Ethernet / EtherCAT® 1x100 Mbps (RJ45), 1x 10/100 Mbps (RJ45)
USB Riickseitig 2xUSB2.0
Serielle Schnittstelle 1x RS232/422/485 (DB15M) / MP1 187,5 kbit/s
CAN (optional) CAN Master / Slave mit Abschlusswiderstand (DBIM)
SD/SDHC card slot externer Zugriff / entfernbar V 2.0 (push-push Typ)
PUSHBUTTON
Taster Hardware Reset
Werkseinstellung
PANEL resistiv A B ¢ D E F G H J K L M N
70" W 215 155 5 86 - 7 - 14 - - 201 204 144
84" 255 190 5 19,6 37 75 15 130 30 21,7 196,5 243 179
10,1“W 293 2015 5 19,6 37 6,5 149 130 36 4,7 196,5 285 193,5
10,4" 295 230 5 19,6 37 75 149 130 70,1 41,7 196,5 283 219
121" 325 260 5 19,6 37 75 14,9 130 100 56,8 1965 313 249
12,1"W 321 2225 5 19,6 37 6,5 14,9 130 65 55,8 196,5 313 215
15,0" 390 305 6 19,6 37 75 14,9 130 726 893 196,5 378 294
15,6"W 40 265 6 19,6 37 75 14,9 130 105 1042 196,5 410 255
PANEL kapazitiv A B C D E F G H J K L M N
70" W 204 1476 4 48 - 5 - 1375 - - 194 197 140,5
10,1“W 293 2015 5 188 37 6,5 14,9 130 36 41,8 196,5 285 193,5
12,1"W 321 2225 5 215 37 6,5 14,9 130 65 55,7 196,5 313 215
15,6"W 420 267 6 19,5 37 8 14,9 130 1051 1043 196,5 410 255
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FOWER
ricHE
sus

rRevoTE [N
can RUNTE
can ErR

LLL]
LLL]
NAN
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LLL]
LLEL]
NN
24y .
o ]
= x4
X1

HIGHLIGHTS

Super Kompakt =47 x 122 x 124

Hutschienen IPC mit flexibel erweiterbaren I/0 Baugruppen und intgrierter Micro USV

Optimierte Prozessorleistung fiir synchrone Motion Control und schnelles Schalten und Erfassen von Signalen
Smartes System mit integrierter Echtzeitsteuerung, Visualisierung und Fernwartung ergénzt durch eine Vielzahl
von Schnittstellen (DVI, USB, Ethernet, EtherCAT®, CAN open, RS232/485)
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(6 SMART

STATUS-LED

SERIELL (OPTIONAL)
CAN (OPTIONAL)

DCVERSORGUNGSSPANNUNG

® |©)
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TECHNISCHE DATEN E .

CPU

Prozessor ARM iMX6 Dual Core Cortex-A9 @ 1 GHz
Systemspeicher RAM 1GB

Grafik Controller Integriertin ARM iMX6 Cortex A9
MASSENSPEICHER

System Memory 4 GB fiir Betriebssystem und Laufzeitumgebungen
Application Memory 8 GB Projektspeicher zur freien Nutzung

Retain Speicher 128 KB Persistant und Retain

BETRIEBSDATEN

Spannungsversorgung 18...36V DCinkl. Micro USV
Betriebsumgebung 0...50°C, Luftfeuchtigkeit bis 95 % (ohne Kondensation)
Lagerbedingungen -20....60 °C, Luftfeuchtigkeit bis 95 % (ohne Kondensation)

BETRIEBSSYSTEM

Windows Embedded Compact 7 Pro
ZULASSUNGEN

CE, cULus
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(6 SMART

RESET BUTTON

RESTORE BUTTON, ZUM ZURUCKSETZEN
DES STEUERUNGSSYSTEMS

INTEGRIERTE MICRO USV

C
EtherCAT
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TECHNISCHE DATEN E .

SCHNITTSTELLEN
Ethernet 1x10/100/1000 Mbps (RJ45)
o 1x EtherCAT® Master(RJ45)
FtherCAT 1x E-BUS Port / Versorgung: 5 V/3A (ca. 20 10-Module)
USB 2xUSB 2.0
Monitor Ausgang 1xDVI
Diagnose Multicolor LED
OPTIONEN
Serielle Schnittstellen 1xRS232/485 optoisoliert
(AN CAN Master / Slave mit Abschlusswiderstand
PUSHBUTTON
Taster Hardware Reset
Werkseinstellung
A B C D E
47 122 124 42,8 175

1
|
|
\
B
oo UDOODD

GRESE
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(6 COMPACT



(s1)

Run
{Stop
Clear

. Error Run

L= .

® OL VCC

@ HIGHLIGHTS

Hohe Echtzeitperformance durch leistungsstarken 32-bit Microcontroller mit integrierter Floating Point Unit

Kein ressourcen-reduzierendes Betriebssystem

Programmierung und Code-Verarbeitung nach IEC 61131-3
Schnelles Echtzeitbussystem mit integriertem EtherCAT®-Master
Verschiedene Slave-Interfaces als optionale Ausstattung
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6 COMPACT

SERIELL (RS232/485)

STATUS-LED

FELDBUS (OPTIONAL)

Run
Stop

MULTIFUNKTIONSSCHALTER

“Clear

ETHERNET

Error Run

DCVERSORGUNGSSPANNUNG
4XDI/4XDO

HUTSCHIENENMONTAGE

BB P)
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(6 COMPACT

(6 HMI

EtherCAT
@ @

SLAVE /Third party device

G6 Inverter

S6 Servo Drive

AC Gear Motor PM Motor




TECHNISCHE DATEN E .

CPU

Prozessor

Massenspeicher

SH7269 - 32-Bit RISC Microcomputer SuperHTM RISC engine inkl. Floating Point Unit

System Memory

256 MB Flash, Boot Applikation + Dateien, 32 MB RAM, Code + Data

Retain Speicher

BETRIEBSDATEN

32KB

Spannungsversorgung 18...30VDC

Betriebsumgebung -10....45°C, Luftfeuchtigkeit 5 . .. 80 % (ohne Kondensation)
Lagerbedingungen -25...70°C, Luftfeuchtigkeit 5. . . 80 % (ohne Kondensation)
ZULASSUNGEN

CE

m



6 COMPACT

ETHERCAT

DIREKTE ACHSSCHNITTSTELLEN HSP 5

OPTIONAL FELDBUSSCHNITTSTELLE

SERIELLE SCHNITTSTELLE RS232/485
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SCHNITTSTELLEN
Ethernet 1x10/100 Mbps (RJ45)
EtherCAT® 1 x EtherCAT® Master(RJ45)
HSP5 4 x KEB HSP5 (RJ45)
Seriell 1xRS232/485
Diagnose LED
OPTIONEN
Feldbussysteme Profibus Slave Interface
Profinet Slave Interface
EtherCAT® Slave Interface
CAN Master/Slave Interface
Interbus Slave Interface
Powerlink Slave Interface
DIGITALE 1/0°S
4 x Digitaler Eingang (1 x schneller Eingang: 100 ps)
4 x Digitaler Ausgang (24 V; max. 0,7 A pro Kanal), kurzschlussfest
TYPE A B C D E F
(6 Compact 45 130 35 43 126,5 118

A B
N | i—
‘ ()
(D) ®
D |fSe
o Clear ®
L Error Run @
: b
w v
o i
o
S
\ ®
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UNIT



@ HIGHLIGHTS

Hohe Echtzeitperformance durch leistungsstarken 32-bit Microcontroller mit integrierter Floating Point Unit
Kein ressourcen-reduzierendes Betriebssystem

Programmierung und Code-Verarbeitung nach IEC 61131-3

Schnelles Echtzeitbussystem mit integriertem EtherCAT®-Master

Verschiedene Slave-Interfaces als optionale Ausstattung
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H6 CONTROL UNIT

DCVERSORGUNGSSPANNUNG

DCBUS

C6 HMI . |

H6 Multi Axis (6 Remote 10
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CPU
Prozessor SH7269 - 32-Bit RISC Microcomputer SuperHTM RISC engine inkl. Floating Point Unit
Massenspeicher
System Memory 256 MB Flash, Boot Applikation + Dateien, 32 MB RAM, Code + Data
Retain Speicher 32KB
BETRIEBSDATEN
Spannungsversorgung 18...30VDC
Betriebsumgebung -10 ... 45°C, Luftfeuchtigkeit 5 ... 85 % (ohne Kondensation)
Lagerbedingungen -25 ... 55°C, Luftfeuchtigkeit 5 ... 95 % (ohne Kondensation)
ZULASSUNGEN

CE, UL
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H6 CONTROL UNIT

E
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SERIELLE SCHNITTSTELLE RS232/485

OPTIONAL FELDBUSSCHNITTSTELLE

ETHERNET

ETHERCAT
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SCHNITTSTELLEN

Ethernet 1x10/100 Mbps (RJ45)
EtherCAT® 1 x EtherCAT® Master(RJ45)
Seriell 1xRS232/485

Diagnose LED

OPTIONEN

Feldbussysteme Profibus Slave Interface

Profinet Slave Interface

EtherCAT® Slave Interface

CAN Master/Slave Interface

Interbus Slave Interface

Powerlink Slave Interface

DIGITALE 1/0°S

4 x Digitaler Eingang (1 x schneller Eingang: 100 ps)

4 x Digitaler Ausgang (24 V; max. 0,7 A pro Kanal), kurzschlussfest

TYP A B C D E
H6 Control unit 50 198 7 395 407
B
o A
ED
KEB
j/@%f
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SAFETY PLC
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@ HIGHLIGHTS

Freiprogrammierbare Safety PLC (IEC 61508 SIL3 und DIN EN SO 13849-1 Ple)
Lertifizierte Safety Funktionshausteine

Zeitaufwand fiir Entwicklung, Verifikation und Abnahme einer Sicherheitsapplikation erheblich reduziert
Programmierung erfolgt mittels CODESYS Safety iiber Hauptsteuerung und EtherCAT® Verbindung
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C6 SAFETY PLC

ETHERCAT FELDBUS
SAFETY OVER ETHERCAT (FSoE)

SAFETY PLC
-

- i SIGNALANZEIGE

REDUNDANTE SICHERSTEUERUNG .

HUTSCHIENENBEFESTIGUNG

UND FUNKTIONSERDE
SICHERHEITSSTEUERUNG
IM STEUERUNGSKONZEPT
INTEGRIERT
[CcCT
==
v-fji
Safety over
EtherCAT.
—
EtherCAT ™ e
EtherCAT - FSoE €6 Safety PLC
A E
Safety =l
€6 Safety 1/0
COMBIVERT F6 fEsemsses
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TECHNISCHE DATEN E .

