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EINLEITUNG

INHALT DIESES HANDBUCHS

Dieses Handbuch enthdlt die Anweisungen zur Verwendung des programmierbaren
Sicherheitsmoduls MS und seiner Erweiterungsmodule (als "SLAVE" bezeichnet) und

umfasst im Wesentlichen Folgendes:
e Beschreibung des Systems
* Installationsmethode
* Anschlisse
» Signalisierungen
« Diagnostik
* Verwendung der Konfigurations-SW

WICHTIGE HINWEISE ZUR SICHERHEIT

Yk Dieses Symbol stellt einen wichtigen Hinweis zur Personensicherheit dar. Die
mangelnde Einhaltung kann zu einem sehr hohen Risiko fiir das betroffene Personal
flhren.

=» Dieses Symbol weist auf einen wichtigen Hinweis hin.

Yk \IS erreicht das folgende Sicherheitsniveau: SIL 3, SILCL 3, PL und Kat. 4, Typ 4 gemaR der
geltenden Bestimmungen.
Dennoch sind die endglltigen Sicherheitseinstufungen SIL und PL des Gerats von der
Anzahl der Sicherheitsbauteile, ihren Parametern und den hergestellten Anschliissen
abhangig, die sich aus der Risikoanalyse ergeben.
Lesen Sie aufmerksam den Absatz "Liste der geltenden Bestimmungen").

Yk Filhren Sie eine genaue Risikoanalyse aus, um das fur lhr Gerdt notwendige
Sicherheitsniveau festzustellen, indem Sie sich auf alle geltenden Bestimmungen beziehen.

%k Die Programmierung / Konfiguration von MS erfolgt vom Installateur oder Bediener unter
einer ausschlieRlichen Verantwortung.

Yk Diese Programmierung / Konfiguration muss in Ubereinstimmung mit der Risikoanalyse
der Anwendung und allen fir sie geltenden Bestimmungen erfolgen.

Yk Nach der Programmierung / Konfiguration und Installation von MS und der daran
angeschlossenen Gerdte muss ein erschopfender Sicherheitstest der Anwendung erfolgen
(siehe Absatz "SystemTEST", S. 68).

Yk Der Kunde muss eine umfassende Kontrolle des Systems sicherstellen, wenn neue
Sicherheitsbauteile zum System selbst hinzugefigt werden (siehe Abschnitt
"SystemTEST", S. 68).

Yk Di-soric haftet nicht fiir diese Vorgdnge und eventuelle sich aus diesen ergebende Risiken.

Yk Fir eine korrekte Verwendung der an MS angeschlossenen Gerdte im Rahmen der
jeweiligen Verwendung siehe Bedienungsanleitung und eventuell die entsprechenden
Produkt- und/oder Geratebestimmungen.

Yk Uberpriifen Sie, ob die Temperatur der Riaume, in denen das System installiert wird, mit
den auf dem Produkt und in den technischen Daten angegebenen Betriebsparametern
hinsichtlich der Temperatur vereinbar ist.

Yk Bei sicherheitsrelevanten Problemen wenden Sie sich, sollte dies erforderlich sein, an die

fir Sicherheitsangelegenheiten zustandigen Behorden Ilhres Landes oder an die
zustandigen Industrieverbande.
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LISTE DER ABKURZUNGEN UND SYMBOLE

MS-CM =  MS Configuration Memory: Speicherchip fiir MS-1 (Zubehor)
MS-SC = MS Safety Communication: proprietdrer Bus fiir Erweiterungsmodule
MS-SD = MS Safety Designer: Konfigurations-SW fiir MS in Windows-Umgebung
OSSD = Output Signal Switching Device: Statischer Sicherheitsausgang
MTTFd = Mean Time to Dangerous Failure

PL = Performance Level

PFHda = Probability of a dangerous failure per Hour
SIL = Safety Integrity Level

SILCL = Safety Integrity Level Claim Limit

SW = Software

LISTE DER GELTENDEN BESTIMMUNGEN

MS wurde in Ubereinstimmung mit den folgenden europdischen Richtlinien ausgelegt:
e 2006/42/EG "Maschinenrichtlinie"

e 2004/108/EG "Richtlinie tiber die elektromagnetische Vertraglichkeit"

« 2006/95/EG "Niederspannungsrichtlinie”

Es werden die folgenden Bestimmungen eingehalten:

_ Speicherprogrammierbare Steuerungen, Teil 2:
CEIEN61131-2 Technische Eigenschaften und Priifungen der Gerdte

Sicherheit von Maschinen:

1ISO 13489-1 Mit der Sicherheit verbundene Teile der Steuersysteme. Allgemeine
Grundsatze fir die Planung
EN 61496-1 Sicherheit von Maschinen: Beriihrungslos wirkende Schutzeinrichtungen,

Teil 1: Allgemeine Voraussetzungen und Tests.

Funktionelle Sicherheit sicherheitsbezogener
IEC 61508-1 elektrischer/elektronischer/programmierbarer elektronischer Systeme:
Allgemeine Voraussetzungen.

Funktionelle Sicherheit sicherheitsbezogener

IEC 61508-2 elektrischer/elektronischer/programmierbarer elektronischer Systeme:
Voraussetzungen sicherheitsbezogener
elektrischer/elektronischer/programmierbarer elektronischer Systeme.

Funktionelle Sicherheit sicherheitsbezogener

IEC 61508-3 elektrischer/elektronischer/programmierbarer elektronischer Systeme:
Software-Voraussetzungen

IEC 61784-3 Ubertragung von digitalen Daten fir Messung und Kontrolle:
sicherheitsbezogene Profile fiir die Kommunikation in Industrienetzwerken

IEC 62061 Sicherheit von Maschinen: Funktionale Sicherheit sicherheitsbezogener

programmierbarer elektrischer und elektronischer Steuerungssysteme

Tabelle 1
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ALLGEMEINE BESCHREIBUNG

MS ist ein modulares Sicherheitskontrollgerat, das eine Haupteinheit (MS-1)
umfasst, die lUber graphische Schnittstelle MS-SD konfiguriert werden kann und
aus verschiedenen an MS-1 (ber den proprietaren MS-SC-Bus anschlieBbaren
Erweiterungen.

Die Master-Einheit MS-1, die auch unabhdngig eingesetzt werden kann, verfiigt
Uber 8 Sicherheitseingdange und 2 unabhangige und programmierbare Festkorper-
Zweikanalausgange.

= Es stehen I/0-Erweiterungen (MS-18-02), reine Input-Erweiterungen (MS-18,
MS-112-T8, MS-116, MS-VO0, MS-V1 und MS-V2), reine Output-Erweiterungen
(MS-02 und MS-04) sowie Ausgangsmodule mit Sicherheitsrelais mit
zwangsgefiihrten Kontakten (MS-R2, MS-R4, MS-R0O4 und MRO4S8) und Module fir
den Diagnostikanschluss an die Haupt-Automatisierungsbusse zur Verfligung:
MS-BP (PROFIBUS), MS-C (CanOpen), MS-D (DeviceNet), MS-EI (ETHERNET/IP),
MS-EP (Profinet), MS-EC (ETHERCAT).

MS kann Sensoren und Sicherheitssteuerungen verwalten wie z.B.:

optoelektronische Sensoren (Schranken, Scanner, Fotozellen, etc.), mechanische
Schalter, Notaustasten, bimanuelle Steuerungen, indem die Steuerung auf einer
einzigen flexiblen und erweiterbaren Vorrichtung konzentriert wird.

Das System muss aus einem einzigen Master MS-1 und einer Reihe von
elektronischen Erweiterungen bestehen, die von 0 bis hochstens 14 variieren
konnen, davon nicht mehr als 4 desselben Typs. Die Relaismodule dagegen
kdnnen ohne zahlenmaRige Beschrankung installiert werden.

Das System kann mit 14 Erweiterungen uber 128 Eingdnge verfliigen, 16
Zweikanal-Sicherheitsausgdngen und 16 Signalisierungsausgange. Das MASTER-
Modul und seine SLAVE-Module kommunizieren liber den 5-Wege-Bus MS-SC (von
Di-soric), der auf der Riickseite jedes Moduls untergebracht ist.

AuBRerdem 8 Eingdngen und 16 Ausgangen Sonde regelbar (von Fieldbus) stehen
zur Verfligung.

Die Erweiterungsmodule des Systems MS-18, MS-116, MS-112-T8 gestatten dem
System, die Anzahl der Inputs zu erhdhen und damit die Anzahl der
anschliefRbaren externen Gerate. MS-112-T8 bietet auRerdem auch 8 OUT-TEST-
Ausgadnge.

Die Erweiterungsmodule des Systems MS-02, MS-04 bieten dem System jeweils
2 und 4 statische OSSD-Sicherheitsausgdnge zur Steuerung der MS
nachgeschalteten Gerate.

MS-18-02 verfiugt Gber 8 OSSD-Inputs und 2 OSSD-Outputs.

Die Erweiterungsmodule des Systems MS-R2, MS-R4 bieten dem System jeweils 2
und 4 Sicherheitsrelais mit geflihrten Arbeitskontakten und dem jeweiligen
Feedback der externen Relais (Ruhekontakt).

Die Erweiterungsmodule der Reihe MS wurden fir den Anschluss an die
gangigsten industriellen Feldbusse fir Diagnostik und Datenversand ausgelegt.
MS-El, MS-EP und MS-EC sind aulRerdem mit einem Ethernet-Anschluss
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ausgestattet.
MS-U gestattet den Anschluss an mit USB-Anschluss ausgestattete Gerate.

MS-CT1, MS-CT2 sind Module der Familie MS, die den Anschluss von MS-1 mit
anderen Slave-Modulen gestatten, die entfernt liegen (< 50 m). Anhand der
Verwendung eines abgeschirmten Kabels werden zwei MS-CT-Module im
gewinschten Abstand angeschlossen.

Die Erweiterungsmodule des Systems MS-VO, MS-V1, MS-V2 gestatten die
Steuerung (bis zu PL e) von:

* Nullgeschwindigkeit, Hochstgeschwindigkeit, Geschwindigkeitsbereich;

¢ Bewegungsrichtung, Drehung/(Verschiebung;

Die Module haben die Moglichkeit, bis zu 4 Geschwindigkeitsschwellen fir jeden
logischen Ausgang (Achse) zu konfigurieren.

Jedes Modul umfasst zwei logische, liber MS-SD konfigurierbare Ausgdnge und ist
daher in der Lage, bis zu zwei unabhangige Achsen zu steuern.

MS-OR4 und MS-OR4S8 sind Sicherheitsmodule, die mit 4 unabhangigen
Sicherheitsrelais mit jeweils 4 Eingdngen fiir die externen Feedback-Kontakte
(EDM) ausgestattet sind.

Es sind zwei verschiedene Ausgangskonfigurationen moglich (iiber die
Konfigurations-Software MS-SD konfigurierbar):

e Zwei doppelte Anschlusskontakte (es sind 2 Arbeitskontakte pro Ausgang mit
jeweils 2 Feedback-Eingangen vorhanden).

e Vier unabhangige einzelne Anschlusskontakte (es ist 1 Arbeitskontakt pro
Ausgang mit jeweils 1 Feedback-Eingang vorhanden).

Nur das Modul MS-OR4S8 verfligt iber 8 programmierbare Ausgange.

Uber die Software MS-SD koénnen unter Verwendung logischer Operatoren und
Sicherheitsfunktionen wie Muting, Timer, Zdhlern, etc. komplexe Logiken erstellt
werden.

Dies alles erfolgt liber eine einfache und intuitive graphische Schnittstelle.

Die auf dem PC erfolgte Konfiguration wird an das Modul MS-1 uber USB-
Anschluss Ubertragen. Die Datei bleibt auf MS-1 und kann auch auf dem
proprietdaren Speicherchip MS-CM (Zubehor) gespeichert werden, der eine schnelle
Ubertragung der Konfiguration selbst auf ein weiteres Modul MS-1 gestattet.