(6 SICHERHEITSSTEUERUNG

Sicherheitsprotokoll FSoE

Sicherheitsstandard [EC61508 SIL3 und DIN EN ISO 13849-1 PLe
Zulassungen CE, cULus, TOV Rheinland

Laufzeitsystem (ODESYS RT Safety

Programmiertool CODESYS Safety integriert ab COMBIVIS studio 6 V/3.6.60
Stromaufnahme E-Bus 240 mA

Versorgungsspannung Uber E-Bus Verbindung

Storfestigkeit EN 61000-6-2/ EN 61000-6-4
Schwingung/Schockfestigkeit EN 60068-2-6 / EN60068-2-27

Signalanzeige Status LEDs (EtherCAT®, Safety, Power)
Umgebungsbedingungen 0°C...455°C 1P20

Gehause Aluminiumtrdger, auBen Kunststoff 25 x 120 x 90 mm
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C6 SAFETY I/0

ETHERCAT FELDBUS
SAFETY OVER ETHERCAT (FSoE)

SM /502
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TECHNISCHE DATEN E .

(6 SICHERHEITS EIN-/ AUSGANGSKLEMME

Sicherheitsprotokoll FSoE

Sicherheitsstandard IEC61508 SIL3 und DIN EN ISO 13849-1 Ple
Anzahl Eingdnge 4sichere Eingdnge

Anzahl Ausgénge 2sichere Ausgange (IMAX=2A)
Taktausgange (0SSD) 4

Reaktionszeit < 1ms (Eingang lesen, auf E-Bus schreiben)
Fehlerreaktionszeit < Watchdog-Zeit (einstellbar)

Erweiterte Diagnose Uber COE

LEDs je 1/0: der Klemmstelle ortlich zugeordnet

Signalanzeige Status LEDs (EtherCAT®, Safety, Power)

Stromaufnahme E-Bus 300 mA

Versorgungsspannung 24V DC(-15% / +20%)

Storfestigkeit EN 61000-6-2/ EN 61000-6-4
Schwingung/Schockfestigkeit EN 60068-2-6 / EN60068-2-27

Zulassungen CE, cULus, TOV Rheinland

Umgebungsbedingungen 0°C...+55°C P20

Gehause Aluminiumtrdger, auBen Kunststoff 25 x 120 x 90 mm
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(6 ROUTER



HIGHLIGHTS

Remote-Uberwachung unter Einsatz Fthernet basierter Router

Weltweiter Support durch mehrere Server-Standorte

Auch als Router mit integriertem 3G/4G Modem verfiighar

Zugriff auf Remote-Gerdte via Ethernet oder seriellem Interface

Bewdhrte COMBIVIS connect Software verbindet via VPN die zu iiberwachende Anlage auf ihren Arbeitsplatz
Zusatzliche HMI Funktionalitdt fiir Datalogging, Langzeit Maschinen Diagnose und Benachrichtigung durch
Email und SMS-Versand
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(6 ROUTER

DCVERSORGUNGSSPANNUNG

2XDI/2XDO 3G/4G
ANTENNE
I
! I'|| t
STATUS-LED ||}||'|||||"|H|Ilm
[ il
ETHERNET LAN
ETHERNET WAN SIM KARTENEINSCHUB
(HINTEN)
SERIELL
(RS232/422/485/MPI)
@ ﬂ COMBIVIS connect COMBIVIS connect
COMBIVIS studio 6 N Runtime
- nterne
@ COMBIVIS HMI !
'i D N o @ T waN oM
\\‘J LAN

EtherCAT

COMBIVIS connect
Server infrastructure
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TECHNISCHE DATEN E .

C6 ROUTER E/ L (3G/4G)
E1 E2 E3 E4 L1 L2 L3 L4

Fernwartung CONNECT CONNECT - CONNECT CONNECT CONNECT - CONNECT

Visuallisierung - HMI HMI HMI - HMI HMI HMI

(loud - - Cloud Cloud - - Cloud Cloud

MOBILFUNKNETZ

(NUR L ROUTER)

T i i i i 2G/3G/AG LTE Pentaband Modem bis 50 Mbps upload/100
Mbps download

Band i i i i FDD-LTE: B1/B2/B3/B4/B5/B7/B8/B17/B20; TDD-LTE: B38/B40;
UMTS/HSPA-+: B1/B2/B5/B8; GSM/GPRS/EDGE: 900/1800 MHz

Antenne - - - - 1x SMAStecker (zusétzliche diverse Antennenoptionen)

SIM - - - - 1x SIM Card (mini) Push-Push Type

CPU

Prozessor ARM Cortex A8 processor Freescale® i.MX535 1 GHz

SPEICHER

Systemspeicher RAM-1GB

NAND-Flash 256 MB fiir Betriebssystem und Laufzeitumgebungen (intern, nicht entfernbar)

eMMC (Solid State Disk) |2 GB 4GB Projektspeicher zur freien Nutzung

BETRIEBSDATEN

Spannungsversorgung | 9... 36V DC

Betriebsumgebung 0...50°C(-20... 70 °COption), Luftfeuchtigkeit bis 95 % (ohne Kondensation)
Lagerbedingungen -20...60°C(-20 ... 70 °COption), Luftfeuchtigkeit bis 95 % (ohne Kondensation)
BETRIEBSSYSTEM

‘ Windows Embedded Compact 7 Pro

ZULASSUNGEN
e, cus
SCHNITTSTELLEN
Ethernet WAN 1x 10/100 Mbps (RJ45)
LAN 1x 100 Mbps (RJ45)
USB Riickseitig 1xUSB 2.0

Serielle Schnittstelle 1xRS232/422/485 (DB15M) / MPI 187,5 kbit/s (galvanisch getrennt)
DIGITALE I/0'S
Eingdnge INO - Gesicherte Aktivierung WAN-Verbindung. Funktion gesteuert durch COMBIVIS Control Center

INT - C6 Router Software Reset
Ausgange 0UTO C6 Router WAN Verbindung aktiv (Ausgangsrelais max. 200 mA /24 V D()
OUT1 Fernwartung aktiv (Ausgangsrelais max. 200 mA /24 V D()

PUSHBUTTON

Taster (6 Router Hardware Reset

(6 Router Werkseinstellung
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(6 ROUTER

00C6FD0-AASO

00C6FDO-AASO

00C6FD0-AC30
00C6FD0-AC50
00C6FD0-ACAQ

00C6FDO-AAWO

o

00C6FDO-AAEQ

Stiftantenne Stiftantenne Stiftantenne AulSenantenne IP67,
Verldngerung 3, 5, 10m Wandmontage IP67, 3 m m
A B C D E F G
C6 ROUTER EX 35 177 16 138 159 4 14
C6 ROUTER LX 45 177 116 138 159 4 14
-—A
Sy
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KONFIGURATION E .

CONFIGURATION MODE

g Canired Center will commurmeate with he Rouler threugh lecal &
u
--_E same submetwork as the Control Center PC,

Local Ares Metwork

#

*
'@ Contred Cemer will expon the Reouter configuration te & USE me

UsE

router
EONFIGURATION MODE = ROUTER

Fleaie ented the login credentsals then chick Disocmer, All matching Routers on the locs

User name admin
Paddwndrd PYerT

Daseovery
Reuters found

MIACs: 00-12-C0-01-9E-39, 00-12-CD-00-DE-3A

Cenfsgure

router

CONMGUEATION MOBE = ROUTIR > COMMGURATION

| WAN Canfiguration
| LAN Configuration

 Serial Part Configuration
v Geners| Dptions

| LAN-WAMN Routing

~ Modem

« Dismain Registration

| Laftware version

Die Konfiguration des C6 Routers kann iiber zwei unterschiedliche
Kommunikationswege erfolgen:

« manuell bei lokaler Netzwerkverbindung
- anhand von exportierten Konfigurationsdaten iiber USB-Speicher-
stick

Die Konfiguration des C6 Routers ist anhand notwendiger Anmeldedaten
geschiitzt.

Die Identifikation der im lokalen Netz zur Verfiigung stehenden Router
wird iiber eindeutige MAC-Adressen realisiert.

Die Konfigurations-Ebene ist leicht verstandlich, selbsterkldrend und auf
eine minimale Anzahl von Parametern begrenzt.

Dennoch sind verschiedene Kommunikationswege mdglich, die eine hohe
Anwendungsdichte garantiert.
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KONFIGURATION

router

CNFIGURATION MOOL ROUTLR * CONTIGURATION

Nach wenigen Minuten der Router-Konfiguration ist der
weltweite Zugriff auf zu wartende und iiberwachende
Remote-Gerate realisiert — unabhdngig vom Geratetyp
und -hersteller.

3

'WAHN Configuration

» LAM Configuration

<

Sarlal Port Configuration

€

General Options
= LAN.WAN Routing

| Modem

<

Domain Registration

€

Software version

KONFIGURATIONSSCHRITTE

1. Schritt

| WAN Configuration

MAC zddress 00-12-CD-00-13-46
WAN-Port als Zugang zum Internet (Server-Infrastruktur) — IP-Adresse kann

statisch oder automatisch iiber DHCP vergeben werden.

Obtain IP configuration fraom DHCP server

1P address 172191731
Mask 255.255.0.0
Gateway 17219161
DNS 1 172.16.16.26
DNS 2 8888
- 2. schritt

MAC address 00-12-C0-01-24-83 . . .
IP-Konfiguration von einem oder mehreren lokalen Automationsnetz-

werken, die iiber VPN-Tunnel erreichbar sind.

Cibtain 1P configuration fram DHCP server

The Ubiguity Router LAM interface can be assigned one or mare IP addre

10,230,031 - 1557552550

Remove
I addrase 000
hask 0000
Add
# | Serial Port Configuration 3' SChritt
s
Neben lokalen Ethernet gebundenen Netzwerken kdnnen auch serielle
Verbindungen iiber einen VPN-Tunnel hergestellt werden.
(=) Serlal Port Configuration
Made bRt = MPlAddress 15 Mazimum FOL 31
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e =1 I

I~ General Optlons
New password
Conbirm password

Availability made

Intermet connectivity

Provey configuration
Provy address
Praxy pon

Promy username
Provy paseword

Always on >
WiAN only ol

Maone i

>

LAN-WAN Routing
« Enabled

Add P addresses (Le. 192,068 100.1,255 255.255.255) or ranges (Le. 192,168 10

uE 1B addrees Subnet matk
WAM 172171290 2552552550
LAN 19218800 255.255.285.0
Rtmdrng
F WAN -
P address 17217139180
Mask 2552552550
Add
-~ Madam
statug Disconnected
Carries mode WEDA
Signal strength il
PN code
AFN
Ugsrnane
Fassword
Diamain
Dialibd rurnbér e L, e

4. Schritt

Variable Konfiguration hinsichtlich Verbindungsart (WAN, Modem), Hand-
ling Internetaktivierung (stetig, iiber SMS oder/und digitalem Eingang).

5. Schritt

Das LAN-WAN-Routing ermdglicht die Konfiguration von Regeln zwischen
den zwei Ethernet-Schnittstellen des Routers (LAN und WAN), die das
statische Routing einzelner IP-Adressen oder Adressenbereiche vorgeben.

6. schritt

Um einen Internetzugang via Modem (UMTS) zu nutzen, kdnnen hier die

Zugangsdaten des Providers (SIM-Karte) konfiguriert werden.

Initial narme
Folder

~ | Domain Ragistration

Please insert a valid name

Flease select a folder

Select

The: domain registration cperation creates a new Router identity on the server and assigns an initial name. The device is intially kocated into the reot of your domain.
You can later renamae the device or move it into anmrwhfmrh}rusingm Dormain browser.

The: reqistration aperation will overarite a previous identity if already present. Please double check that you want to do it

[+] Create and register a new identity for the Router into the damain,

7. schritt

Die Domain-Registrierung ffnet die Mdglichkeit der Gerate-Fernwartung

und der Zugang kann benutzerorientiert verwaltet werden.
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IPCTECHNOLOGIE

Ein Industrie-PC (kurz IPC) ist ein Computer, der fiir Aufgaben im industri-
ellen Bereich eingesetzt wird. Typische Bereiche sind Industrieautomation
und Visualisierung.

Die IPCTechnologie unterscheidet sich hauptsdchlich zur Embedded Tech-
nologie durch performantere Prozessorplattformen und héherwertiger
Betriebssysteme.

Weitere Anforderung an einen IPC sind lange Verfiigharkeiten von min-
destens 10 Jahren, einer zuverldssigen Hardware die ausgelegt ist auf raue
industrielle Umgebungen und der Verarbeitung von Steuerungsaufgaben
in Echtzeit.

« (6 E22 Panel / Box/Book Mount

« (6 P33 Book Mount
« (6 P34Panel/Box/Book Mount
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@ HIGHLIGHTS

Liifterloser IPCbis 50 °C Betriebstemperatur
Intel® Bay Trail Plattform mit 64 Bit Architektur
- Celeron® J1900 2 Ghz, 4 Cores , 4 Threads

GroRer Bereich von 16 M Farben LED Backlight TFT LCD Displays mit resistiver oder kapazitiver Touch Technologie
- 4:3 Format: 10,4, 12,1%, 15 17" (5:4), 19" (5:4); 16:9 Format: 10,1, 12,1” (16:10), 15,6", 18,5 21,5", 24"

Slim Version (SL) fiir Einbausituation mit begrenztem Platz

Smartes Speicherkonzept fiir maximale Flexibilitat in der Anwendung
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(6 E22 PANEL

FULL HD AUFLOSUNG

4:3 UND 16:9 FORMATE

RESISTIVE TOUCH TECHNOLOGIE

UsB
FRONTSEITIG

GLAS FRONT

KAPAZITIVE TOUCH TECHNOLOGIE

SCHUTZKLASSE 1P66

EtherCAT

SOIS

SHONS
oo
o)l o’
8 a8

6 1PC

S6 Servo Drive

PM Motor
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TECHNISCHE DATEN E .

CPU
Prozessor Intel® Celeron®J1900, 2,00 GHz (2,42 GHz Burst), 2 MB L2 cache, 4 cores, 4 threads
Systemspeicher RAM 2 GB /4GB (1x SODIMM DDR3 Modul)

Grafik Controller
MASSENSPEICHER

Intel® HD Graphics integriert im Intel® Celeron™ microprocessor, 688 MHz

mSATA 32 GB fiir Betriebssystem und Laufzeitumgebungen (intern, nicht entfernbar)
(fast slot 16 GB oder erweiterbare SpeichergrdBen als Projektspeicher zur freien Nutzung
BETRIEBSDATEN

Spannungsversorgung 18....32V DC (isolierte Spannungsversorgung)

Betriebsumgebung 0...50°C, Luftfeuchtigkeit 80 % (ohne Kondensation)

Lagerbedingungen -20... 60 °C, Luftfeuchtigkeit 80 % (ohne Kondensation)

Schutzklasse IP66 Frontseitig

BETRIEBSSYSTEM

Windows Embedded Standard 7P 32 Bit und Microsoft Windows 10 loT Enterprise 2019 - LTSC

ZULASSUNGEN

CE (EN 55022, EN 61000-3-2/3, EN 55024, EN 60950-1), cULus LISTED (UL508)
PANEL resistiv
Display GroBe 10,4" 121" 15" 17" 19”
Format 43 4:3 43 54 54
Auflésung 800 x 600 800 x 600 1024 x 768 1280 x 1024 1280 x 1024
Farben 16M 16M 16M 16M 16M
Helligkeit 400 cd/m? 500 cd/m? 500 cd/m? 350 cd/m” 350 cd/m’
Blickwinkel (L:R/0:U) 160°, 140° 160°, 140° 170°,170° 170°,160° 170°,170°
Touchtechnologie Resistiv 5 Draht

Front Panel

PANEL WIDE resistiv

Aluminum. Polycarbonate

Display GroBe 10,1"W 12,1"W 15,6"W 18,5"W 21,5"W 24"W
Format 16:10 16:10 16:9 16:9 16:9 16:9
Aufldsung 1280 x 800 1280 x 800 1366 x 768 1366 x 768 1920 x 1080 1920 x 1080
Farben 16M 16M 16M 16M 16M 16M
Helligkeit 400 cd/m’ 400 cd/m’ 400 cd/m* 300 cd/m’ 300 cd/m’ 300 cd/m’
Blickwinkel (L:R/0:U) 160°, 160° 176°,176° 170°,160° 150, 140° 178°,178° 178°,178°
Touchtechnologie Resistiv 5 Draht

Front Panel Aluminum. Polycarbonat

PANEL WIDE kapazitiv

Display GroBe 10,1"W 12,1"W 15,6"W 18,5"W 215"W
Format 16:10 16:10 16:9 16:9 16:9
Auflésung 1280 x 800 1280 x 800 1366 x 768 1366 x 768 1920 x 1080
Farben 16 M 16 M 16M 16M 16M
Helligkeit 400 cd/m? 400 cd/m? 300 cd/m” 300 cd/m’ 300 cd/m’
Blickwinkel (L:R/0:U) 170°,170° 176°,176° 170°,160° 170° 160° 178°,178°
Touchtechnologie Kapazitiv 4 Finger

Front Panel Aluminum, Glas
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(6 E22 PANEL

PANEL SL

RS232 2XUSB2.0/1XUSB 3.0

DCSPANNUNGSVERSORGUNG 2 XETHERNET 10/100/1000

DVI
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PANEL $1

2XUSB2.0/1XUSB 3.0 PCI-SLOT

RS232

2 X ETHERNET 10/100/1000

ADD-ON SCHNITTSTELLE

DCSPANNUNGSVERSORGUNG DVI
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TECHNISCHE DATEN E .

SCHNITTSTELLEN SL S1

Ethernet / EtherCAT® 2 x Ethernet 10/100/1000 Mbps (2 x Intel® 1210) 2 x Ethernet 10/100/1000 Mbps (2 x Intel® 1210)

USB Frontseitig 1x USB 2.0 (resistiv) 1x USB 2.0 (resistiv)

USB Riickseitig 1xUSB3.0,2xUSB 2.0 1xUSB3.0,2xUSB 2.0

Serielle Schnittstelle 1xRS232 (DBIM) 1xRS232 (DBIM)

Monitor Ausgang 1DV i . » 1DV i . .
(DVI-D + VGA, fiir VGA wird ein Adapter benétigt) (DVI-D + VGA, fiir VGA wird ein Adapter bendtigt)

Erweiterungsslot - 1x PCl (fiir Feldbuskarten)

Add-on Schnittstelle - 1xRS232/422/485 optoisoliert + 1x USB 2.0 (Typ -A)

- 1 x Ethernet 10/100/1000 Mbps

LCDTFT A B C D EiL ETH E2 F (SL/S1) G H
Resistiv 10,1"W 293 212 277 196 8 8 8 29/- 19 5
104 300 245 280 225 10 10 10 29/77 19 5
121" 335 270 315 250 10 10 10 29/77 19 5
12,1"W 331 234 313 216 9 9 9 29/77 21 5
15* 390 315 370 295 10 10 10 29/77 19 6
15,6“W 430 275 410 255 10 10 10 29/77 19 6
17" 455 355 435 335 10 10 10 29/77 21 6
18,5"W 500 320 480 300 10 10 10 29/77 21 6
19" 490 388 470 368 10 10 10 29/77 23 6
21,5"W 579 367 559 347 10 10 10 29/77 23 6
24'W 640 402 620 382 10 10 10 29/77 213 8
Kapazitiv 10,1"W 293 212 277 196 8 8 8 29/- 20 5
12,1"W 331 222,5 313 216 9 9 9 29/71 22 5
15,6"W 433 280,5 410 255 15 10,5 1,5 29/71 36 6
18,5"W 503 320,5 480 300 10 10,5 1,5 29/77 35 6
21,5"W 581,5 367,5 559 347 10 10,5 1,5 29/77 35 8
214'W 640 402 620 382 10 10 10 29/77 21 8
A F G Front Panel
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(6 E22 BOX

RESET, WD-RESET 2X USB 2.0
DCVERSORGUNGSSPANNUNG LUFTERLOSE KUHLUNG
CFAST SLOT
_ Qe )10 LA, W
{@ mm l—lll+llll '_-‘E — A 3
- .i .o o.- T A o

- ’i/L-_‘E L/ - T A DVI

LED POWER, DRIVE, WD, TEMP / \ 2X LAN 10/100/1000 MBPS ETHERNET / ETHERCAT
RS232 1XUSB 3.0

B

(6 Monitor

DVI/USB

EtherCAT

SIS

(6 IPCBox

S6 Servo Drive [l

PM Motor

202



TECHNISCHE DATEN E .

CPU
Prozessor Intel® Celeron®J1900, 2,00 GHz (2,42 GHz Burst), 2 MB L2 cache, 4 cores, 4 threads
Systemspeicher RAM 2 GB /4GB (1 x SODIMM DDR3 Modul)
Grafik Controller Intel® HD Graphics integriert im Intel® Celeron™ microprocessor, 688 MHz
MASSENSPEICHER
mSATA 32 GB fiir Betriebssystem und Laufzeitumgebungen (intern, nicht entfernbar)
(fast slot 16 GB oder erweiterbare SpeichergrdBen als Projektspeicher zur freien Nutzung
BETRIEBSDATEN
Spannungsversorgung 18....32V DC (isolierte Spannungsversorgung)
Betriebsumgebung 0...50°C, Luftfeuchtigkeit 80 % (ohne Kondensation)
Lagerbedingungen -20... 60 °C, Luftfeuchtigkeit 80 % (ohne Kondensation)
Schutzklasse IP20
BETRIEBSSYSTEM

Windows Embedded Standard 7P 32 Bit und Microsoft Windows 10 loT Enterprise 2019 - LTSC - Entry
ZULASSUNGEN

CE (EN 55022, EN 61000-3-2/3, EN 55024, EN 60950-1), cULus LISTED (UL508)
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TECHNISCHE DATEN E .

SCHNITTSTELLEN SL S1

Ethernet / EtherCAT® 2 x Ethernet 10/100/1000 Mbps (2 x Intel® 1210) 2 x Ethernet 10/100/1000 Mbps (2 x Intel® 1210)

USB Riickseitig 1xUSB3.0,2xUSB 2.0 1xUSB3.0,2xUSB 2.0

Serielle Schnittstelle 1xRS232 (DBIM) 1xRS232 (DBIM)

Monitor Ausgang 1 XDV . S . 1XDVH . o -
(DVI-D + VGA, fiir VGA wird ein Adapter benétigt) (DVI-D + VGA, fiir VGA wird ein Adapter bendtigt)

Erweiterungsslot - 1x PCl (fiir Feldbuskarten)

Add-on Schnittstelle - 1xRS232/422/485 optoisoliert + 1x USB 2.0 (Typ -A)

- 1 x Ethernet 10/100/1000 Mbps

TYP A B C D E F G H
SL Box 303,4 185 35 6 29 20,2 253
S1 Box 303,4 2155 82,8 6 76,8 20,2 253 5
A ‘ D_ T__‘
U ° ° U
o o
8 E Bt L
i i
° || s e || :
S00000000808000 0000000806
000GEN0D000BES0 5080066
gactetosgate foeeunce
V| s 55 U
o ° ° o
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4 l=—mm ) 4
C
s ey
T G “H
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TECHNISCHE DATEN E .