=» Das System MS ist fur das hochste von den Normen fiir die industrielle Sicherheit
vorgesehene Sicherheitsniveau zertifiziert (SIL 3, SILCL 3, PL und Kat. 4).
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PRODUKTZUSAMMENSETZUNG

MS-1 wird mit folgendem Zubehor verkauft:

* CD-ROM mit der kostenlosen SW MS-SD, dieses mehrsprachige Handbuch im
PDF-Format und die ubrige Produktliteratur.

» Mehrsprachiges Installationsblatt.

=» N.B.: Sowohl der riickseitige MS-SC-Anschluss als auch der MS-CM-Speicher kénnen
getrennt als Zubehor bestellt werden.

Die Erweiterungsmodule werden mit folgendem Zubehor verkauft:
* Mehrsprachiges Installationsblatt.

» Rickseitiger MS-SC-Anschluss (in MS-R2 und MS-R4 nicht vorhanden, die nur
Uber Klemmenleiste angeschlossen werden).

=» N.B.: Fiir die Installation eines Erweiterungsmoduls (ausgenommen die Relais-Module)
ist sowohl der im Lieferumfang enthaltene MS-SC-Anschluss als auch ein weiterer

MS-SC fir den Anschluss an MS-1 erforderlich, die getrennt als Zubehor bestellt
werden kénnen.
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INSTALLATION

MECHANISCHE BEFESTIGUNG

Die Module des Systems werden auf einer 35 mm DIN-Schiene wie folgt befestigt:

1. Eine Anzahl rickseitiger 5-poliger "MS-SC"-Verbinder anschlieRen, die der
Anzahl der zu montierenden Module entspricht.

2. Auf der 35 mm DIN-Schiene Omega (EN 5022) die so erhaltene Verbinderreihe
befestigen (zuerst oben).

3. Dann die Module an der Schiene befestigen und dabei darauf achten, die
Kontaktvorrichtung auf dem Boden des Moduls auf den entsprechenden
Verbinder zu setzen. Das Modul vorsichtig einsetzen, bis das Einrasten zu
horen ist.

4. Um das Modul zu entfernen, muss (unter Verwendung eines Schraubenziehers)
der Sperrhaken auf der Riickseite des Moduls nach unten gezogen und dann
das Modul von unten angehoben und nach oben gezogen werden.
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BERECHNUNG DES SICHERHEITSABSTANDS EINER AN MS
ANGESCHLOSSENEN BWS

Jegliche an MS angeschlossenen beriihrungslos wirkenden Schutzvorrichtungen miissen in einem Abstand
positioniert werden, der dem Mindestsicherheitsabstand S entspricht oder dariiber liegt, so dass das
Erreichen einer gefahrlichen Stelle erst nach dem Stoppen des gefdahrlichen Vorgangs der Maschine moglich
ist.

%4 Die europdische Norm:
-1SO 13855:2010- (EN 999:2008) Sicherheit von Maschinen. Anordnung von
Schutzvorrichtungen in Hinblick auf Anndherungsgeschwindigkeiten von Kérperteilen'
liefert die Elemente fiir die Berechnung des korrekten Sicherheitsabstands.
Lesen Sie auRerdem aufmerksam das Installationshandbuch jedes einzelnen Gerats,
um spezifische Informationen hinsichtlich der Anordnung zu erhalten.

%k Nicht vergessen, dass die Gesamtreaktionszeit des System von folgenden Faktoren
abhangt:
Reaktionszeit von MS + Reaktionszeit der BWS + Reaktionszeit der Maschine in
Sekunden (die von der Maschine ab dem Moment, in dem das Stoppsignal tbertragen
wird, benodtigte Zeit, um den gefahrlichen Vorgang zu unterbrechen).

ELEKTRISCHE ANSCHLUSSE

=555 Die Module des Systems sind mit Klemmenleisten fir
! : g‘g‘é‘é die elektrischen Anschlisse versehen. Jedes Modul
— kann 8, 16 oder 24 Klemmen aufweisen.

T3[1]15]16 Jedes Modul verfiigt auBerdem uber einen riickseitigen
HEE‘% | Grid-Anschluss (fur die Kommunikation mit dem
Sielsis) =55 Master und den andere Erweiterungsmodulen).

BEEE MS-R2 und MS-R4 werden nur liber die Klemmenleiste
5888 o angeschlossen.
EEEE :: :: =» Klemmenanzugsdrehmoment: 5+7Ib-in (0,6<0,7 Nm).
olelele] : :

il

%4 Die Sicherheitsmodule in einer Umgebung mit einem Schutzgrad von mindestens
IP54 unterbringen.

Y& Verbinden Sie das Modul, wenn es nicht eingeschaltet ist.

Y4 Die Module miissen mit einer Versorgungsspannung von 24 Vdc +20 % gespeist
werden (Schutzkleinspannung gemaR EN 60204-1 (Kapitel 6.4)).

%k \IS nicht mit einer Versorgung fir externe Vorrichtungen verwenden.
Yk Der Erdungsanschluss (0 VDC) muss allen Bauteilen des Systems gemeinsam sein.

' "Beschreibt die Methoden, die die Planer zur Berechnung der Mindestsicherheitsabstande von einer Gefahr fiir spezifische
Sicherheitsvorrichtungen verwenden konnen, insbesondere fiir berlhrungslos wirkende Schutzeinrichtungen (z.B.
Lichtschranken), druckempfindliche Matten oder Trittflichen und Zweihandsteuerungen. Enthalt eine Regel zur Bestimmung
der Anordnung der Sicherheitsvorrichtungen basierend auf der Anndherungsgeschwindigkeit und der Haltezeit der
Maschine, die angemessen extrapoliert werden kann, so dass auch die verriegelten Tiiren mit einbezogen werden, ohne die
Schutzvorrichtung zu verriegeln."
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HINWEISE ZU DEN ANSCHLUSSKABELN

=P Leiterquerschnitt: AWG 12+30 (starr/flexibel) (UL).
=» Verwenden Sie nur Kabel 5°C Kupfer (Cu).

=»Es wird empfohlen, die Versorgung der Sicherheitsmodule von der anderer
Starkstromgerdte (Elektromotoren, Inverter, Frequenzumwandler) oder anderer
Storquellen getrennt zu halten.

=) Fiir Anschliisse mit einer Linge von iber 50m Kabel mit einem Querschnitt von
mindestens Tmm2 verwenden.

Im Anschluss werden die Anschliisse jedes einzelnen Moduls des Systems
aufgefihrt:

Modul Master MS-1

KLEMME SIGNAL TYP BESCHREIBUNG FUNKTIONSWEISE
1 24VDC - Versorgung 24VDC -
2 MASTER_ENABLE1 | Input Master Enable 1 Input ("Typ B"gemaR EN 61131-2)
3 MASTER_ENABLE2 | Input Master Enable 2 Input ("Typ B"gemal EN 61131-2)
4 GND - Versorgung 0VDC -
5 OSSD1_A Output Statischer Ausgang | Aktiver PNP oben
6 OSSD1_B Output Aktiver PNP oben
7 RESTART_FBK1 Input Feedback/Restart 1 Input gemaR EN 61131-2
8 OUT_STATUS1 |Output Programmg:;l:;;t:s digitales Aktiver PNP oben
9 OSSD2_A Output Statischer Ausgang 2 Aktiver PNP oben
10 0OSSD2_B Output Aktiver PNP oben
11 RESTART_FBK2 Input Feedback/Restart 2 Input gemaR EN 61131-2
12 OUT_STATUS2 |Output Programmgi’;;‘is digitales Aktiver PNP oben
13 OUT_TEST1 Output| Output Kurzschlusserfassung Aktiver PNP oben
14 OUT_TEST?2 Output| Output Kurzschlusserfassung Aktiver PNP oben
15 OUT_TEST3 Output| Output Kurzschlusserfassung Aktiver PNP oben
16 OUT_TEST4 Output| Output Kurzschlusserfassung Aktiver PNP oben
17 INPUT1 Input Digitales Input 1 Input gemaR EN 61131-2
18 INPUT2 Input Digitales Input 2 Input gemaR EN 61131-2
19 INPUT3 Input Digitales Input 3 Input gemaR EN 61131-2
20 INPUT4 Input Digitales Input 4 Input gemaR EN 61131-2
21 INPUTS Input Digitales Input 5 Input gemaR EN 61131-2
22 INPUT6 Input Digitales Input 6 Input gemaR EN 61131-2
23 INPUT?Z7 Input Digitales Input 7 Input gemaR EN 61131-2
24 INPUTS Input Digitales Input 8 Input gemaR EN 61131-2
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USB-EINGANG

MS Master MS-1 ist mit einem USB
2.0-Anschluss ausgestattet, um den
Anschluss an den PC Zu
ermoglichen, auf dem sich die
Konfigurations-SW MS-SD befindet
(siehe Abb.).

Ein USB-Kabel korrekten Formats ist
als Zubehor erhaltlich (MS-CSU).

KENNSCHILD

MS-CM-SCHILD

d"‘sor.
_ S
Cabn =y oM, A

Abbildung 3 - MS-CM

Abb. 2 - Frontaler USB 2.0-Anschluss

MS CONFIGURATION MEMORY
(MS-CM)
Auf dem MS Master MS-1 besteht die

Moglichkeit, einen Backup-Speicher mit
dem Namen MS-CM zu installieren
(Option), der das Speichern der
Konfigurationsparameter der SW
ermoglicht.

Der Schreibvorgang auf MS-CM erfolgt
jedes Mal, wenn ein neues Projekt vom PC
an MS-1 versandt wird.

=» MS-CM nur anschlieRen/entfernen,
wenn MS-1 ausgeschaltet ist.

Es gibt einen Steckplatz auf der
Riickseite des MS-1, in den die Karte
eingeschoben werden kann (Richtung wie
in Abbildung 3 - MS-CM).

Funktion MEHRFACHLADEN

Um die Konfiguration mehrerer MS-1-
Module auszufiihren, ohne den PC und
den USB-Verbinder zu verwenden, kann
die gewiinschte Konfiguration auf einem
MS-CM gespeichert und dann verwendet
werden, um die Daten auf die MS-1-
Module zu laden, die konfiguriert werden
sollen.

=P |st die im Speicher enthaltene Datei nicht mit der in MS-1 enthaltenen Datei identisch,
erfolgt ein Uberschreibvorgang, der die in MS-1 enthaltenen Konfigurationsdaten

definitiv l6scht.

ACHTUNG: ALLE ZUVOR IM MODUL ENTHALTENEN DATEN GEHEN VERLOREN.
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RESTORE-Funktion

Sollte das Modul MS-1 beschadigt werden, kann der Benutzer dieses durch ein neues
ersetzen. Da alle Konfigurationen zuvor auf dem MS-CM gespeichert wurden, muss nur
der MS-CM in das neue MS-1 eingesetzt und das System MS wieder eingeschaltet werden,
das die Backup-Konfiguration automatisch ladt. Auf diese Weise werden
Arbeitsunterbrechungen auf ein Minimum reduziert.

MODULAR SAFETY INTEGRATED CONTROLLER MS

=P Die LADE- und RESTORE-Funktionen kénnen iber die SW deaktiviert werden (siehe
Abb. 35).

=» Um verwendet werden zu kénnen, missen die Erweiterungsmodule an die Installation
adressiert werden (siehe Absatz NODE SEL).