CPU

Prozessor Intel® Celeron®J1900, 2,00 GHz (2,42 GHz Burst), 2 MB L2 cache, 4 cores, 4 threads
Systemspeicher RAM 2 GB /4 GB (1 x SODIMM DDR3 Modul)

Grafik Controller Intel® HD Graphics integriert im Intel® Celeron™ microprocessor, 688 MHz
MASSENSPEICHER

mSATA 32 GB fiir Betriebssystem und Laufzeitumgebungen (intern, nicht entfernbar)
(fast slot 16 GB oder erweiterbare SpeichergrdBen als Projektspeicher zur freien Nutzung
BETRIEBSDATEN

Spannungsversorgung 18....32V DC (isolierte Spannungsversorgung)

Betriebsumgebung 0...50°C, Luftfeuchtigkeit 80 % (ohne Kondensation)

Lagerbedingungen -10.... 60 °C, Luftfeuchtigkeit 80 % (ohne Kondensation)

Schutzklasse IP20

BETRIEBSSYSTEM

Windows Embedded Standard 7P 32 Bit, Microsoft Windows 10 loT Enterprise 2019 - LTSC und Linux
ZULASSUNGEN

CE (EN 55022, EN 61000-3-2/3, EN 55024, EN 60950-1), cULus LISTED (UL61010)
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(6 E22 BM

DCVERSORGUNGSSPANNUNG
2 X ETHERNET (10/100/1000 MBPS)

DVvI

2XUSB2.0(TYPA)

POWER ON "
usv rl o
HDD AKTIV -0 e
UBERTEMPERATUR / BATTERIEFEHLER . 5
WATCHDOG / FACTORY RESET ~ e
STATUS PLC 3 K
STATUS BUS e
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SYSTEM RESET
WATCHDOG RESET

PLCRUN/STOP / RESET
USB 3.0

BACKUP BATTERIE
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TECHNISCHE DATEN E .

SCHNITTSTELLEN DvI RVL
Ethernet / EtherCAT® 2 x Ethernet 10/100/1000 Mbps (2 x Intel® 1210) 2 x Ethernet 10/100/1000 Mbps (2 x Intel® 1210)
UsB 2xUSB2.0(Typ A) 2xUSB 2.0 (TypA)
USB frontseitig 1xUSB3.0 1xUSB3.0
Serielle Schnittstelle - -
Monitor Ausgang 1xDVI-I 1xRVL out (RJ45)
Add-on Schnittstelle 1xRS232/422/485 1xRS232/422/485
1x Ethernet 10/100/1000 Mbps 1 x Ethernet 10/100/1000 Mbps

23 UUSE 20 2xUSE20 1 x RVL OUT

1 RSESZNZ?NE? + 1% LAN 1 RS?32.-’422;’4B% + 1xLAN
aptiona aptkanal
& o« == @ o ¢
3 PP L oy — o~ [ o — C

v |
2 USE 20 2u LAN 1xDVI 2w USE 2.0 2 x LAN 1 x RVL OUT
TYP A B C D E
BM A 220 1595 19 182
A ©
| g [
O
© (©)
©) (C]
O
Insenl | <[ [p
© CDGDGD@)DGDGD@DGDCDCDDGDGDD@GDCDGDGDGDD @
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(6 P33



HIGHLIGHTS

Liifterloser IPCim Buchformat mit performanten Prozessor bis 50 °C Betriebstemperatur
Intel® Skylake U-Plattform

- Celeron® Dual Core 3955U 2 Ghz, 2 Cores, 2 Threads

Smartes Speicherkonzept fiir maximale Flexibilitat in der Anwendung

Synchrone Echtzeit Steuerung mit EtherCAT Master

Micro USV zum Sichern von nichtfliichtigen Daten

m
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TECHNISCHE DATEN E .

CPU

Prozessor Intel® Celeron® 3955U, 2,00 GHz 64 bit, 2 MB Smart cache, 2 cores, 2 threads
Systemspeicher RAM 4GB (1 x SODIMM DDR4 Modul)

Grafik Controller Intel® HD Graphics 510 integrated in Celeron 3955U processor, 300MHz/900MHz
MASSENSPEICHER

mSATA 32 GB fiir Betriebssystem und Laufzeitumgebungen (intern, nicht entfernbar)
(fast slot 16 GB oder erweiterbare SpeichergrdBen als Projektspeicher zur freien Nutzung
BETRIEBSDATEN

Spannungsversorgung 18....32V DC (isolierte Spannungsversorgung)

Betriebsumgebung 0...50°C, Luftfeuchtigkeit 80 % (ohne Kondensation)

Lagerbedingungen -10.... 60 °C, Luftfeuchtigkeit 80 % (ohne Kondensation)

Schutzklasse IP20

BETRIEBSSYSTEM

Windows Embedded Standard 7P 32 Bit, Microsoft Windows 10 loT Enterprise 2019 - LTSC
ZULASSUNGEN

CE (EN 55022, EN 61000-3-2/3, EN 55024, EN 60950-1), cULus LISTED (UL61010)
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(6 P33 BM

OPTIONAL RVL ODER DVI | DCVERSORGUNGSSPANNUNG
2XUSB3.0(TYPA)
3 X ETHERNET (10/100/1000 MBPS)
&
POWER ON
usv POWER ON RESET
) HDD AKTIV SYSTEM RESET
UBERTEMPERATUR / BATTERIEFEHLER
WATCHDOG / FACTORY RESET WATCHDOGRESET
STATUS PLC PLCRUN/ STOP / RESET
STATUS BUS USB3.0
BACKUP BATTERIE
i
CFAST SPEICHER
KEB| °||®
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TECHNISCHE DATEN E .

SCHNITTSTELLEN DVI

RVL

3 x Ethernet 10/100/1000 Mbps

3 x Ethernet 10/100/1000 Mbps

Ethernet / EtherCAT™ (2xIntel® 1210, 1 x Intel® [219LM) (2xIntel® 1210, 1 x Intel° 1219LM)
USB 2xUSB3.0(TypA) 2xUSB3.0 (Typ A)

USB frontseitig 1xUSB3.0 1xUSB 3.0

Serielle Schnittstelle

Monitor Ausgang 1xDVI-D 1xRVL out (RJ45)

Add-on Schnittstelle 1xRS232/422/485 + 1x USB 2.0

ADD-ON
Interface

1xRS232/422/485 +1x USB 2.0

ADD-ON

Interface ‘1 XRVLOUT

® @ oo C?bc) DC)DC)DDDC) Y S I=JNC)
| POWER sy POWER
PLUG = = PLUG
. DE&% ﬁ% J . [fm DDDE%DD o
3xLAN 2xUSB 3xLAN
TYP A B C D E
BM A 220 159,5 19 182
A C
[
© ©
© ©
I
ndonl | | e
FO00000000000 °
L@%o X o C.]ooooooooooooo '®
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@ HIGHLIGHTS

Liifterloser IPC mit performanten Prozessor bis 50 °C Betriebstemperatur
Intel® Skylake Plattform (Core i)

- Core i5-6440EQ 2,70 GHz, Quad Core - 4 Threads

Displays mit resistiver oder kapazitiver Touch Technologie

- 4:3 Format: 12,1, 15", 17" (5:4), 19" (5:4); 16:9 Format: 12,1” (16:10), 15,6", 18,5", 21,5", 24"
Smartes Speicherkonzept fiir maximale Flexibilitat in der Anwendung
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(6 P34 PANEL

FULL HD AUFLOSUNG

4:3 UND 16:9 FORMATE

RESISTIVE TOUCH TECHNOLOGIE

UsB
FRONTSEITIG

GLAS FRONT

KAPAZITIVE TOUCH TECHNOLOGIE

SCHUTZKLASSE 1P66

EtherCAT

e

| @)=

H6 Multi Axis

PM Motor
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TECHNISCHE DATEN E .

CPU
Prozessor Intel® Core™ i5-6440EQ, 2,70 GHz (3.40 GHz Turbo), 6MB smart cache, 4 cores, 4 threads, Soldered on-board
Systemspeicher RAM 4GB (2 x SODIMM DDR4-2133)

Grafik Controller
MASSENSPEICHER

Intel® HD Graphics 510 integrated into Intel® Celeron™ microprocessor, 950MHz

mSATA 32 GB fiir Betriebssystem und Laufzeitumgebungen (intern, nicht entfernbar)
(fast slot 16 GB oder erweiterbare SpeichergrdBen als Projektspeicher zur freien Nutzung
BETRIEBSDATEN

Spannungsversorgung 18....32V DC (isolierte Spannungsversorgung)

Betriebsumgebung 0...50°C, Luftfeuchtigkeit 80 % (ohne Kondensation)

Lagerbedingungen -20... 60 °C, Luftfeuchtigkeit 80 % (ohne Kondensation)

Schutzklasse IP66 Frontseitig

BETRIEBSSYSTEM

Windows Embedded Standard 7P 32 Bit und Microsoft Windows 10 loT Enterprise 2019 - LTSC

ZULASSUNGEN

CE (EN 55022, EN 61000-3-2/3, EN 55024, EN 60950-1), cULus LISTED (UL61010) in Vorbereitung
PANEL resistiv
Display GroBe 12,1 15" 17" 19”
Format 43 43 54 54
Auflésung 800 x 600 1024 x 768 1280 x 1024 1280 x 1024
Farben 16M 16M 16M 16M
Helligkeit 450 cd/m? 500 cd/m? 350 cd/m’ 350 cd/m’
Blickwinkel (L:R/0:U) 160°, 140° 170°, 170° 170°,160° 170°,170°
Touchtechnologie Resistiv 5 Draht
Front Panel Aluminum. Polycarbonate
PANEL WIDE resistiv
Display GroBe 12,1"W 15,6"W 18,5"W 21,5"W 24"W
Format 16:10 16:9 16:9 16:9 16:9
Auflésung 1280 x 800 1366 x 768 1366 x 768 1920 x 1080 1920 x 1080
Farben 16M 16M 16M 16M 16M
Helligkeit 400 cd/m’ 400 cd/m* 300 cd/m’ 300 cd/m’ 300 cd/m’
Blickwinkel (L:R/0:U) 176°,176° 160°,160° 150°, 140° 178°,178° 178°,178°
Touchtechnologie Resistiv 5 Draht
Front Panel Aluminum. Polycarbonat
PANEL WIDE kapazitiv
Display GroBe 12,1"W 15,6"W 18,5"W 21,5"W 24"W
Format 16:10 16:9 16:9 16:9 16:9
Aufldsung 1280x 800 1366 x 768 1366 x 768 1920 x 1080 1920 x 1080
Farben 16M 16M 16 M 16 M 16 M
Helligkeit 400 cd/m? 400 cd/m? 300 cd/m” 300 cd/m” 300 cd/m”
Blickwinkel (L:R/0:U) 176°,176° 160°, 160° 150°, 140° 178°,178° 178°,178°
Touchtechnologie Kapazitiv 4 Finger

Front Panel

Aluminum, Glas
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(6 P34 PANEL

PANEL S0

RS232 1XRS232/422/485 + 1 X USB 2.0 (OPTIONAL)

DCVERSORGUNGSSPANNUNG 2 X ETHERNET 10/100/1000

1XUSB 3.0

DVI

EEEE - u
AEEEEEEEEEEEEE . u
HNINENNENEEEENEEE |

2XUSB 3.0
2 XETHERNET 10/100/1000
2XUSB2.0
PANEL 51
1XRS232/422/485 + PCI-SLOT
1XUSB 2.0 (OPTIONAL)
2 XETHERNET 10/100/1000
1XRS232 _
& FEEEISSEEESFENEENEEENENNNEARE 1XUSB3.0
DCVERSORGUNGSSPANNUNG i S : :
O . DVI

- -. s« T i.l E =| = Clmm

P

2XUSB3.0

2 X ETHERNET 10/100/1000

2XUSB 2.0
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TECHNISCHE DATEN E .