Yk Bei jeder Verwendung des MS-CM aufmerksam kontrollieren, ob die ausgewadhlte
Konfiguration die ist, die fir das bestimmte System vorgesehen wurde. Erneut einen
erschopfenden Funktionstest des von MS und allen daran angeschlossenen Gerdten
gebildeten Systems ausfiihren (siehe Absatz SystemTEST).
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Modul MS-18-02
KLEMME SIGNAL TYP BESCHREIBUNG FUNKTIONSWEISE
1 24VDC - Versorgung 24VDC -
2 NODE_SELO Input Input ("Typ B"gemal EN 61131-2)
3 NODE_SEL1 | Input Knotenauswahl Input ("Typ B”gemah EN 61131-2)
4 GND - Versorgung OVDC -
5 OSSD1_A Output Statischer Ausgang 1 Aktiver PNP oben
6 OSSD1_B Output Aktiver PNP oben
7 RESTART_FBK1 | Input Feedback/Restart 1 Input gemdR EN 61131-2
8 OUT_STATUS1 | Output | Programmierbares digitales Output Aktiver PNP oben
9 OSSD2_A Output Statischer Ausgang 2 Aktiver PNP oben
10 OSSD2_B Output Aktiver PNP oben
11 RESTART_FBK2 | Input Feedback/Restart 2 Input gemaR EN 61131-2
12 OUT_STATUS2 | Output | Programmierbares digitales Output Aktiver PNP oben
13 OUT_TEST1 Output Output Kurzschlusserfassung Aktiver PNP oben
14 OUT_TEST?2 Output Output Kurzschlusserfassung Aktiver PNP oben
15 OUT_TEST3 Output Output Kurzschlusserfassung Aktiver PNP oben
16 OUT_TEST4 Output Output Kurzschlusserfassung Aktiver PNP oben
17 INPUT1 Input Digitales Input 1 Input gemaR EN 61131-2
18 INPUT2 Input Digitales Input 2 Input gemaR EN 61131-2
19 INPUT3 Input Digitales Input 3 Input gemaR EN 61131-2
20 INPUT4 Input Digitales Input 4 Input gemaR EN 61131-2
21 INPUTS Input Digitales Input 5 Input gemaR EN 61131-2
22 INPUT6 Input Digitales Input 6 Input gemaR EN 61131-2
23 INPUT?7 Input Digitales Input 7 Input gemdaR EN 61131-2
24 INPUTS8 Input Digitales Input 8 Input gemaR EN 61131-2
Tabelle 2
Modul MS-18
KLEMME SIGNAL TYP BESCHREIBUNG FUNKTIONSWEISE
1 24VDC Versorgung 24VDC
2 NODE_SELO Input Knotenauswahl Input ("Typ B"gem:a:llS EN 61131-2)
3 NODE_SEL1 Input Input ("Typ B"gemalk EN 61131-2)
4 GND - Versorgung 0VDC -
5 INPUT1 Input Digitales Input 1 Input gemaRk EN 61131-2
6 INPUT2 Input Digitales Input 2 Input gemalk EN 61131-2
7 INPUT3 Input Digitales Input 3 Input gemaR EN 61131-2
8 INPUT4 Input Digitales Input 4 Input gemaR EN 61131-2
9 OUT_TEST1 | Output Output Kurzschlusserfassung Aktiver PNP oben
10 OUT_TEST2 | Output Output Kurzschlusserfassung Aktiver PNP oben
11 OUT_TEST3 | Output Output Kurzschlusserfassung Aktiver PNP oben
12 OUT_TEST4 | Output Output Kurzschlusserfassung Aktiver PNP oben
13 INPUTS Input Digitales Input 5 Input gemaR EN 61131-2
14 INPUT6 Input Digitales Input 6 Input gemalk EN 61131-2
15 INPUT?Z7 Input Digitales Input 7 Input gemaRk EN 61131-2
16 INPUTS8 Input Digitales Input 8 Input gemaR EN 61131-2

Tabelle 3
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Modul MS-112-T8

KLEMME SIGNAL TYP BESCHREIBUNG FUNKTIONSWEISE
1 24VDC - Versorgung 24VDC -
2 NODE_SELO Input Input ("Typ B"gemiR EN 61131-2
3 NODE_SEL1 Ingut Knotenauswahl Ingut E"riz g"gemars EN 61131 -2:
4 GND - Versorgung OVDC -
5 INPUT1 Input Digitales Input 1 Input gemaR EN 61131-2
6 INPUT2 Input Digitales Input 2 Input gemdR EN 61131-2
7 INPUT3 Input Digitales Input 3 Input gemaR EN 61131-2
8 INPUT4 Input Digitales Input 4 Input gemdR EN 61131-2
9 OUT_TEST1 | Output Output Kurzschlusserfassung Aktiver PNP oben
10 OUT_TEST2 | Output Output Kurzschlusserfassung Aktiver PNP oben
11 OUT_TEST3 | Output Output Kurzschlusserfassung Aktiver PNP oben
12 OUT_TEST4 | Output Output Kurzschlusserfassung Aktiver PNP oben
13 INPUTS Input Digitales Input 5 Input gemaR EN 61131-2
14 INPUT6 Input Digitales Input 6 Input gemdR EN 61131-2
15 INPUT 7 Input Digitales Input 7 Input gemaR EN 61131-2
16 INPUTS8 Input Digitales Input 8 Input gemaR EN 61131-2
17 OUT_TESTS5 | Output Output Kurzschlusserfassung Aktiver PNP oben
18 OUT_TEST6 | Output Output Kurzschlusserfassung Aktiver PNP oben
19 OUT_TEST7 | Output Output Kurzschlusserfassung Aktiver PNP oben
20 OUT_TESTS8 | Output Output Kurzschlusserfassung Aktiver PNP oben
21 INPUTO Input Digitales Input 9 Input gemaR EN 61131-2
22 INPUT10 Input Digitales Input 10 Input gemaR EN 61131-2
23 INPUT11 Input Digitales Input 11 Input gemaR EN 61131-2
24 INPUT12 Input Digitales Input 12 Input gemaR EN 61131-2

Tabelle 4
Modul MS-116

KLEMME SIGNAL TYP BESCHREIBUNG FUNKTIONSWEISE
1 24VvDC Versorgung 24VDC
2 NODE_SELO Input Input ("Typ B"gemalk EN 61131-2)

Knotenauswahl -

3 NODE_SEL1 Input Input ("Typ B"gemal EN 61131-2)
4 GND Versorgung 0VDC -
5 INPUT1 Input Digitales Input 1 Input gemaR EN 61131-2
6 INPUT2 Input Digitales Input 2 Input gemaR EN 61131-2
7 INPUT3 Input Digitales Input 3 Input gemaRk EN 61131-2
8 INPUT4 Input Digitales Input 4 Input gemaRk EN 61131-2
9 OUT_TEST1 | Output Output Kurzschlusserfassung Aktiver PNP oben
10 OUT_TEST2 | Output Output Kurzschlusserfassung Aktiver PNP oben
11 OUT_TEST3 | Output Output Kurzschlusserfassung Aktiver PNP oben
12 OUT_TEST4 | Output Output Kurzschlusserfassung Aktiver PNP oben
13 INPUTS Input Digitales Input 5 Input gemalk EN 61131-2
14 INPUTG6 Input Digitales Input 6 Input gemalk EN 61131-2
15 INPUT? Input Digitales Input 7 Input gemaR EN 61131-2
16 INPUTS Input Digitales Input 8 Input gemaR EN 61131-2
17 INPUTO Input Digitales Input 9 Input gemdR EN 61131-2
18 INPUT10 Input Digitales Input 10 Input gemdaR EN 61131-2
19 INPUT11 Input Digitales Input 11 Input gemaR EN 61131-2
20 INPUT12 Input Digitales Input 12 Input gemaR EN 61131-2
21 INPUT13 Input Digitales Input 13 Input gemaR EN 61131-2
22 INPUT14 Input Digitales Input 14 Input gemal EN 61131-2
23 INPUT15 Input Digitales Input 15 Input gemaRk EN 61131-2
24 INPUT16 Input Digitales Input 16 Input gemaR EN 61131-2

Tabelle 5
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Modul MS-04
KLEMME SIGNAL TYP BESCHREIBUNG FUNKTIONSWEISE
1 24VDC Versorgung 24VDC -
2 NODE_SELO Input Knotenauswahl Input ("Typ B"gem?lfs EN 61131-2)
3 NODE_SEL1 Input Input ("Typ B"gemalR EN 61131-2)
4 GND Versorgung OVDC -
5 OSSD1_A Output Statischer Ausgang 1 Aktiver PNP oben
6 OSSD1_B Output Aktiver PNP oben
7 RESTART_FBK1 | Input Feedback/Restart 1 Input gemaR EN 61131-2
8 OUT_STATUS1 | Output | Programmierbares digitales Output Aktiver PNP oben
9 OSSD2_A Output Statischer Ausgang 2 Aktiver PNP oben
10 OSSD2_B Output Aktiver PNP oben
11 RESTART_FBK2 | Input Feedback/Restart 2 Input gemdR EN 61131-2
12 OUT_STATUS2 | Output | Programmierbares digitales Output Aktiver PNP oben
T e e
1(55 g:g zz:zg:gﬁ:g g\\;gg Versorgung 0VDC Ausgangs *
17 OSSD4_A Output i Aktiver PNP oben
18 0SSD4_B | Output Statischer Ausgang 4 Aktiver PNP oben
19 RESTART_FBK4 | Input Feedback/Restart 4 Input gemaR EN 61131-2
20 OUT_STATUS4 | Output | Programmierbares digitales Output Aktiver PNP oben
21 OSSD3_A Output Statischer Ausgang 3 Aktiver PNP oben
22 OSSD3_B Output Aktiver PNP oben
23 RESTART_FBK3 | Input Feedback/Restart 3 Input gemaR EN 61131-2
24 OUT_STATUS3 | Output | Programmierbares digitales Output Aktiver PNP oben
Tabelle 6
Modul MS-02
KLEMME SIGNAL TYP BESCHREIBUNG FUNKTIONSWEISE
1 24VvDC Versorgung 24VDC -
2 NODE_SELO Input Knotenauswahl Input ("Typ B"gem?l& EN 61131-2)
3 NODE_SEL1 Input Input ("Typ B"gemaRk EN 61131-2)
4 GND Versorgung 0VDC -
5 OSSD1_A Output Statischer Ausgang 1 Aktiver PNP oben
6 OSSD1_B Output Aktiver PNP oben
7 RESTART_FBK1 Input Feedback/Restart 1 Input gemalk EN 61131-2
8 OUT_STATUS1 | Output Zustand Ausgange 1A/1B Aktiver PNP oben
9 OSSD2_A Output Statischer Ausgang 2 Aktiver PNP oben
10 OSSD2_B Output Aktiver PNP oben
11 RESTART_FBK2 Input Feedback/Restart 2 Input gemaRk EN 61131-2
12 OUT_STATUS2 | Output Zustand Ausgange 2A/2B Aktiver PNP oben
13 24VvDC Versorgung 24VDC Versorgung 24VDC-Ausgadnge *
14 N.C. -
15 GND Versorgung 0VDC Versorgung OVDC-Ausgdnge *
16 N.C. -

Tabelle 7

* Fur den korrekten Betrieb des Moduls muss diese Klemme an die Versorgung

angeschlossen werden.
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Modul MS-R4
KLEMME SIGNAL TYP BESCHREIBUNG FUNKTIONSWEISE
1 24VDC Versorgung 24VDC -
4 GND - Versorgung 0VDC
5 OSSD1_A Input .
6 0SSD1 B e Steuerung BEREICH 1 Aktiver PNP oben
7 FBK_K1_K2_1 Output Feedback K1K2 BEREICH 1 N.C.
9 A_NC1 Output
10 B.NC1 oI Ruhekontakt BEREICH 1
13 A_NO11 Output .
14 B.NOL11 Ui Arbeitskontakt TBEREICH 1
15 A_NO12 Output .
16 B_NO12 Output Arbeitskontakt 2 BEREICH 1
11 A_NC2 Output
12 B_NC2 Output Ruhekontakt BEREICH 2
17 OSSD2_A Input .
18 0SSD2 B Input Steuerung BEREICH 2 Aktiver PNP oben
19 FBK_K1_K2_2 Output Feedback K1K2 BEREICH 2 N.C.
21 A_NO21 Output .
> B.NO21 Output Arbeitskontakt 1 BEREICH 2
23 A_NO22 Output .
24 B_NO22 Output Arbeitskontakt 2BEREICH 2
Tabelle 8
Modul MS-R2
KLEMME SIGNAL TYP BESCHREIBUNG FUNKTIONSWEISE
1 24VvDC Versorgung 24VDC -
4 GND - Versorgung OVDC
5 OSSD1_A Input .
6 0SSD1 B Input Steuerung BEREICH 1 Aktiver PNP oben
7 FBK_K1_K2_1 Output Feedback K1K2 BEREICH 1 N.C.
9 A_NC1 Output
10 B.NC1 Output Ruhekontakt BEREICH 1
13 A_NO11 Output .
14 B_NOL1 Output Arbeitskontakt 1T BEREICH 1
15 A_NO12 Output .
16 B_NO12 Output Arbeitskontakt 2BEREICH 2

Tabelle 9

20
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Modul MS-V0, MS-V1, MS-V2

KLEMME SIGNAL TYP BESCHREIBUNG FUNKTIONSWEISE
24V Versorgung 24VDC
2 NODE_SELO Input Input (“Typ B” gemdf EN 61131-2)
Knotenauswahl
3 NODE_SEL1 Input Input (“Typ B” gemdfS EN 61131-2))
4 GND Versorgung 0VDC
5 PROXI1_24V Output Versorgung 24 VDC an PROXI1
6 PROXI1_REF Output Versorgung OVDC an PROXI1
Anschlisse PROXIMITY 1 - -
7 PROXI1 IN1 (3 WIRES) Input Eingang PROXI1 Arbeitskontakt
8 PROXI1 IN2 (4 WIRES) Input Eingang PROXI1 Ruhekontakt
9 PROXI2_24V Output Versorgung 24VDC an PROXI2
10 PROXI2_REF Output . Versorgung 0VDC an PROXI2
Anschlisse PROXIMITY 2
11 PROXI2 IN1 (3 WIRES) Input Eingang PROXI2 Arbeitskontakt
12 PROXI2 IN2 (4 WIRES) Input Eingang PROXI2 Ruhekontakt
13 N.C.
14 N.C.
Nicht angeschlossen
15 N.C.
16 N.C.

Tabelle 10

ANSCHLUSSE ENCODER MIT RJ45-STECKVERBINDER (MS-V1, MS-V2)

87654321 12345678

12345678

F PIN MS-VT MS-VH MS-VS
@ - 1 5VDC N.C. N.C.
E 2 EXTOV  EXT.OV  EXT OV
3 N.C N.C. N.C
a A A A
5 A A A
6 N.C N.C. N.C.
7 B B B
8 B B B
EIA/TIA-568A
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Modul MS-OR4
KLEMME SIGNAL TYP BESCHREIBUNG FUNKTIONSWEISE
1 24VvDC Versorgung 24VDC
2 NODE_SEL1 Input Input (“Typ B” gemdff EN 61131-2)
Knotenauswabhl
3 NODE_SEL2 Input Input (“Typ B” gemdifs EN 61131-2)
4 ovDC Versorgung OVDC -
5 REST_FBK1 Input Feedback/Restart 1 Input (gemaR EN 61131-2)
6 REST_FBK2 Input Feedback/Restart 2 Input (gemaR EN 61131-2
7 REST_FBK3 Input Feedback/Restart 3 Input (gemaR EN 61131-2
8 REST_FBK4 Input Feedback/Restart 4 Input (gemaR EN 61131-2
9 A_NO1 Output .
10 B_NO1 Output Arbeitskontakt Kanal 1
11 A_NO2 Output .
12 B_NO2 Output Arbeitskontakt Kanal 2
13 A_NO3 Output .
14 B_NO3 Output Arbeitskontakt Kanal 3
15 A_NO4 Output .
16 B_NO4Z Output Arbeitskontakt Kanal 4
Tabelle 11
Modul MS-OR4S8
KLEMME SIGNAL TYP BESCHREIBUNG FUNKTIONSWEISE
1 24VDC Versorgung 24VDC
2 NODE_SEL1 Input Input (“Typ B” gemdifs EN 61131-2)
Knotenauswabhl
3 NODE_SEL2 Input Input (“Typ B” gemdff EN 61131-2)
4 ovDC Versorgung OVDC
5 REST_FBK1 Input Feedback/Restart 1 Input (gemaR EN 61131-2)
6 REST_FBK2 Input Feedback/Restart 2 Input (gemaR EN 61131-2)
7 REST_FBK3 Input Feedback/Restart 3 Input (gemaR EN 61131-2)
8 REST_FBK4 Input Feedback/Restart 4 Input (gemaR EN 61131-2)
9 A_NO1 Output .
10 B_NOL Output Arbeitskontakt Kanals 1
11 A_NO2 Output .
12 B_NO2 Output Arbeitskontakt Kanals 2
13 A_NO3 Output .
14 B_NO3 Output Arbeitskontakt Kanal 3
15 A_NO4 Output .
16 B_NO% Output Arbeitskontakt Kanal 4
17 SYS_STATUS1 | Output Programmierbarer Aktiver PNP oben
Signalausgang 1
18 SYS_STATUS2 | Output Programmierbarer Aktiver PNP oben
Signalausgang 2
19 SYS_STATUS3 | Output Programmierbarer Aktiver PNP oben
Signalausgang 3
20 SYS_STATUS4 | Output Programmierbarer Aktiver PNP oben
Signalausgang 4
21 SYS_STATUS5 | Output Programmierbarer Aktiver PNP oben
Signalausgang 5
22 SYS_STATUS6 | Output Programmierbarer Aktiver PNP oben
Signalausgang 6
23 SYS_STATUS? | Output Programmierbarer Aktiver PNP oben
Signalausgang 7
24 SYS_STATUS8 | Output Programmierbarer Aktiver PNP oben
Signalausgang 8

Tabelle 12
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BEISPIEL DES ANSCHLUSSES VON MS AN DIE MASCHINENSTEUERUNG

24VDC

1 | 24vbe OUT_TEST1 | 13} =+
2 | masSTER ENABLE ouT_TEST2 | 1475
—‘ 3 | MASTER_ENABLE2 15
4 |GND 16 ENABLE
K1 —1 1
EXTERNAL K /g f 3 5 |OSSD1_A INPUTT ) 17—
CONTACTORS i K2 —1 A 1
Kz} } = L3 6 |0sSsD1_B | INPUT2| 18 E
7 | RESTART_FBK 92 19
8 | OUT_STATUST = 20 ESPE
9 |OSSD2_A 21 L 124avDC
24VDC RESTART FBK1 — —
= K1 K2 10l 0ssSD2_B 22 I
11| RESTART_FBK2 INPUT7 | 23— sscn;
12| OUT_STATUS?2 INPUTE| 24— s
Abb. 4

CHECKLISTE NACH DER INSTALLATION

MS ist in der Lage unabhdngig die Defekte zu erfassen, die in jedem Modul
auftreten. Dennoch fiihren Sie die im Anschluss genannten Kontrollen bei der
Installation und mindestens einmal jahrlich aus, um die korrekte Funktionsweise
des Systems zu garantieren:

Einen kompletten TEST des Systems ausfiihren (siehe "SystemTEST")
Uberpriifen, ob die Kabel korrekt in die Klemmenleisten eingefiihrt sind.
Uberpriifen, ob alle Led (Anzeigen) korrekt aufleuchten.

Die Anordnung aller an MS angeschlossenen Sensoren kontrollieren.
Die korrekte Befestigung von MS an der Omega-Schiene kontrollieren.
Uberpriifen, ob alle externen Anzeigen korrekt funktionieren.

S LA WN =

Yk Nach  der Installation, nach der Wartung und nach jeder eventuellen
Konfigurationsanderung einen TEST des Systems ausfiihren wie in Absatz
"SystemTEST" auf Seite 68.
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MODULAR SAFETY INTEGRATED CONTROLLER MS

FUNKTIONSDIAGRAMM

Mechanische Befestigung

Ll
Elektrische Anschliisse

zwischen den MS-Modulen und
mit den externen Sensoren

\ 4
Projektentwurf

Validierung
sw OK ?

Anschluss
tiber USB mit PSW

\4

Download
des Projekts auf MS-1

NEIN

Konfigurationskontrolle
(einschlieRlich kompletter
TEST des Systems) auf MS-1
OoK?

[

Ende Verbindung
Uber USB

A 4

Startup des
Systems

Deutsch
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BESCHREIBUNG DER SIGNALE

EINGANGE

MASTER ENABLE

Das Mastermodul MS-1 von MS sieht zwei Eingdange vor, die als MASTER_ENABLE1 und
MASTER_ENABLE?2 bezeichnet werden.

=» Diese Signale mussen beide auf logischer Ebene 1 (24 VDC) standig vorhanden sein,
um den Betrieb von MS zu gestatten. Mochte der Benutzer MS deaktivieren, geniigt es,
diese Eingange auf die logische Ebene 0 zu bringen (0VDC).

NODE SEL

Die Inputs NODE_SELO und NODE_SEL1 (auf den SLAVE-Modulen) dienen dazu, den Slave-
Modulen Uber Anschlisse entsprechend der Tabelle 13 eine physische Adresse
zZuzuweisen:

NODE_SEL1 (Klemme 3) NODE_SELO (Klemme 2)
NODE 0 0 (oder nicht angeschlossen) 0 (oder nicht angeschlossen)
NODE 1 0 (oder nicht angeschlossen) 24VDC
NODE 2 24VDC 0 (oder nicht angeschlossen)
NODE 3 24VvDC 24VDC
Tabelle 13

es sind maximal 4 Adressen vorgesehen und daher maximal 4 Module desselben Typs, die in
demselben System verwendet werden kénnen

=) Es ist nicht zuldssig, dieselbe physische Adresse auf zwei Modulen desselben Typs zu
verwenden.
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RESTART_FBK

Das Signal RESTART_FBK gestattet MS nicht nur die Uberpriufung des EDM-Signals
(External Device Monitoring) des Feedbacks (Reihe der Kontakte) der externen Schitze,

sondern auch die Verwaltung des

moglichen Anschliisse in Tabelle 14).

manuellen/automatischen Betriebs

(siehe alle

erweisen.

“ Wenn die Anwendung es erfordert, muss die Ansprechzeit der externen Schiitze durch ein
zusatzliches Gerat tberprift werden.

Die Restart-Steuerung muss sich auRerhalb des Gefahrenbereichs an einem Ort befinden, an
dem der Gefahrenbereich und der gesamte betroffene Arbeitsbereich sich als gut sichtbar

Yk £ darf nicht moglich sein, die Steuerung von innerhalb des Gefahrenbereichs zu erreichen.

Jedes Paar OSSD-Ausgange hat einen entsprechenden RESTART_FBK-Eingang.

FUNKTIONSWEISE EDM RESTART_FBK
K1
Mit Kontrolle 24\/4% S—O/KZS ext_Restart_fbk
K1_K2
AUTOMATISCH
Ohne 24V ext_Restart_fbk
Kontrolle
K1_K2
24V K1 K2 —L
Mit Kontrolle " WS o O ext_Restart_fbk
K1_K2
MANUELL
Ohne 24V O ext_Restart_fbk
Kontrolle
K1_K2
Tabelle 14
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AUSGANGE

OUT STATUS

Das Signal OUT STATUS ist ein programmierbarer digitaler Ausgang, der den Status
folgender Elemente angeben kann:

* Einen Eingang.

* Einen Ausgang.

* Einen Knoten des mit MS-SD geplanten logischen Diagrammes.

OUT TEST

Die Signale OUT TEST missen verwendet werden, um das Vorliegen von Kurzschliissen
oder Uberlasten auf den Eingangen zu liberwachen (Abb. 5).