SCHNITTSTELLEN SO S1
Ethernet / EtherCAT® 4 x Ethernet 10/100/1000 Mbps 4 x Ethernet 10/100/1000 Mbps
(3 x Intel® 1210 + 1 x Intel® 1219LM) (3 xIntel®1210 + 1 x Intel® I219LM)

USB Riickseitig 3xUSB3.0(TypA),2x USB 2.0 (Typ A) 3xUSB3.0(TypA), 2x USB 2.0 (Typ A)

Serielle Schnittstelle 1xRS232 (DBIM) 1xRS232 (DBIM)

Monitor Ausgang 1xDVI-D 1xDVI-D

Erweiterungsslot - 1x Pl (fiir Feldbuskarten)

Add-on Schnittstelle 1xRS232/422/485 optoisoliert + 1x USB 2.0 (Typ -A) 1xRS232/422/485 optoisoliert + 1x USB 2.0 (Typ -A)
LCDTFT A B C D EiL ETH E2 F (50/51) G H

Resistiv 21" 335 270 315 250 10 10 10 70/100 19 5
12,1"W 331 234 313 216 9 9 9 70/100 21 5
15" 390 315 370 295 10 10 10 70/100 19 6
15,6"W 430 275 410 255 10 10 10 70/100 19 6
17" 455 355 435 335 10 10 10 70/100 21 6
18,5"W 500 320 480 300 10 10 10 70/100 21 6
19" 490 388 470 368 10 10 10 70/100 23 6
21,5"W 579 367 559 347 10 10 10 70/100 23 6
24'W 640 402 620 382 10 10 10 70/100 213 8

Kapazitiv ~ 12,1"W 331 234 313 218 7 9 9 70/100 2 5
15,6"W 433 280,5 410 255 15 10,5 1,5 70/100 36 6
18,5"W 503 320,5 480 300 10 10,5 1,5 70/100 35 6
21,5"W 581,5 3675 559 347 10 10,5 11,5 70/100 35 8
24°W 640 402 620 382 10 10 10 70/100 21 8

A F G Front Panel
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(6 P34 BOX
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TECHNISCHE DATEN E .

CPU

Prozessor Intel® Core™ i5-6440EQ, 2,70 GHz (3.40 GHz Turbo), 6MB smart cache, 4 cores, 4 threads, Soldered on-board
Systemspeicher RAM 4GB (2 x SODIMM DDR4-2133)

Grafik Controller Intel® HD Graphics 510 integrated into Intel® Celeron™ microprocessor, 950MHz
MASSENSPEICHER

mSATA 32 GB fiir Betriebssystem und Laufzeitumgebungen (intern, nicht entfernbar)
(fast slot 16 GB oder erweiterbare SpeichergrdBen als Projektspeicher zur freien Nutzung
BETRIEBSDATEN

Spannungsversorgung 18....32V DC (isolierte Spannungsversorgung)

Betriebsumgebung 0...50°C, Luftfeuchtigkeit 80 % (ohne Kondensation)

Lagerbedingungen -20... 60 °C, Luftfeuchtigkeit 80 % (ohne Kondensation)

Schutzklasse IP66 Frontseitig

BETRIEBSSYSTEM

Windows Embedded Standard 7P 32 Bit und Microsoft Windows 10 loT Enterprise 2019 - LTSC
ZULASSUNGEN

CE (EN 55022, EN 61000-3-2/3, EN 55024, EN 60950-1), cULus LISTED (UL61010) in Vorbereitung
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(6 P34 BOX

BOX SO
RS232 2 XETHERNET 10/100/1000
DC-NETZ 1XUSB 3.0

m#ﬂllﬂl FESNEENENERRRRR I‘I\I\‘I\\ W DvI

'-.
uuﬁ

[ R

2XUSB 3.0
2 X ETHERNET 10/100/1000

2XUSB2.0
ADD-ON SCHNITTSTELLE PCI-SLOT
RS232 2 X ETHERNET 10/100/1000
DC-NETZ 1XUSB 3.0

2XUSB 3.0

2 X ETHERNET 10/100/1000 2XUSB 2.0
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TECHNISCHE DATEN E .

SCHNITTSTELLEN S0 S1
Ethernet / EtherCAT® 4 x Ethernet 10/100/1000 Mbps 4 x Ethernet 10/100/1000 Mbps

(3 xIntel®1210 + 1 x Intel® 1219LM) (3xIntel®1210 + 1 x Intel® 1219LM)
USB Riickseitig 3xUSB3.0(TypA),2x USB 2.0 (Typ A) 3xUSB3.0(TypA), 2x USB 2.0 (Typ A)
Serielle Schnittstelle 1xRS232 (DBIM) 1xRS232 (DBIM)
Monitor Ausgang 1xDVI-D 1xDVI-D

Erweiterungsslot

1x PCl (fiir Feldbuskarten)

Add-on Schnittstelle

1xRS232/422/485 optoisoliert + 1x USB 2.0 (Typ -A)

1xRS232/422/485 optoisoliert + 1x USB 2.0 (Typ -A)

TYP A B C a
SO Box 338,4 246 75,8 -
S1 Box 338,4 246 - 105,8
A ‘ C C1
(® 3 o, |
U U
o o
0 0
@ [} o g o
U 0
o o
0 0
® ®
IE'W‘? JFEW'E_E_
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S6 Servo Drive
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TECHNISCHE DATEN E .

CPU

Prozessor Intel® Core™ i5-6440EQ, 2,70 GHz (3.40 GHz Turbo), 6MB smart cache, 4 cores, 4 threads, Soldered on-board
Systemspeicher RAM 4GB (2 x SODIMM DDR4-2133)

Grafik Controller Intel® HD Graphics 510 integrated into Intel® Celeron™ microprocessor, 950MHz
MASSENSPEICHER

mSATA 32 GB fiir Betriebssystem und Laufzeitumgebungen (intern, nicht entfernbar)
(fast slot 16 GB oder erweiterbare SpeichergrdBen als Projektspeicher zur freien Nutzung
BETRIEBSDATEN

Spannungsversorgung 18....32V DC (isolierte Spannungsversorgung)

Betriebsumgebung 0...50°C, Luftfeuchtigkeit 80 % (ohne Kondensation)

Lagerbedingungen -10.... 60 °C, Luftfeuchtigkeit 80 % (ohne Kondensation)

Schutzklasse IP20

BETRIEBSSYSTEM

Windows Embedded Standard 7P 32 Bit und Microsoft Windows 10 loT Enterprise 2019 - LTSC
ZULASSUNGEN

CE (EN 55022, EN 61000-3-2/3, EN 55024, EN 60950-1), cULus LISTED (UL61010) in Vorbereitung
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(6 P34 BM

DC-NETZ
DVI
RVL OUT (OTIONAL)
f
i RS232
]
'l
'.' 2 X ETHERNET (10/100/1000 MBPS)
I'l
(M |
i
l'l
] '| 2XUSB 2.0 (TYP A)
2 X ETHERNET (10/100/1000 MBPS) :l: 2XUSB 3.0 (TYPA)
l\.&
{ |
®)
[ ] 1 B ' " L)
‘ |
POWER ON ;'
usv b
UBERTEMPERATUR/ I - o SYSTEM RESET
BATTERIEFEHLER fie = WATCHDOG RESET
WATCHDOG / FACTORY RESET B BN
STATUS PLC | ok PLCRUN /STOP / RESET
STATUS BUS
- USB 3.0
BACKUP BATTERIE
2,5“ SATAHDD / SSD
(OPTIONAL) CFAST SPEICHER
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TECHNISCHE DATEN E .

SCHNITTSTELLEN S0/D0 S0/D1
VI AL DVI [
Ethernet / EtherCAT® 4 x Ethernet 10/100/1000 Mbps 4 x Ethernet 10/100/1000 Mbps
(3xIntel®1210 + 1 x Intel® 1219LM) (3xIntel®1210 + 1 x Intel® 1219LM)
USB Riickseitig 3xUSB3.0(TypA),2xUSB 2.0 (Typ A) 3xUSB3.0(Typ A), 2x USB 2.0 (Typ A)
Serielle Schnittstelle 1xRS232 (DBIM) 1xRS232 (DBIM)
Monitor Ausgang 1xDVI-D 1xRVL out (RJ45) 1xDVI-D 1x RVL out (RJ45)
Add-on Schnittstelle 1xRS232/422/485 optoisoliert + 1x USB 2.0 (Typ -A) 1xRS232/422/485 optoisoliert + 1x USB 2.0 (Typ -A)
HDD/SSD 2,5" - 1xHDD/SSD SATA 3
TYP A B C D E
BM 90 268 225 19 230
A C
0] Sl lM o arm _
L () ()
b | (] (] |
lmtenl | e[l
o 6
glﬂﬂﬂﬂ@ﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂlg
O EEEE C e ity =0
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INDUSTRIE MONITORE

Die Industrie Monitor Serie zur Visualisierung und Bedienung der Anwen-
dung ergdnzt die Embedded und IPC Systeme ohne Display.
Ansprechendes Design, diverse MonitorgroBen und die Auswahl-
maglichkeit zwischen resistiven und kapazitiven Touch, basierend auf
neuesten Technologien, erganzen das von KEB angebotene Programm.

Hohe Schutzarten und zuverldssige Hardware, die ausgelegt sind auf raue
industrielle Umgebungen, zeichnen die Monitorsysteme aus.