SHORT CIRCUIT CONTROL

i 777777777 - =» Die maximal fiur jeden Ausgang OUT TEST steuerbare
N Anzahl Eingdnge sind:
E . T - 2 INPUT (parallel geschaltet) (MS-1, MI802, MS-I8,
AR s 2 MS-112-T8)
oo e - 4 INPUT (parallel geschaltet) (MS-116)

<

OUT TEST1

Abb. 5

OSSD (MODULE MS-1, MS-18-02)

Die OSSD-Ausgdnge (statische Sicherheitsausgdnge mit Halbleiter) sind gegen Kurschliisse
geschiitzt und ergeben:

¢ Im ON-Status: Uv-0,75V + Uv (mit Uv von 24V + 20%)

e Im OFF-Status: OV + 2V r.m.s.

Die maximale Last betragt 400mA @24VDC, was mindestens einer ohmschen Last von
60Q entspricht. Die maximale kapazitive Last betragt 0,82 uF. Die maximale induktive Last betragt 30mH.

OSSD (MODULE MS-02, MS-04)

Die OSSD-Ausgdnge (statische Sicherheitsausgdnge mit Halbleiter) sind gegen Kurschliisse
geschiitzt und ergeben:

¢ Im ON-Status: Uv-0,75V + Uv (mit Uv von 24V + 20%)

e Im OFF-Status: OV =+ 2V r.m.s.

Die maximale Last betragt 400mA @24VDC, was mindestens einer ohmschen Last von
60Q entspricht. Die maximale kapazitive Last betragt 0,82 uF. Die maximale induktive Last betragt 30mH.

=» Der Anschluss von externen Vorrichtungen an die Ausgdnge ist nur gestattet, wenn
dies ausdricklich von der mit dem Programm MS-SD erfolgten Konfiguration

vorgesehen ist.

Jeder OSSD-Ausgang kann wie in der Tabelle 15 angegeben konfiguriert werden:

Der Ausgang wird gemaR der von der SW MS-SD vorgegebenen Konfigurationen nur

Gl aktiviert, wenn der entsprechende Eingang RESTART_FBK an 24VDC angeschlossen ist.

Der Ausgang wird gemaR der von der SW MS-SD vorgegebenen Konfigurationen nur
Manuell aktiviert, wenn der entsprechende Eingang RESTART_FBK EINEN LOGISCHEN UBERGANG 0--
>1 verfolgt.

) Der Ausgang wird gemdR der von der SW MS-SD vorgegebenen Konfigurationen nur
Uberwacht aktiviert, wenn der entsprechende Eingang RESTART_FBK EINEN LOGISCHEN UBERGANG 0--

>1-->0 verfolgt.

Tabelle 15
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MANUELL UBERWACHT
t2
i
\ |
RESTART_FBK —— RESTART_FBK — :
- | =
Lt AT
oUT ———— ouT
250ms < t1< 5s
t=250ms
t2 = 250ms

SICHERHEITSRELAIS (MODULE MS-R2, MS-R4)

CHARAKTERISTIKEN DES AUSGANGSSTROMKREISES.

Die Module MS-R2/MS-R4/MS-OR4/MS-OR4S8 verwenden Sicherheitsrelais mit
zwangsgefiihrten Kontakten, von denen jedes sowohl zwei Arbeitskontakte und einen
Ruhekontakt als auch einen Feedback-Ruhekontakt liefert. Das Modul MS-R2
verwendet zwei Sicherheitsrelais, wahrend MS-R4/MS-OR4/MS-OR4S8 vier verwenden.

Erregungsspannung 17..31 VDC
Schaltbare Mindestspannung 10 VvDC
Schaltbarer Mindeststrom 20 mA
Schaltbare Hochstspannung (DC) 250VDC
Schaltbare Hochstspannung (AC) 400VAC

Schaltbarer Hochststrom 6A
Reaktionszeit 12ms
Mechanische Dauer der Kontakte > 20 x 106
Tabelle 16

=» Um die korrekte Isolierung zu garantieren und die Beschiadigung oder vorzeitige
Alterung der Relais zu vermeiden, muss jede Ausgangsleitung mit einer verzogerten
3,5A-Schmelzsicherung geschiitzt und uberprift werden, ob die Lasteigenschaften
den Angaben aus Tabelle 16 entsprechen.

=» Den Absatz "Module MS-R2 - MS-R4" konsultieren (fir weitere Informationen
hinsichtlich dieser Relais).

MODUL MS-R2/MS-R4 INTERNE KONTAKTE

MS—R4
MS—R2 | IS
08SD1_A B_ND12 16
1 055015 N B_NO11 14 v
M B_NO12 ovoe
0SSD1_A - - — —Lx lx
B_NOI ﬁ H o | 1 -
QsSsD1_B ANCT - e 15 e
.| — N

S ; FBK_K1_K2_1 ANO12 Kt

ovDC B_NC1 10
o\ K ’ LOAD

+24VDC b 13 e s

A_NOTT 0AD
15 B_N022 24
0SSD2_A 17 -
FBK_K1_K2_1 A_NO12 o1 " B_NO21 22 H
U = 18 NC2 -
)10 0sSD2_8B . e ?
LOAD
o BN L
- — 4& nalEd K12
ANOZT s o0
FBK_K1_k2_2[[ |19 ANO22 b

Abb. 6
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BEISPIEL FUR MS-R2 MODUL VERBINDUNG MIT STATISCHER OSSD-

AUSGANGE DES MODULS MS-1°

24VDC

| 1 |24vDC OUT_TESTT | 13] .10
2 | MASTER_ENABLET out_TtesT2 | 14| T
[ 5 | wasTER_ENABLE2 15
Ll A NG 16
5 [osspi_a INPUTT | 17
| 6 |osspi_B T INPUT2 | 18
| 7 | RESTART_FBKI wn 19
8 |ouT_sTATUST = 20
z 0SSD2_A 21
10| 0SSD2_B 22
I RESTART_FBK2 INPUT7 | 23
12| OUT_STATUSZ INPUTS | 24
MS—R2
119
0ssp1_8| | snotz || 16
0SSD1_A " E,Fg 14
+24VDC © a o 13
FBK_K1_K2_1 15
A_NO12
1 L[]10

Abb. 7

FUNKTIONSDIAGRAMM DES AN DAS MODUL MS-R2/MS-R4
ANGESCHLOSSENEN AUSGANGSSTROMKREISES

24VDC
OSSD1_A
ovDC

0OSSD1_B

N.O.

KONTAKT OFFEN GESCHLOSSEN OFFEN

L—‘ 12ms L__ 12ms
Abb. 8

% Mit einem Relais Modul angeschlossen, muss die Reaktionszeit des OSSD stehen von 12ms erhdht werden.
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MODULAR SAFETY INTEGRATED CONTROLLER MS

TECHNISCHE EIGENSCHAFTEN

ALLGEMEINE SYSTEMEIGENSCHAFTEN

Sicherheitsparameter des Systems

| Parameter [ Wert || Bezugsnorm \
‘ PFH4 H Siehe den technischen Daten fiir jedes Modul ‘
IEC 61508:1998
| siL [IE |
| siLCL |3 || IEC 62061:2005 \
| Typ |4 [ EN 61496-1 \
| PL e |
PCavg | Gzl | ISO 13849-1:2006
| MTTFd (Jahre) [ 30100 | 1EC 62061:2005
| Kategorie 4 \
| Lebensdauer des Gerits || 20 Jahre \
[ Verschmutzungsgrad [ 2 I

Allgemeine Daten

| Max. Anzahl Eingénge | 128 \
| Max. Anzahl OSSD-Ausginge | 16 Zweikanal-Ausginge \
| Max. Anzahl Signalisierungsausgéinge | 16 |

Max. Anzahl der Slave-Module 14

(ausgenommen MS-R2-MS-R4)

Max. Anzahl der Slave-Module desselben 4

Typs (ausgenommen MS-R2-MS-R4)

Nennspannung

24VDC + 20% / Stromversorgung aus der Klasse Il (LVLE)

Uberspannung

Digitale INPUTS

Aktiver PNP oben (EN 61131-2)

0SSD (MS-1, MS-18-02, MS-02, MS-04)

Aktiver PNP

oben - max. 400mA@24VDC (jeder OSSD)

Signalisierungs-OUTPUT
(MS-1, MS-18-02, MS-02, MS-04)

Aktiver PNP oben - max. 100mA@24VDC

Relative Feuchtigkeit

‘ MS-1 H 10,6 + 12,6  + TFilter_Input ‘

| MS-1+1 Slave I 11,8265 +TFilter_Input |

| MS-1+2Slaves I 12,8 +28,7 +TFilter_Input |

\ MS-1 + 3 Slaves I 13,9 +30,8 + TFilter_Input |

Reaktlonszeit (ms) \ MS-1 + 4 Slaves H 15+33  + TFilter_Input ‘
Diese Reaktionszeiten, hdngt von folgenden \ MS-1 + 5 Slaves H 16 +35  + TFilter_Input ‘
?}aljrfrzzzrger Slave-Module installiert ‘ MS-1 + 6 Slaves H 17+37,3 + TFilter_Input ‘
2) Anzahl der Operatoren \ MS-1 + 7 Slaves H 18,2 +39,5 + TFilter_Input ‘
3) Anzahl der OSSD-Ausginge ‘ MS-1 + 8 Slaves H 19,3+ 41,7+ TFilter_Input ‘
Fiir die richtige Antwort Zeit beziehen sich \ MS-1 + 9 Slaves H 20,4 + 43,8  + TFilter_Input ‘
et e R ST T W £ WA
| MS-1+11 Slaves I 22,5+481 +TFilter_Input |

[ MS-1+ 12 Slaves | 23,6 +50,3  + TFilter_Input |

| MS-1+13Slaves | 24,7+52,5 +TFilter_Input |

[ MS-1+ 14 Slaves | 25,8+54,6 +TFilter_Input |

| Anschluss MS-1> Module | Proprietarer 5-poliger Bus Di-soric (MS-SC) \
| Anschlusskabelquerschnitt | 0,5 = 2,5 mm? |
| Max. Liange der Anschliisse | 100m |
[ Betriebstemperatur | -10 £ 55°C \
| Max Umgebungstemperatur | 55°C (UL) |
| Lagertemperatur | -20 + 85°C |
| |

10% + 95%

30
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9TFiIter_Input

eingegebenen (siehe Abschnitt "EINGANGE").

max. Filterzeit zwischen denen auf den Eingdangen des Projekts

Gehduse

Beschreibung

Gehause fur Elektronik, max. 24 Pole,
mit Arretierhaken aus Metall

\ Behiltermaterial H Polyamid
‘ Schutzgrad des Behilters H IP 20
‘ Schutzgrad Klemmenleiste H IP 2X

‘ Befestigung

Schnellanschluss auf Schiene gemaR EN 60715

‘ Abmessungen (H x B x T)

108 x 22,5 x 114,5

Modul MS-1

| PFHy (IEC 61508:1998)

6.06E-9

‘ Nennspannung

24VDC t 20%

Ausgangsleistung

max. 3 W

Modulaktivierung (Anz./Beschreibung) H

2 / aktiver PNP oben "Typ B"gemaR EN 61131-2

Digitale INPUTS (Anz./Beschreibung)

8 /Aktiver PNP oben gemaR EN 61131-2

INPUT FBK/RESTART
(Anz./Beschreibung)

2 / Steuerung EDM / Automatischer oder manueller Betrieb mit

RESTART-Taste moglich

OUTPUT Test (Anz./Beschreibung)

4 / zur Kontrolle von Kurzschliissen - Uberlasten

Digitale OUTPUTS
(Anz./Beschreibung)

2 / programmierbar - Aktiver PNP oben

OSSD (Anz./Beschreibung)

2 Paare/ Statische Sicherheitsausgange aktiver PNP oben

max 400mA@24VDC

Steckplatz fiir MS-CM-Karte

vorhanden

‘ Anschluss an PC

USB 2.0 (Hi Speed) - Max. Kabelldange: 3m

‘ Anschluss an Slave-Module

Uber proprietaren 5-Wege-Bus MS-SC

Modul MS-18-02

| PFHy (IEC 61508:1998)

5.72E-9

‘ Nennspannung

24VDC * 20%

Ausgangsleistung

max. 3 W

Digitale INPUTS (Anz./Beschreibung)

8 /Aktiver PNP oben (gemal EN 61131-2)

OUTPUT Test (Anz./Beschreibung)

4 / zur Kontrolle von Kurzschliissen - Uberlasten

Digitale OUTPUTS
(Anz./Beschreibung)

2 / programmierbar - Aktiver PNP oben

0OSSD (Anz./Beschreibung)

2 Paare/ Statische Sicherheitsausgdnge:
Aktiver PNP oben - max. 400 mA@24 VDC

Anschluss an MS-1

Uber proprietaren 5-Wege-Bus MS-SC

8540995 - 12. Februar 2014 - Rev.0
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Module MS-18 / MS-116

| Modell | MS-18 MS-116
| PFHg (IEC 61508:1998) [ 5.75E-9 7.09E-9
‘ Nennspannung H 24VDC + 20%
‘ Ausgangsleistung H

| 8 16

Digitale INPUTS
(Anz./Beschreibung)

Aktiver PNP oben gemaR EN 61131-2

‘ OUTPUT Test (Anz./Beschreibung) H

4 / zur Kontrolle von Kurzschliissen - Uberlasten

‘ Anschluss an MS-1

|
|
|
max. 3 W ‘
|
|
|
|

Uber proprietdren 5-Wege-Bus MS-SC

Module MS-112-T8

‘ PFHq (IEC 61508:1998)

3.24E-9

‘ Nennspannung H 24VDC + 20%
‘ Ausgangsleistung H max. 3 W
|

Digitale INPUTS
(Anz./Beschreibung)

Aktiver PNP oben gemaR EN 61131-2

‘ OUTPUT Test (Anz./Beschreibung) H

8 / zur Kontrolle von Kurzschliissen - Uberlasten

‘ Anschluss an MS-1

|
|
|
12 |
|
|
Uber proprietdaren 5-Wege-Bus MS-SC ‘

Module MS-02 / MS-04

| Modell | MS-02 MS-04 |
| PFHd (IEC 61508:1998) | 3.16E-9 3.44E-9 |
‘ Nennspannung H 24VDC + 20% ‘
\ Ausgangsleistung H max. 3 W \
Digitale OUTPUTS | 2 4 |
(Anz./Beschreibung) | programmierbar - Aktiver PNP oben |
| : s |

OSSD (Anz./Beschreibung) Statische Sicherheitsausginge: Aktiver PNP oben max.

400mA@24VDC

| Anschluss an MS-1

Uber proprietdren 5-Wege-Bus MS-SC \

Module MS-R2 - MS-R4

| Modell | MS-R2 MS-R4 |
‘ Nennspannung H 24VDC + 20% ‘
‘ Ausgangsleistung H max. 3 W ‘
‘ Kommutierungsspannung H 240 VAC ‘
‘ Kommutierungsstrom H max. 6A ‘
\ Arbeitskontakte H 2 N.O.+ 1 N.C. 4 N.O. + 2 N.C. ‘
| FEEDBACK-Kontakte | 1 2 |
\ Reaktionszeit H 12ms ‘
‘ Mechanische Dauer d. Kontakte H >20x10° ‘
| Anschluss an Ausgangsmodul | Auf der frontalen Klemmenleiste (kein Anschluss tiber MS-SC-Bus) |
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MS-R2 - MS-R4: SICHERHEITSDATENBLATT

Proximity-Anschliisse |

Klemmenleiste

Proximity-Kategorie I

PNP/NPN - 3/4 Drdhte

FEEDBACK-VERBINDUNG AKTIV FEEDBACK CONNECTION NICHT AKTIV
PFHd SFF MTTFd DCavg PFHd SFF MTTFd
3,09E-10 99,6% 2335,94 98,9% tcyclel 9,46E-10 0,60 2335,93 tcyclel
8,53E-11 99,7% 24453,47 97,7% teycle2 DC13 (2A) 1,08E-10 0,87 24453,47 teycle2 DC13 (2A)
6,63E-11 99,8% 126678,49 92,5% tcycle3 6,75E-11 0,97 126678,5 tcycle3
8,23E-09 99,5% 70,99 99,0% tcyclel 4,60E-07 0,50 70,99 tcyclel
7,42E-10 99,5% 848,16 99,0% tcycle2 AC15 (3A) 4,49E-09 0,54 848,15 tcycle2 AC15 (3A)
1,07E-10 99,7% 12653,85 98,4% tcycle3 1,61E-10 0,79 12653,85 tcycle3
3,32E-09 99,5% 177,38 99,0% tcyclel 7,75E-08 0,51 177,37 tcyclel
3,36E-10 99,6% 2105,14 98,9% teycle2 AC15 (1A) 1,09E-09 0,60 2105,14 teycle2 AC15 (1A)
8,19E-11 99,7% 28549,13 97,5% tcycle3 1,00E-10 0,88 28549,13 tcycle3
tcyclel: 300s (1 Schaltausgang alle 5 Minuten)
tcycle2: 3600s (1 Schaltausgang stindlich)
tcycle3: 1 Schaltausgang taglich
(PFHd gemaR IEC61508, MTTFd, DCavg gemal 1ISO13849-1)
Module MS-V0 / MS-V1 / MS-V2
| | MS-VO | MS-V1 | MS-V2 |
| Nennspannung | 24VDC + 20% |
| Ausgangsleistung max. || 3W |
| Max. Achsenanzahl I 2 |
TTL (Modelle MS-V1T - MS-V2T)
Encoder-Schnittstelle - HTL (Modelle MS-V1H - MS-V2H)
sin/cos (Modelle MS-V1S - MS-V2S)
Eingangssignale des Encoders Nennisolierspannung 250V
elektrisch gemaR Norm Uberspannungskategorie 1l
EN 61800-5 Nennimpulsspannung 4,00kV
| Max. Encoderanzahl | 0 | 1 | 2 |
| Max. Encoderfrequenz | - | 500KHz (HTL: 300KHz) |
| Encoder-Anschliisse | - | RJ45 |
| Max. Proximity-Anzahl | 2 |
| Max. Proximity-Frequenz I 5KHz |

Anschluss an MS-1 |

Uber Bus MS-SC

Modul MS-OR4 / MS-OR4S8

| Modul | MS-OR4 | MS-OR4S8 |
| Nennspannung | 24VDC + 20% |
| Ausgangsleistung | Max 3W |
| Kommutierungsspannung I 240 VAC |
| Kommutierungsstrom | Max. 6A |
‘ Arbeitskontakte (N.A.) H 4 ‘

INPUT FBK/RESTART
(Anz./Beschreibung)

4 / Steuerung EDM / Automatischer oder manueller Betrieb mit

RESTART-Taste moglich

Digitale OUTPUTs

8 / programmierbar - Aktiver PNP

(Anz./Beschreibung) oben
Reaktionszeit H 12ms
Mechanische Dauer der Kontakte H

Benutzeranschluss

Auf Klemmenleiste

Anschluss an MS-1

|
> 40 x 10° \
|
|

Uber Bus MS-SC
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MECHANISCHE ABMESSUNGEN

114.5 mm

99 mm
@] )
QO O
% O
~
4 D
4 D
4 D
q D
108 mm
Abb. 9
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MODULAR SAFETY INTEGRATED CONTROLLER MS === d I I sorlc ==: d I - sorlc

SIGNALISIERUNGEN

MODUL MASTER MS-1 (ABBILDUNG 10)

LED
BEDEUTUNG RUN IN FAIL | EXT FAIL COM ENA IN1+8 0OSSD1/2 CLEAR1/2 | STATUS1/2
OO GRUN ROT ROT ORANGE BLAU GELB | ROT/GRUN GELB GELB
Einschalten - EingangsTEST ON ON ON ON ON ON Rot ON ON
Erfasster MS-CM OFF OFF OFF ON ON OFF Rot OFF OFF
(max 1s) (max 1s)
P - : M- 5-maliges | 5-maliges
#di-soric Schreiben /Laden Plans zum/vom MS-CM-Karte OFF OFF OFF Blinken Blinken OFF Rot OFF OFF
ON RUN .
- ® MS-SD bittet um Anschluss: Langsames
interne Konfiguration nicht vorhanden OFF OFF OFF Blinken OFF OFF Rot OFF OFF
s oM % MS-SD bittet um Anschluss: (Nicht korrekt Slave-Module oder
> 13 nicht korrekt Knotennummer) (=>Anzeige der Schnelles
Zusammensetzung des SystemsAnzeige der Zusammensetzung OFF OFF OFF Blinken OFF OFF Rot OFF OFF
’ 5 des Systems)
IN MS-SD bittet um Anschluss: (Slave-Modul fehlt oder nicht Schnelles Schnelles
3 # bereit) (=>Anzeige der Zusammensetzung des SystemsAnzeige Blink OFF OFF Blink OFF OFF Rot OFF OFF
™ B der Zusammensetzung des Systems) inken inken
3 2 MS-SD angeschlossen, MS-1 untétig OFF OFF OFF ON OFF OFF Rot OFF OFF
I Tabelle 17 - Ausgangsansicht
o
TR 2 LED
ST 2 BEDEUTUNG RUN IN FAIL EXT FAIL COM IN1+8 ENA 0OSSD1/2 CLEAR1/2 STATUS1/2
Ne GRUN ROT ROT ORANGE GELB BLAU ROT/GRUN GELB GELB
NORMALBETRIEB OFF ON = MS-1 an PC Zustand
ON OFF Funk. OK angeschlossen INPUT ON ROT bei ON
) OFF=andernfalls MASTER_ENABLE] e(')fFusgang in Erwartung auf
ON Es blinkt di e MASTER_ENABLE?2 RESTART Zustand
Ve s blinkt nur die aktiv . ) OUTPUT
C— EXTERNES PROBLEM falschen | ON=MS-1anPC | ), sor des INPUTS puy GRON bei Blinkend
PSP LGP L) ERFASST ON OFF externen angeschlossen mit dem falschen Ausgang ON
Anschluss OFF=andernfalls andernfalls KEIN Feedback
Anschluss
erfasst
Abbildung 10 - MS-1 Tabelle 18 - Dynamische Ansicht
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MODULAR SAFETY INTEGRATED CONTROLLER MS

MODUL MS-I8-02 (ABBILDUNG 11)

ralalala LED
BEDEUTUNG RUN IN FAIL EXT FAIL SEL IN1+-8 0OSssSD1/2 CLEAR1/2 STATUS1/2
GRUN ROT ROT ORANGE GELB ROT/GRUN GELB GELB
R 7 Einschalten - EingangsTEST ON ON ON ON ON Rot ON ON
i#di-soric
on AU Tabelle 19 - Ausgangsansicht
SEL $
LED
'N1 2 BEDEUTUNG RUN IN FAIL EXT FAIL IN1+-8 SEL OSssD1/2 CLEAR1/2 STATUS1/2
a3 4 GRUN ROT ROT GELB ORANGE ROT/GRUN GELB GELB
5 8 OFF
wenn das Modul die erste
7 8 Kommunikation vom
MASTER abwartet OFF Zustand ROT ON
INPUT ;
BLINKEND bei %usgang in Erwartung
1 2 Fuhrt die FF
OssDMe  WE NORMALBETRIEB | wenn die Konfiguration Tabelle auf RESTART Zustand
cLean | = kein INPUT oder OUTPUT OFF der Signale OUTPUT
1 erfordert ¥
status N Es blinkt nur die NODE_SELO/1 CRuN Blinkend
ON —— Nummer des INPUTS Ausaang ON KEIN Feedback
Ms-18-02 wenn die Konfiguration Ae ehl S mit dem falschen gang
INPUT oder OUTPUT ”Sfc uss Anschluss
erfordert R
S - Tabelle 20 - Dynamische Ansicht
yARY LGV