- (6 MONITOR « (6AMM
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(6 MONITOR



EY

HIGHLIGHTS

Industrie Touch Monitor mit hoher Schutzklasse, 16M Farben, bis zu Full HD Auflosung und Langzeit Verfiigbarkeit

LED Backlight TFT LCD Displays mit resistiver oder kapazitiver Touch Technologie

- 4:3 Format: 12,1%,15%, 17" (5:4), 19" (5:4)

- 16:9 Format: 12,1” (16:10), 15,6" 18,5, 21,5", 24"

Integriertes Extension Modul fiir Graphik und Touch mit nur einem Kabel bis 100m
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(6 MONITOR

FULL HD AUFLOSUNG

4:3 UND 16:9 FORMATE

RESISTIVE TOUCH TECHNOLOGIE

UsB
FRONTSEITIG

GLAS FRONT

KAPAZITIVE TOUCH TECHNOLOGIE

SCHUTZKLASSE 1P66

CATSE SFTP
bis 100 m —
0
Kabelverldngerung g‘
]
Erweiterungs- IPC
modul
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TECHNISCHE DATEN E .

BETRIEBSDATEN
Spannungsversorgung 18...32V DC (isolierte Spannungsversorgung)
Betriebsumgebung 0...50°C, Luftfeuchtigkeit 80 % (ohne Kondensation)

Lagerbedingungen

-20...60 °C, Luftfeuchtigkeit 80 % (ohne Kondensation)

Schutzklasse IP66 Frontseitig
ZULASSUNGEN

CE (EN 55022, EN 61000-3-2/3, EN 55024, EN 60950-1), cULus LISTED (UL508)
PANEL resistiv
Display GroBe 121" 15" 17" 19
Format 43 43 54 54
Auflsung 800x 600 1024 x 768 1280 x 1024 1280 x 1024
Helligkeit 500 cd/m” 500 cd/m” 350 cd/m’ 350 cd/m’
Blickwinkel (L:R/0:U) 160°, 140° 170°, 170° 170°,160° 170°,160°
Touchtechnologie Resistiv 5 Draht
USB Frontsetig 1xUSB 2.0
Front Panel Aluminum, Polycarbonat
PANEL WIDE resistiv
Display GroBe 10,1"W 2,1"W 15,6"W 18,5"W 215"W 24"W
Format 16:10 16:10 16:9 16:9 16:9 16:9
Auflésung 1280 x 800 1280 x 800 1366 x 768 1366 x 768 1920 x 1080 1920 x 1080
Helligkeit 400 cd/m’ 400 cd/m’ 400 cd/m? 300 cd/m’ 300 cd/m’ 300 cd/m”
Blickwinkel (L:R/0:U) 170°,170° 176°,176° 170°,160° 150°, 140° 178°,178° 178°,178°
Touchtechnologie Resistiv 5 Draht
USB Frontsetig 1xUSB 2.0
Front Panel Aluminum, Polycarbonate
PANEL WIDE kapazitiv
Display GroBe 10,1"W 2,1"W 15,6"W 18,5"W 215"W 24"W
Format 16:10 16:10 16:9 16:9 16:9 16:9
Auflsung 1280 x 800 1280 x 800 1366 x 768 1366 x 768 1920 x 1080 1920 x 1080
Helligkeit 400 cd/m? 400 cd/m? 400 cd/m? 300 cd/m’ 300 cd/m’ 300 cd/m?
Blickwinkel (L:R/0:U) 170°,170° 176°,176° 170°,170° 150°, 140° 178°,178° 178°,178°
Touchtechnologie Kapazitiv 4 Finger
USB Frontsetig -
Front Panel Aluminum, Glas
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(6 MONITOR

DVI

UND VGA

DCVERSORGUNGSSPANNUNG 2XUSB (TYP A) RUCKSEITIG

RVL

DCVERSORGUNGSSPANNUNG RJ45 (EXTENDER EINGANG)

2XUSB (TYP A) RUCKSEITIG
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TECHNISCHE DATEN E .

SCHNITTSTELLEN DVI RVL

USB Riickseitig 2xUSB 2.0 (Typ A) + 1x USB 2.0 (Typ B) 2xUSB 2.0 (Typ A)

Standard Version bis 10 m 1xDVI-lund 1x VGA -

Monitor Eingang

Extended Version bis 100 m - 1xRJ45 (Extender Eingang)

Extender Eingang
LCD TFT A B C D E1L ETH E2 F G H

Resistiv 101“W 293 212 277 196 8 8 8 45 19 5
12,1 335 270 315 250 10 10 10 45 19 5
AR 331 234 313 218 9 9 9 45 21 5
15* 390 315 370 295 10 10 10 45 19 6
15,6'W 430 275 410 255 10 10 10 45 19 6
17" 455 355 435 335 10 10 10 45 21 6
18,5"W 500 320 480 300 10 10 10 45 19 6
19" 490 388 470 368 10 10 10 45 21 6
21,5"W 579 367 559 347 10 10 10 45 23 6
24"W 640 402 620 382 10 10 10 45 213 8

Kapazitiv 101“W 293 212 277 196 8 8 8 45 19 5
2,1"W 331 234 313 218 7 9 9 45 23 5
15,6"W 433 2805 410 255 15 10,5 1,5 45 36 6
18,5"W 503 320,5 480 300 10 10,5 1,5 45 35 6
21,5"W 581,5 367,5 559 347 10 10,5 1,5 45 35 8
24"W 640 402 620 382 10 10 10 45 21 8

A F G Front Panel
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@ HIGHLIGHTS

Resisitves oder kapazitives Touch Panel in bis zu vier Wide Screen Formaten

Komplett geschlossenes Gehduse in Schutzart IP65

Individuell konfigurierbares Monitorsystem mit bis zu 8 frei definierbaren Elementen

RFID reader/writer Transponder mit USB 2.0 Schnittstelle fiir Installationen im Button Bereich des (6 AMM Systems
Einfache Installation und Verdrahtung durch innovatives Hardware Konzept

Integriertes Extension Modul fiir Graphik und Touch mit nur einem Kabel bis 100 m

Unterstiitzung unterschiedlicher Hersteller fiir Montagearmmechaniken

239



(6 AMM ARM MOUNTING MONITOR

HD/ FULL HD AUFLOSUNG

RESISTIVE ODER KAPAZITIVE
TOUCH TECHNOLOGIE

BIS ZU 8 KONFIGURIERBARE
1/0 ELEMENTE MIT INTERNEM
KLEMMENBLOCK

VERSCHIEDENE SCHNITTSTELLEN, SIGNALANZEIGEN,
TASTER ODER SCHALTER VERFUGBAR

CATSE SFTP
i1 —
bis 100 m yi
Kabelverldngerung @
]
o 0 1) o0 o Erweiterungs- IPC

modul

240




TECHNISCHE DATEN E .

BETRIEBSDATEN

Spannungsversorgung 18....32V DC (isolierte Spannungsversorgung)
Betriebsumgebung 0...50°C Luftfeuchtigkeit 80 % (ohne Kondensation)
Lagerbedingungen -20...60 °C, Luftfeuchtigkeit 80 % (ohne Kondensation)
ZULASSUNGEN

CE (EN 55022, EN 61000-3-2/3, EN 55024, EN 60950-1)

PANEL
Display GroBe 15,6"W 18,5"W 21,5"W 15,6"W 18,5"W 21,5"W 24"W
Format 16:9 16:9 16:9 16:9 16:9 16:9 16:9
Auflosung 1366x768  1366x768  1920x1080 | 1366x768  1366x768  1920x1080 1920 x 1080
Farben 16M 16M 16M 16M 16M 16M 16M
Helligkeit 400cd/m®  300cd/m®  300cd/m®>  |400cd/m’  300cd/m’  300cd/m® 300 cd/m’
Blickwinkel (L:R/0:U) 160°160°  150°140°  178°178° 160°160°  150°,140°  178°178°  178°,178°
Touchtechnologie Resistiv 5 Draht Kapazitiv 4 Finger
Schutzklasse Full IP65 Full IP65
Front Panel Aluminum Aluminum, Glas
Installation Armmontage unten oder oben (gerade Elemente, keine schrégen Elemente)
Mechanische Adapter RITTAL (CPS) / ROLEC (TARAPLUS) / HASEKE ( ULT KUPPLUNG 48)
RUCKSEITIGER
KOM?LETT GESCHLOSSENES USB ZUGANG
GEHAUSE IN IP65
UNTERSCHIEDLICHE
ADAPTER VERFUGBAR
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(6 AMM ARM MOUNTING MONITOR

DVI DVIUND VGA
2XUSB (TYP A)
DCVERSORGUNGSSPANNUNG 1XUSB (TYP B)

RVL RJ45 (EXTENDER EINGANG)
DCVERSORGUNGSSPANNUNG
2XUSB (TYP A)
- R i
P —
B =
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SCHNITTSTELLEN DVI RVL
USB Riickseitig 2xUSB 2.0 (Typ A) + 1x USB 2.0 (Typ B) 2xUSB2.0(TypA)
Standard Version bis 10 m 1% DVI-lund 1x VGA -
Monitor Eingang
Extended Version bis 100 m - 1xRJ45 (Extender Eingang)
Extender Eingang
LCD TFT A B C D E F
15,6"W 433 320 240 13,5 30 54
18,5"W 503 358 276 14,5 36 91,5
21,5"W 582 403 314 18 40 134
24"'W 640 439 347 19,4 40 175
A 55 35 E
[a] © . 12
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ETHERCAT FIELDBUS 1/0

Analog oder Digital — die Aufnahme und Ausgabe von Signalen in der
Peripherie einer Anlage erfordert die Dezentralisierung der Verbindungs-
technik und ein geeignetes Medium der Signaliibertragung zu zentraler
Intelligenz.

Das (6 I/0 System basiert auf der wirtschaftlich optimalen Ethernet ba-
sierenden Hardware und bringt tiber den Protokollstandard EtherCAT® die

T

bewahrten Eigenschaften der Echtzeitkommunikation in jedes einzelne
Element der Ein-/Ausgangsebene. Mit einer Breite von nur 25 mm erfillt
das steckbare System eine hohe Packungsdichte von z.B. insgesamt 32
Digitalen Ein- und Ausgangen.

- (61/0 - C6SAFETYI/0




(6 REMOTE 1/0

ENTRIEGELUNGSHEBEL BESCHRIFTUNGSCLIP

COUPLER Singper BLD Stupoer BLOC | Seope BLDC

STATUS LEDS

ETHER(ATBUSKOPPLER' =

' HUTSCHIENEN-

BEFESTIGUNG
UND
FUNKTIONSERDE
SCHIRMANSCHLUSS SIGNALZUSTAND
AM GEHAUSETRAGER LEDS
COE SLAVE SLAVE SLAVE SLAVE SLAVE SLAVE
EtherCAT~
[IKEBJ  EtherCAT EtherCAT EtherCAT EtherCAT EtherCAT EtherCAT
MASTER
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(6 Coupler 61/0 61/0 @61/0 G61/0 61/0
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TECHNISCHE DATEN E .

@ HIGHLIGHTS

Durchgéngiges EtherCAT® 1/0 System in Echtzeit

Kompakte Bauweise (32Dl auf 25 mm)
GroBRe Modulvielfalt
Steckbare Klemmen und Module

ﬁ ooooooooooon
I

_
0

61/0

Feldbus EtherCAT® 100 Mbits/s
BxHxT 25x120x90 mm
Montage 35mm DIN Hutschiene
Controller ET 1100

Anschluss E-Bus

10-poliger Systemstecker in Seitenwand

Endmodul

nicht notwendig

Spannungsversorgung

24V DC-20 % +25 %

Potentialtrennung

Module untereinander gegen den Bus

Betriebstemperatur 0...+55°
Lagertemperatur 25...+70°C
Relative Luftfeuchte 5...95%, ohne Betauung
Schutzart P20
Storfestigkeit Zone B nach EN 61131-2
SLAVE SLAVE SLAVE

EtherCAT
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EtherCAT
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EtherCAT
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SCHIRMANSCHLUSSKLEMME

EtherCAT
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EtherCAT

EtherCAT

EtherCAT

0000

(6 EXTENDER
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C6 REMOTE 1/0 ETHERCAT BUSMODULE

i

COUPLER

[MKEB|
STATUS LEDS Ty E-BUS OUT
f;] ETHERCAT OUT
ETHERCATIN . E;]
DC SPANNUNGS-
VERSORGUNG -
e s I e |
e s o
COE SLAVE SLAVE SLAVE
EthercAT~
KEBJ  FEtherCAT EtherCAT
MASTER

i oooooooooooo
0
0

(6 Coupler 61/0
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BUS MODUL COUPLER
Feldbus EtherCAT® 100 Mbits/s
Spannungsversorgung 24V DC-20% +25 %

Potentialtrennung

Module untereinander gegen den Bus

Betriebstemperatur 0...+55°C
Lagertemperatur 25...470°C
Relative Luftfeuchte 5...95%, ohne Betauung

Versorgung E-Bus

EtherCAT

O] Doooooooooog:
[m]
[m]

EtherCAT

max. 3 A (ca. 20 Module)

SLAVE SLAVE
[KEBJ _ EtherCAT [KEB)|
| | E
(m] (m]
(m} (m}
(m] (m]
(m] (m]
(m} (m}
(m] (m]
(m] (m]
(m] (m]
(m] (m]
(m} (m}
(m] (m]
oo [Goog)
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(6 REMOTE 1/0 ETHERCAT DIGITALE BUSMODULE KEB|

"

EXTENDER

BUS MODUL EXTENDER
Feldbus 2x EtherCAT® 100 Mbits/s
Spannungsversorgung iiber E-Bus

Potentialtrennung

Module untereinander gegen den Bus

[NKEB|
STATUS LEDS g shec
ETHERCAT OUT ﬁ;]
ETHERCAT OUT [f;]
e s e |
o I |
[KEB)|
STATUS LEDS g Erec
FELDBUS f;]
FELDBUS ° E;]

CH2

—

oo
oo

Betriebstemperatur 0...455°C
Lagertemperatur 25...470°C
Relative Luftfeuchte 5...95%, ohne Betauung
Last E-Bus 160 mA fiir OUTT
210 mA fiir OUT1 + OUT2
BUS MODUL MULTI FELDBUS INTERFACE

Feldbusoptionen

Profinet Slave
Ethernet IP Slave
EtherCAT® Slave

Powerlink Slave

Spannungsversorgung

iiber E-Bus

Potentialtrennung

Module untereinander gegen den Bus

Betriebstemperatur 0...+55°C
Lagertemperatur 25...4+70°C

Relative Luftfeuchte 5...95%, ohne Betauung
Last E-Bus 240 mA

249



C6 REMOTE 1/0 ETHERCAT BUSMODULE +1/0
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BUS MODUL COUPLER + DI16/D016
Feldbus EtherCAT® 100 Mbits/s
Spannungsversorgung 24V DC-20% +25 %

Potentialtrennung

Module untereinander gegen den Bus

Betriebstemperatur 0...+55°C
Lagertemperatur 25...470°C
Relative Luftfeuchte 5...95%, ohne Betauung

Versorgung E-Bus

max. 2 A (ca. 11 Module)

Digitale Eingange 16
Eingangsverzogerung 3ms

) Aus-3...5V
Signalpegel (EN 61131-3, Typ1) T
Digitale Ausgange 16
max. Strom 0,5 Aje Ausgang
Summenstrom max. 8 A
Last E-Bus 135mA
DI16/D016 LS
Digitale Eingange 16
Eingangsverzdgerung Tms

) Aus15...30V
Signalpegel (EN 61131-3, Typ1) S
Digitale Ausgange 16
max. Strom 0,5Aje Ausgang
Summenstrom max. 8 A
Last E-Bus 135mA
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(6 REMOTE 1/0 ETHERCAT DIGITALE EIN-/AUSGANGE

DI16/D016
Digitale Eingange 16
Eingangsverzogerung Tms

) Aus-3...5V
Signalpegel (EN 61131-3, Typ1) T
Digitale Ausgange 16
max. Strom 0,5A je Ausgang
Summenstrom max. 8 A
Last E-Bus 135mA
DI16/D08 1A
Digitale Eingange 16
Eingangsverzdgerung Tms

) Aus-3...5V
Signalpegel (EN 61131-3, Typ1) T
Digitale Ausgange 8
max. Strom 1A je Ausgang
Summenstrom max. 8 A
Last E-Bus 135mA
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(6 REMOTE 1/0 ETHERCAT DIGITALE EINGANGE

Digitale Eingange 32
Hg CthercAT Eingangsverzogerung 1ms
2 e Aus-3...5V
.0 E ommoll| 0 —— Signalpegel (EN 6”31'3,“{[}1) -
——— 1 |ooflemmolf| 1 ——— Ein15...30V
00jj©mMmo
EE %%%8 Digitale Ausgange -
cslegne
nnllemme max. Strom -
n0j|e MM o
noj|emmo Summenstrom -
noj|e MM o
calemmo Last E-Bus 85 mA
nojle MM o
noj|e MM o
———— 15 |(DOjj©0 DI o 15 e——-—
omme|| .
L- |L- -
:w::u%]
L+ L- L- L+
o o |
e ) e |
Digitale Eingange 16
Hg - Eingangsverzogerung Tms
= e Aus-3...5V
o la=o Signalpegel (EN 61131-3, Typ1)
[ i [ollc2o Ein15...30V
o320
: EE Digitale Ausgange -
|28
g =0 max. Strom -
o320
ol =30 Summenstrom -
ofl=0
o l=8 Last E-Bus 100 mA
of|=0
of|=0
———m>—15 |O || C O
(|
L- |- || 30O
:TEDJEF

I
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(6 REMOTE 1/0 ETHERCAT DIGITALE AUSGANGE

D016 0,5A
Digitale Eingange -

Eingangsverzogerung -
Signalpegel (EN 61131-3, Typ1) -

Digitale Ausgange 16

max. Strom 0,5 A je Ausgang
Summenstrom max. 8 A

Last E-Bus 130 mA

D08 1A

Digitale Eingange -

Eingangsverzdgerung -

Signalpegel (EN 61131-3, Typ1)

Digitale Ausgange 8

max. Strom 1Aje Ausgang
Summenstrom max. 8 A

Last E-Bus 130 mA

D08 2A

Digitale Eingange -

Eingangsverzogerung -

Signalpegel (EN 61131-3, Typ1)

O EtherCAT
(=T
O Power
—
[u] [l 0 13—
[u] (Emp| 1 T3
o|( =0
o|( =0
ol =0
D ——
D ——
D ——
D ——
D ——
D ——
D ——
D ——
D —
D —
[u} LI L] 15 —1+—
L+|| L U L+ e—
L- | LU L-
— HEF
L+ L-
s s I |
o s [ |
O EtherCAT
(=T
O Power
=g
[u] [l 0 —TF—
o|( =0
[u] (Emp| 2 I 1—
o|( =0
[u] (Emp| 4 —1—
o|( =0
[u] (Emp| 6 —1+—
o|( =0
[u] (Emp| 8 I 1—
0| =0
[u] g 10 —F—
0| =0
[u} g 12 11—
0| =0
o =0 14 ——1+—
0| =0
| =20 L+ ——
- 50 L-
e
L+ L-
s s I |
) s I o |

Digitale Ausgange 8

max. Strom 2 Aje Ausgang
Summenstrom max. 10 A
Last E-Bus 130 mA
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(6 REMOTE 1/0 ETHERCAT RELAIS AUSGANGE

Q D08 RELAIS NO 230V
Digitale Eingange -
Hﬂ EEE Eingangsverzogerung -
o 10
== Signalpegel (EN 61131-3, Typ1) -
o Eﬁ e — Digitale Ausgdnge 8
[u} 2 —IT—31+—1L
088 ||| i =—\ max. Strom 5 A (ohmsch) /2 A (induktiv)
0| =0 5 e—m—N
. 10 e — Schaltspannung max. 24V DC/ 230V AC
E 10 go [ El Schaltzyklen mech. (min.) 2x107
olao || n=—" Schaltzyklen elek. (min.) 3x105(2A/30VDQ)
0| =20 13— N
allea ||| s =—x Last E-Bus 130 mA
L+ L O L+
L[| B0 L-
:T:D:l%]
o o |
e ) e |
Q D08 RELAIS NO 24V
Digitale Eingange -
Hg - Eingangsverzogerung -
O Power i - -
EJ?@E L Signalpegel (EN 61131-3, TypT)
o == S mm— Digitale Ausgange 8
[u} 2 —IT——1—1L
N el | e—— max. Strom 5 A (ohmsch) / 2 A (induktiv)
o c=0 5 e——N
E E‘é Z i El Schaltspannung max. 24V DC/ 24V AC
E E E R r—— Schaltzyklen mech. (min.) 2x107
10 —/—1+—
: %ﬁ b ere—— E Schaltzyklen elek. (min.) 3x105(2A/30VDC)
[u} 13 0———
N (R T [ e a— Last E-Bus 130 mA
488t
o !
:TEDEF
L- L+
o o |
s [ |
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(6 REMOTE 1/0 ETHERCAT COUNTER KEB|
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15 e— 24V
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Counter 2

L-

VCENOUBEWN—=O

L+

Counter/Posi 2

L- L+

DOUBLE COUNTER
Encoder 2 A, B, Ref
Encodertyp 5V (RS422)
Zahlfrequenz max. 200 kHz
Digitale Eingange 8
Eingangsverzdgerung Tms

) Aus-3...5V
Signalpegel (EN 61131-3, Typ1) En 15 30V
Digitale Ausgange 2
max. Strom 2 Aje Ausgang
Analoge Ausgange -
Aufldsung -
E-Bus-Last 300 mA
DOUBLE COUNTER/POSI

Encoder 2A, B, Ref
Encodertyp 5V (RS422)
Zahlfrequenz max. 200 kHz
Digitale Eingange 8
Eingangsverzogerung ms

) Aus-3...5V
Signalpegel (EN 61131-3, TypT) 15 30V
Digitale Ausgange 2
max. Strom 2 Aje Ausgang
Analoge Ausgange 2
Aufldsung 12BIT
E-Bus-Last 300mA
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C6 REMOTE 1/0 ETHERCAT MIX | DRIVE

MIX02

Digitale Eingange 4(8)