Abbildung 11 -
MS-18-02

Deutsch
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MODULAR SAFETY INTEGRATED CONTROLLER MS

EEE
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di-sori

MODUL MS-I8 (ABBILDUNG 12)

NN
LED
#idi-soric BEDEUTUNG RUN IN FAIL EXT FAIL SEL IN1+-8
VRN GRUN ROT ROT ORANGE GELB
FAI%QNE ﬂ Einschalten - EingangsTEST ON ON ON ON ON
0 1
SELI: Tabelle 21 - Ausgangsansicht
1 2
IN
3 4
5 6 LED
T T BEDEUTUNG RUN IN FAIL EXT FAIL SEL IN1+-8
GRUN ROT ROT ORANGE GELB
OFF
wenn das Modul die erste
Kommunikation vom MASTER OFF Zustand
abwartet ) ) INPUT
NORMALBETRIEB | BLINKEND - F“'H:rds"i’— :‘;'If’ee"e
MS-I8 wenn die Konfiguration kein INPUT NODE SgELO/l
oder OUTPUT erfordert ON Es blinkt nur die INPUT-
ON falschen externen Nummer mit dem falschen
wenn die Konfiguration INPUT oder Anschluss erfasst Anschluss
D) ) ) OUTPUT erfordert

Abbildung 12 - MS-18

Tabelle 22 - Dynamische Ansicht
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MODULAR SAFETY INTEGRATED CONTROLLER MS

MODUL MS-112-T8 (ABBILDUNG 13)

Deutsch

217217217
LED
i di- i BEDEUTUNG RU"N IN FAIL EXT FAIL SEL IN1:-12
o GRUN ROT ROT ORANGE GELB
C R Einschalten - EingangsTEST ON ON ON ON ON
N B
FA""OW ?ﬁ(’ Tabelle 23 - Ausgangsansicht
SEL >i_i3
1 2
IN LED
. i BEDEUTUNG RUN IN FAIL EXT FAIL SEL IN1+12
e S GRUN ROT ROT ORANGE GELB
% . OFF
g 10 wenn das Modul die erste
Kommunikation vom MASTER OFF Zustand
Mo abwartet INPUT
NORMALBETRIEB BLINKEND Fiihrt dle Tabelle
) ) . . OFF der Signale
wenn die Konfiguration kein INPUT NODE_SELO/1
oder OUTPUT erfordert - . .
ON Es blinkt nur die INPUT-
MS-112-T8 ON falschen externen Nummer mit dem falschen
wenn die Konfiguration INPUT oder Anschluss erfasst Anschluss
OUTPUT erfordert
Tabelle 24 - Dynamische Ansicht
COED0)0)

Abbildung 13 -

MS-112-T8
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MODULAR SAFETY INTEGRATED CONTROLLER MS

= di-sori

Ny

MODUL MS-116 (ABBILDUNG 14)

NN
LED
BEDEUTUNG RUN IN FAIL EXT FAIL SEL IN1+-16
di 5 GRUN ROT ROT ORANGE GELB
: dI-SOoric
o Einschalten - EingangsTEST ON ON ON ON ON
5] n
e Tabelle 25 - Ausgangsansicht
o 1
SEL K
e 3 LED
o S BEDEUTUNG RUN IN FAIL EXT FAIL SEL IN1+16
e S GRUN ROT ROT ORANGE GELB
Vs OFF
s 10 wenn das Modul die erste
s o Kommunikation vom MASTER OFF Zustand
A W abwartet ) _ INPUT
15 16 ) . . . OFF der Signale
wenn die Konfiguration kein INPUT
oder OUTPUT erfordert NODE_SELO/1
MS-I16 ON Es blinkt nur die INPUT-
ON falschen externen Nummer mit dem falschen
wenn die Konfiguration INPUT oder Anschluss erfasst Anschluss
OUTPUT erfordert
e ) () ) Tabelle 26 - Dynamische Ansicht

Abbildung 14 -
MS-116
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MODULAR SAFETY INTEGRATED CONTROLLER MS
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Abbildung 15 - MS-02

MODUL MS-02 (ABBILDUNG 15)

LED
BEDEUTUNG RUN IN FAIL EXT FAIL SEL 0SSsD1/2 CLEAR1/2 STATUS1/2
GRUN ROT ROT ORANGE ROT/GRUN GELB GELB
Einschalten - EingangsTEST ON ON ON ON Rot ON ON
Tabelle 27 - Ausgangsansicht
LED
BEDEUTUNG RUN IN FAIL EXT FAIL SEL 0OSSD1/2 CLEAR1/2 STATUS1/2
GRUN ROT ROT ORANGE ROT/GRUN GELB GELB
OFF
wenn das Modul die erste ROT ON
Kommunikation vom MASTER bei Ausgang in Erwartung
abwartet Fiihrt die Tabell OFF auf RESTART
NORMALBETRIEB | BLINKEND OFF OFF u drér slf nzlee € Zustand
wenn die Konfiguration kein INPUT | Funk. OK | Funk. OK 9 OUTPUT
NODE_SELO/1 .
oder OUTPUT erfordert GRUN
g Blinkend
ON bei KEIN Feedback
wenn die Konfiguration INPUT oder Ausgang ON
OUTPUT erfordert

Tabelle 28 - Dynamische Ansicht
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MODULAR SAFETY INTEGRATED CONTROLLER MS

= di-sori

NN

i di-soric

ON RUN
-] ]

FAIL%E

SELImE

i 2
ossmgy q;
1 2
CLEAR
1 2
STATUS
3 4
OssDME  ME
3 4
CLEAR
3
STATUS
MS-04
COE006)

Abbildung 16 - MS-O4

MODUL MS-04 (ABBILDUNG 16)

LED
BEDEUTUNG RUN IN FAIL EXT FAIL SEL 0SsD1/4 CLEAR1/4 STATUS1/4
GRUN ROT ROT ORANGE ROT/GRUN GELB GELB
Einschalten - EingangsTEST ON ON ON ON Rot ON ON
Tabelle 29 - Ausgangsansicht
LED
BEDEUTUNG RUN IN FAIL | EXT FAIL SEL 0SSD1/4 CLEAR1/4 STATUS1/4
GRUN ROT ROT ORANGE ROT/GRUN GELB GELB
OFF wenn das Modul die erste
Kommunikation vom MASTER ROT ON
abwartet bei Ausgang | in Erwartung auf
OFF Fuhrt die Tabelle OFF RESTART
NORMALBETRIEB | g} [NKEND wenn die Konfiguration Funk. OFF der Signale Zustand
kein INPUT oder OUTPUT erfordert oK Funk. OK NODE_SELO/1 CRON OuTPUT
ON wenn die Konfiguration INPUT bei KEIllg\l“?(!_(:dnbdack
oder OUTPUT erfordert Ausgang ON

Tabelle 30 - Dynamische Ansicht
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i di-soric

MODULAR SAFETY INTEGRATED CONTROLLER MS

Abbildung 17 - MS-OR4

217017217

i#Hdi-soric

ON RUN
| 1]
e M
T ™
0 1
SELIME
1 2
0ssD QE 15
1 2
CLEAR
1 2
STATUS

3 4
0SSD = !E
3 4
CLEAR

3
STATUS

MS-04

CE0) )

MODUL MS-OR4 (ABBILDUNG 17)

Konfiguration INPUT
oder OUTPUT vom
Modul erfordert

mit Offnerkontakt

LED
BEDEUTUNG RUN IN FAIL EXT FAIL SELO/1 RELAY 1/4 CLEAR1/4
GRUN ROT ROT ORANGE ROT GRUN GELB
Einschalten -
EingangsTEST ON ON ON ON Rot ON
Tabelle 31 - Ausgangsansicht
LED
BEDEUTUNG RUN IN FAIL EXT FAIL SEL 0/1 RELAY 1/4 CLEAR1/4
GRUN ROT ROT ORANGE ROT GRUN GELB
OFF wenn das Modul
dleiers'te ROT ON
Kommunikation vom mit in Erwartung auf
MASTER abwartet SchlieRerkontakt RESTART
BLINKEND
wenn die OFF OFF Fihrt die Tabelle
NORMALBETRIEB Konfiguration kein Funktionsweise Funktionsweise der Signale
INPUT oder OUTPUT OK OK NODE_SELO/1 auf
vom Modul erfordert BLINKEND
ON GRUN Feedback externe
wenn die

Schiitze falsch

Tabelle 32 - Dynamische Ansicht
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i di-
MODULAR SAFETY INTEGRATED CONTROLLER MS Ny I Sorlc
MODUL MS-OR4S8 (ABBILDUNG 18)
0\ LED
BEDEUTUNG RUN IN FAIL EXT FAIL SEL0/1 RELAY 1/4 CLEAR1/4 | STATUS 1/8
e GRUN ROT ROT ORANGE ROT GRUN GELB GELB
i#di-soric
ON  RUN Einschalten -
" = EingangsTEST ON ON ON ON Rot ON ON
e S
sl e Tabelle 33 - Ausgangsansicht
RELAY é} EE
1 2
CLEAR
ails LED
RELAY q; QE
3 a BEDEUTUNG RUN IN FAIL EXT FAIL SELO/1 RELAY 1/4 CLEAR1/4 STATUS 1/8
s GRUN ROT ROT ORANGE ROT GRUN GELB GELB
STATUS . 4
STATUS 2 8 OFF
7 8 wenn das Modul die erste
STATUS o ON
Kommunikation vom ROT in Erwartun
it Schli g
MS-OR4-S8 MASTER abwartet mit SchlieRerkontakt auf RESTART
Fuhrt die
FUNZIONAMENTO BLINKEND OFF OFF Tabelle der Gibt den
NORMALE wenn die Konfiguration kein | Funktionsweise | Funktionswei Signale Zustand der
OO INPUT oder OUTPUT vom OK se OK NODE_SELO/1 Ausginge an
Modul erfordert auf BLINKEND
Abbildung 18 - ON ~ GRUN Feedback
MS-OR458 wenn die Konfiguration mit Offnerkontakt externe Schiitze
INPUT oder OUTPUT vom falsch
Modul erfordert

Tabelle 34 - Dynamische Ansicht
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i di-soric

MODULAR SAFETY INTEGRATED CONTROLLER MS

MODULE MS-V0, MS-V1, MS-V2 (ABBILDUNG 19)

LED
BEDEUTUNG ON RUN IN FAIL ‘ EXT FAIL SEL ENC* PROX SH
AN OO GRUN GRUN ROT ROT ORANGE GELB GELB GELB
Einschalten -
EingangsTEST ON ON ON ON ON ON ON ON
. d-sode Hdi-soric Tabelle 35 - Ausgangsansicht
ON RUN ON  RUN
| £ 4 ]
e F ok F iR
I senE M BEDEUTUNG ON RUN IN FAIL EXT FAIL SEL ENC* PROX SH
- GRUN GRUN ROT ROT ORANGE GELB GELB GELB
2 OFF
Modul wartet OFF
- e die erste Achse im Range der
g " Kommunkation Normalgeschwindigkeiten
von MS-1 ab
e 3 PROX - BLINKEND
ot 1 2 o i 2 D|e
Konfiguration . .
g Fithrt die ON ON ON
Ms-vt - ON erfordert kein OFF OFF Tabelle der Encoder Proximity Achse im Standstill
NORMALBETRIEB Modul INPUT oder Funktionsweise Funktionsweise Signale angesch|055en angesch|055en
versorgt | OUTPUT vom OK OK NODE und in Betrieb | und in Betrieb
Modul SELO/1 auf
WOV (V]IS TEN)
ON
Die
. Konfiguration BLINKEND
Abbildung 19 - MS-V1, MS-V2 erfordert Achse im Range der
INPUT oder Normalgeschwindigkeiten
OUTPUT vom
Modul