DI0..3 ms

DI4 0,Tms

DI5..7 0,001ms

Counter (DI5) 500kHz (bis 1 MHz)
Digitale Ausgange 24

D00..7: 0,5A

D08..23: 0,1A

Analoge Eingdnge 12 Bit 4x0..10V (auch als DI nutzbar DI0..3)
Abtastrate Tms

RS485 potentialgetrennt
Baudrate 2,4...921,6 kBit/s
E-Bus-Last 90 mA

DRIVE MODUL

Motoranschluss

2 Phasen Schrittmotor oder biirsten-
loser DC Motor

Motorspannung 12V..72VDC/ cULus: 12V .. 42 VDC
Motornennstrom 5A

. Schrittmotor: 10 A / biirstenloser DC
Spitzenstrom

Motor: 15 A

Inkrementalgeber

5V/24V (A, /A, B, /B, Z,/7)

5V /24V (H1, H2, H3) oder

Hallgeber 3 zusatzliche nullschaltende Digitalein-
gange
digitale Eingéne 5x 1 ms konfigurierbar, z.B. Referenz-
9 9ang schalter, Endschalter, Freigabe
. B, 1x0,5 A (Bremsenausgang oder
digitale Ausgdnge Standard Ausgang)
Ansteuerung (1A402
E-Bus-Last 100 mA



(6 REMOTE 1/0 ETHERCAT ANALOGE EINGANGE KEB|

CH2 10 CH2 10
it 12 - 12
te 13 e 13
CH3 14 CH3 14
% 15 Yo 15

000000000000000000
0O0000000000000000

Q Al4/8-U (COE)
Analoge Eingdnge 8single ended bzw. 4 differentiell
H =3 Auflosung 13 Bit (1,221 pV unipolar/ 2,422 pV bipolar)
g IE(;herCAT
= Messbereich 0...10V, =10V
o] U
m{::,? (Ho@ 'El=a Wandlungszeit 464 pis (wenn alle Kanale aktiv sind)
Cm%{k:::}z : ol =20
C“é{;:?i — 2 BIIEE Ausgaberate -
.5 — 5 [0 || =2 O
cm{):jg CHZ{;. sIEIIEE E-Bus Last 190 mA
CHA{":ES s ofl=20
19 e —e 9 |0 EE
C“%Z;::lw Pl oo
g et 1=k
=it T Bl S8
Ground [Empm|
Use Udiff || (e
e e e |
e e |
Q Al4-1 (COE)
Analoge Eingdnge 4
H E Auflésung 12 Bit (5,2 pA)
g IE(;herCAT
O Power Messbereich 0...20mA, 4...20 mA (Endwert 20 mA)
21&? S o8 Wandlungszeit 235 pis (wenn alle Kanile aktiv sind)
CHO 0_!. g CHO |Z-V: g g
us 3 w3 |8 Ausgaberate -
te 5 *e 5 |0
W& s SR E-Bus Last 190 mA
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(6 REMOTE 1/0 ETHERCAT ANALOGE EINGANGE

Q Al18/16-U (COE)

Analoge Eingdnge 16 single ended bzw. 8 differentiell

H:. EEE Auflosung 13 Bit (1,221 pV unipolar/ 2,422 pV bipolar)
5 Messbereich 0...10V, 10V

:@/m Wandlungszeit 580 pis (wenn alle Kanale aktiv sind)

}‘:@/m Ausgaberate -

n E-Bus Last 190 mA
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Q A18-1(COE)

Analoge Eingdnge 8
H =3 Aufldsung 12 Bit (5,2 pA)

EtherCAT

ower Messbereich 0...20mA, 4...20 mA (Endwert 20 mA)
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(6 REMOTE 1/0 ETHERCAT ANALOGE AUSGANGE

Analoge Ausgdnge

4
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(6 REMOTE 1/0 ETHERCAT TEMPERATUR EINGANGE
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3 wire
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2 wire

\OG)\IO\U'!J}WN—‘O

L

Al4-PT/NI/THERMO

O0000dooonoodddoon
OO0000000000000000

igxEB

O EtherCAT
]

i

E;

Analoge Eingdnge

4

Auflosung

16 Bit

Wandlungszeit

50ms (einstellbar)

E-Bus-Last

170 mA

Thermoelement

Sensortypen

J K, mV (internal)

Kaltstellenkompensation.

ja

Messbereich Typ K

-200°C.. 4+1372°C

Messbereich Typ J

-50°C.. 4760 °C

Messbereich mV

-40...+65mV

Pt100/Ni100

Messbereich Pt -75°C.. +670°C
Messbereich Ni -60°C...+250°C
Eingangswiderstand 70...320Q
Messstrom 1maA (typisch)
Pt1000/ Ni1000

Messbereich Pt -75°C...4+670°C
Messbereich Ni -60°C...+250°C
Eingangswiderstand 700...3200Q
Messstrom 0,1maA (typisch)




(6 REMOTE 1/0 ETHERCAT TEMPERATUR EINGANGE

" BT
<05
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BEERE

3 wire 2 wire

toovoNouAWN—O
EFEEEEEEEEEEEEEEE Hll:ll:ll:lu
[El=l=l=l=l=l=l=l=l=l=l=l=l==1=]

AI8-PT/NI/THERMO

[

Analoge Eingdnge

8

i

Auflosung

16 Bit

o

Wandlungszeit

50ms (einstellbar)

5

E-Bus-Last

170 mA

Thermoelement

Sensortypen

JK, mV (internal)

Kaltstellenkompensation.

ja

v v vy

] | =lf =t

Messbereich Typ K

-200°C.. 4+1372°C

0000000000000
HEHEHEEEHEEEHEEEHEEEHEH
BEHEBHEEEEEEEEEEBEEEH
[ClelelelelelelclelClClelClcIclClele)

Messbereich Typ J

-50°C.. 4760 °C

E;

Messbereich mV

-40...+65mV

M

oo
oo
oo

Pt100/Ni100

Messbereich Pt -75°C.. +670°C
Messbereich Ni -60°C...+250°C
Eingangswiderstand 70...320Q
Messstrom TmaA (typisch)
Pt1000/ Ni1000

Messbereich Pt -75°C...4+670°C
Messbereich Ni -60°C...+250°C
Eingangswiderstand 700...3200Q
Messstrom 0,1 mA (typisch)
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C6 REMOTE 1/0 POTENTIALVERTEILER
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POTENZIALVERTEILER

Anschliisse 2x16
Das Modul hat 2 voneinander getrennte
Potenziallinien.

E-Bus-Last 0mA



KEB LANDERGESELLSCHAFTEN

Benelux | KEB Automation KG
Boulevard Paepsem 20 — Paepsemlaan 20 1070 Anderlecht Belgien
Telefon: +32 2 447 8580

E-Mail: info.benelux@keb.de  Web: keb-automation.com

China | KEB Power Transmission Technology (Shanghai) Co. Ltd.
No. 435 QianPuRoad  ChedunTown  Songjiang District
201611 Shanghai  P.R. China

Telefon: +86 2137746688  Fax: +86 2137746600

E-Mail: info@keb.cn ~ Web: keb.cn

Deutschland | Getriebemotorenwerk

KEB Antriebstechnik GmbH

Wildbacher StraBe 5 08289 Schneeberg  Deutschland
Telefon: +493772 67-0  Fax: +49 3772 67-281

E-Mail: info@keb-drive.de ~ Web: keb-automation.com

Deutschland | Stammhaus

KEB Automation KG

SiidstraBe 38 32683 Barntrup  Deutschland
Telefon: +49 5263 401-0

E-Mail: info@keb.de ~ Web: keb-automation.com

Frankreich | Société Francaise KEB SASU

Z.1. de la Croix St. Nicolas 14, rue Gustave Eiffel

94510 La Queue en Brie  Frankreich

Telefon: +33 149620101  Fax: +33 145767495

E-Mail: info@keb.fr ~ Web: keb-automation.com

GroBbritannien | KEB (UK) Ltd.

5 Morris Close  Park Farm Industrial Estate
Wellingborough, Northants, NN8 6XF  Grol3britannien
Telefon: +44 1933 402220  Fax: +44 1933 400724
E-Mail: info@keb.co.uk ~ Web: keb-automation.com

Italien | KEB Italia S.r.. Unipersonale

Via Newton, 2 20019 Settimo Milanese (Milano)
Telefon: +3902 3353531  Fax: +39 02 33500790
E-Mail: info@keb.it ~ Web: https://blog.keb.it

[talien

Japan | KEB Japan Ltd.

711-103 Fukudayama, Fukuda,

Shinjo-shi Yamagata 996-0053  Japan
Telefon: +81233 292800  Fax: +81233 292802
E-Mail: info@keb.jp ~ Web: keb.jp

Kanada | KEB Canada
2010 Winston Park Dr., Suite 200 Oakville, ON L6H 5R7 Kanada
Telefon: +1905 617 2352

E-Mail: sales@keb-automation.ca  Web: keb-automation.ca

Osterreich | KEB Automation GmbH

RitzstraBe 8 4614 Marchtrenk  Osterreich

Telefon: +43 7243 53586-0  Fax: +43 7243 53586-21
E-Mail: info@keb.at ~ Web: keb-automation.com

Polen | KEB Automation KG
Telefon: +48 604 077 727
E-Mail: roman.trinczek@keb.de ~ Web: keb-automation.com
Schweiz | KEB Automation AG

Barzloostrasse 1 8330 Pfaffikon/ZH  Schweiz

Telefon: +41 43 2886060

E-Mail: info@keb.ch ~ Web: keb-automation.com

Spanien | KEB Automation KG

¢/ Mitjer, Nave 8 - Pol. Ind. LA MASIA
08798 Sant Cugat Sesgarrigues (Barcelona)
Telefon: +34 93 8970268
E-Mail: vh.espana@keb.de

Spanien
Web: keb-automation.com

Siidkorea | KEB Automation KG

Room 1112, Hanju 4th 501 Pyeonghwa-ro 322beon-gil
Uijeongbu-si 11706  Gyeonggi-do  Republik Korea
Telefon: +82 103101 3902

E-Mail: vb.korea@keb.de ~ Web: keb-automation.com

Tschechien | KEB Automation s.r.o.
Videnska 188/119d 61900 Brno
Telefon: +420 544 212 008

E-Mail: info@keb.cz ~ Web: keb-automation.com

Tschechien

USA | KEB America, Inc.

5100 Valley Industrial Blvd. South ~ Shakopee, MN 55379
Telefon: +1952 2241400  Fax: +1952 2241499

E-Mail: info@kebamerica.com  Web: kebamerica.com

USA

m DAS KOMPLETTE WELTWEITE KEB-PARTNERNETZWERK

KEB PARTNERS E .
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https://www.keb-automation.com/de/kontakt#c12735

Die Informationen in dieser Druckschrift enthalten lediglich allgemeine Beschreibungen bzw. Leistungsmerkmale, welche im konkreten Anwendungsfall nicht immer in der beschriebenen
Form zutreffen bzw. welche sich durch Weiterentwicklung der Produkte dndern konnen. Die gewiinschten Leistungsmerkmale sind nur dann verbindlich, wenn sie bei Vertragsabschluss
ausdriicklich vereinbart werden. Technische Anderungen vorbehalten.
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Automation with Drive keb-automation.com

KEB Automation KG  SiidstraBe 38 32683 Barntrup  Telefon +49 5263 401-0  E-Mail: info@keb.de
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