Tabelle 36 - Dynamische Ansicht
* AUF MODUL MS-VO NICHT VORHANDEN
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i di-soric

MODULE MS-R2 (ABBILDUNG 20), MS-R4 (ABBILDUNG 21)

D) 72172178174
LED
BEDEUTUNG 0SsD1
i# di-soric i di-soric CGRUN
NORMALBETRIEB ON mit dem Ausgang aktiviert
Tabelle 37 - MS-R2 - Dynamische Ansicht
LED
BEDEUTUNG 0ssD1 0SSD2
GRUN GRUN
NORMALBETRIEB ON mit dem Ausgang aktiviert
Tabelle 38 - MS-R4 - Dynamische Ansicht
oo ok &
MS-R2 MS-R4
(6D (D)0

Abbildung 20-MS-R2  Abbildung 21-MS-R4
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i di-soric

DEFEKTDIAGNOSE

MODULAR SAFETY INTEGRATED CONTROLLER MS

MODUL MASTER MS-1 (ABBILDUNG 22)

LED
(12172178
BEDEUTUNG RUN IN FAIL EXT FAIL COM IN1+-8 | ENA OSSD1/2 CLEAR1/2 | STATUS1/2 ABHILFE
GRUN ROT ROT ORANGE GELB | BLAU ROT/GRUN GELB GELB
2- oder 3- .
L Interner Defekt | OFF | maliges OFF OFF OFF | OFF Rot OFF OFF Das Modul zur Reparatur bei
i# di-soric - Di-soric einsenden
Blinken
ON RUN .
= m 4-maliges Blinken . Anschlu§se 0SSD1/2
g B Fehler OSSD- off | 4-maliges | OFF OFf | off | (nurdiedem in Fail OFF OFF |- Bieibt das Problem
com %Ag Ausgdnge Blinken befindlichen Ausgang bestehen MS-1 bei Di-soric
entsprechende LED) -
zur Reparatur einsenden
e Fehler Sl " Blerbt das problem "
3 i Kommunikation OFF Bli kg OFF OFF OFF OFF OFF OFF OFF b h bei Di .
mit Slave inken estehen MS-1 bei Di-soric
8 o zur Reparatur einsenden
7 8 Fehler « Das System wieder starten
Slavemodul OFF ON OFF OFF OFF OFF OFF OFF OFF » Kontrollieren, welches
Modul sich in FAIL befindet
1, &
et S 6-maliges 6.
1 2 Fehler MS-CM OFF . OFF -maliges OFF OFF OFF OFF OFF MS-CM ersetzen
CLEAR Blinken .
T Blinken
STATUS
Tabelle 39 - Diagnostik MS-1
MS-1
ICE) )

Abbildung 22-MS-1
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MODULAR SAFETY INTEGRATED CONTROLLER MS

Hd

I-SO¥ri

78178178174

i di-soric

ON  RUN
| ]
N BXT
FALNE SHE
0 1
SEL
1 2
N
A
5 ]
7 8
(5 2
ossDWE  E
1 2
CLEAR
1
STATUS
MsS-18-02
PP IES18S

Abbildung 23 -
MS-18-02

MODUL MS-18-02 (ABBILDUNG 23)

LED
BEDEUTUNG RUN IN FAIL EXT FAIL SEL IN1+8 0SSD1/2 CLEAR1/2 | STATUS1/2 ABHILFE
GRUN ROT ROT ORANGE GELB ROT/GRUN GELB GELB
2—;_(:Ier « Das Modul zur
Interner Defekt OFF . OFF OFF Rot OFF OFF Reparatur bei Di-soric
il e einsenden
Blinken
« Firmware-Version nicht
5- 5- 5_maliges 5 5_maliges mit MS-1 kompatibel,
Kompatibilitatsfehler OFF maliges OFF maliges Blinkgn -maliges Blinkgn zur Aktualisierung der
Blinken Blinken Blinken FW bei Di-soric
einsenden.
4-maliges Blinken . Anschlu_sse 0SsSD1/2
4- (nur die dem in Fail kontrollieren
« . R * Bleibt das Problem
Fehler OSSD-Ausginge OFF maliges OFF OFF befindlichen OFF OFF .
i . ) bestehen MS-18-02 bei
Blinken bt d Ausgang P
gibt die Di-soric zur Reparatur
physische entsprechende LED) cinsenden
Adresse des -
Moduls an » Das System wieder
5- starten
Fehler Kommunikation . * Bleibt das Problem
mit Master OFF m‘-fl“ges OFF OFF OFF OFF OFF bestehen MS-18-02 bei
Blinken N h
Di-soric zur Reparatur
einsenden
» Das System wieder
Fehler auf anderem OFF ON OFF OFF OFF OFF OFF . SKtc?r:?:gIIieren welches
Slave oder auf MS-1 S
Modul sich in FAIL
befindet
Anderen Slave desselben 5- 5- » Die Adresse des
Typs mit derselben OFF maliges maliges OFF OFF OFF OFF Moduls dndern (siehe
Adresse erfasst Blinken Blinken Absatz NODE SEL)
. . 3- . * Das Modul zur
Fehler im Stromkreis fiir A 3-maliges A,
Knotenerkennung OFF mijlllges OFF Blinken OFF OFF OFF OFF Rgparatur bei Di-soric
Blinken einsenden

Tabelle 40 - Diagnostik MS-18-02
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MODULAR SAFETY INTEGRATED CONTROLLER MS

Deutsch

MODUL MS-I8 (ABBILDUNG 24)

NN
LED
BEDEUTUNG RUN IN FAIL EXT FAIL SEL IN1+8 ABHILFE
e, GRUN ROT ROT ORANGE GELB
2- oder 3- A .
Dl!“ RLnjsN Interner Defekt OFF maliges OFF OFF Qas M?deI zur Reparatur bei Di-soric
N Blinken einsenden
e
s 1 5-maliges 5-maliges | Firmware-Version nicht mit MS-1
SELIME Kompatibilititsfehler OFF nallg OFF nallg kompatibel, zur Aktualisierung der
Blinken Blinken i o
) ) FW bei Di-soric einsenden.
g pe p?llybstisdclﬁe « Das System wieder starten
Fehler Kommunikation 5-maliges « Bleibt das Problem bestehen MS-I18
3 4
mit Master OFF Blinken OFF Adresse des OFF bei Di-soric zur Reparatur
g i Moduls an )
einsenden
7 8 Fehler auf anderem * Das System wieder starten
Slave oder auf MS-1 OFF ON OFF OFF . !(ontrolllergn, welches Modul sich
in FAIL befindet
Anderen Slave desselben Typs OFF 5-maliges 5-maliges OFF « Die Adresse des Moduls dndern
mit derselben Adresse erfasst Blinken Blinken (siehe Absatz NODE SEL)
Fehler im Stromkreis fir OFF 3-maliges OFF 3-maliges OFF » Das Modul zur Reparatur bei Di-soric
Knotenerkennung Blinken Blinken einsenden
MS-18
Tabelle 41 - Diagnostik MS-18
SIS

Abbildung 24 -

MS-18
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MODULAR SAFETY INTEGRATED CONTROLLER MS

= di-sori

MODUL MS-112-T8 (ABBILDUNG 25)

7217217217
LED
i di-soric BEDEUTUNG RUN IN FAIL EXT FAIL SEL IN1+12 ABHILFE
ON RUN GRUN ROT ROT ORANGE GELB
] =
2- oder 3- A .
IN -
FALIME % Interner Defekt OFF maliges OFF OFF Das Modul zur Reparatur bei Di-soric
5 T i einsenden
s e Blinken
. . « Firmware-Version nicht mit MS-1
T 5-maliges 5-maliges . L .
. - Kompatibilitatsfehler OFF Blinken OFF Blinken kqmpgtlb_el, zur Aktualisierung der FW bei
IN ; ; Di-soric einsenden.
gibt die
a a4 ; ;
. _ n physische « Das System wieder starten
T T Fehler Kommunikation OFF el OFF Adresse des OFF * Bleibt das Problem bestehen MS-112-T8
mit Master Blinken an . .
Moduls an bei Di-soric zur Reparatur einsenden
? . Fehler auf anderem » Das System wieder starten
g 10 Slave oder auf MS-1 OFF ON OFF OFF . Kontrollleren, welches Modul sich in FAIL
TR befindet
Anderen Slave desselben Typs mit OFF 5-maliges 5-maliges OFF » Die Adresse des Moduls dndern (siehe
derselben Adresse erfasst Blinken Blinken Absatz NODE SEL)
Fehler im Stromkreis fir OFF 3-maliges OFF 3-maliges OFF « Das Modul zur Reparatur bei Di-soric
Knotenerkennung Blinken Blinken einsenden
MS-112-T8
Tabelle 42 - Diagnostik MS-116
GO

Abbildung 25 -
MS-112-T8
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=== d I T sorlc MODULAR SAFETY INTEGRATED CONTROLLER MS

MODUL MS-116 (ABBILDUNG 26)

al78178178:
LED
BEDEUTUNG RUN IN FAIL EXT FAIL SEL IN1+16 ABHILFE
= = GRUN ROT ROT ORANGE GELB
i di-soric 2- oder 3-
ov A Interner Defekt OFF maliges Blinken OFF OFF Das Modul zur Reparatur bei Di-soric einsenden
! £ S 5-maliges 5-maliges » Firmware-Version nicht mit MS-1 kompatibel, zur
FAI% %}4‘\ Kompatibilitatsfehler OFF Blinken OFF Blinken Aktualisierung der FW bei Di-soric einsenden.
b a Fehler Kommunikation : ibt die * Das System wieder starten
. OFF -maliges OFF g1ot OFF * Bleibt das Problem bestehen MS-116 bei Di-soric
: 5 mit Master Blinken physische R ) d
- Adresse des zur Reparatur einsenden
3 4 Fehler auf anderem Moduls an » Das System wieder starten
8 T Slave oder auf MS-1 OFF e OFF OFF » Kontrollieren, welches Modul sich in FAIL befindet
8 8 Anderen Slave 5 5
desselben Typs mit P - + Die Adresse des Moduls d@ndern (siehe Absatz
3 10 derselben Adresse OFF I;nliilll(%ﬁs l?liilll(geis OFF NODE SEL)
™ 7N erfasst
13 14 i?\r:)lfern:;?kitr:zrnkt_;els fur OFF 3;1?:&?:5 OFF S_Bw:ll(lg:s OFF « Das Modul zur Reparatur bei Di-soric einsenden
15 16
MS-116 Tabelle 43 - Diagnostik MS-112-T8
(000

Abbildung 26 -
MS-116
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= di-sori

MODULAR SAFETY INTEGRATED CONTROLLER MS

MODULE MS-02, MS-0O4 (ABBILDUNG 27)

LED
BEDEUTUNG RUN IN FAIL EXT FAIL SEL 0SSD1/4 CLEAR1/4 STATUS1/4 ABHILFE
GRUN ROT ROT ORANGE ROT/GRUN GELB GELB
DD DT 2= oder
Interner Defekt OFF 3-maliges OFF Rot OFF OFF Ea_sé\{lodull zur Rep(.jaratur
Blinken ei Di-soric einsenden
i# di-soric = di i « Firmware-Version nicht
s Ok wmdi-soric . . 5 . mit MS-1 kompatibel,
ON  RUN ON  RUN Kompatibilitatsfehler OFF SBT?:II(EJ:S OFF SB:?:II(E’:S -maliges SB:?:II(?:S zur Aktualisierung der
| T N g Blinken FW bei Di-soric
rmq% %;» FAIL}E‘E -1*!;. einsenden.
B d SEL . . » Anschliisse OSSD1/2
4-maliges Blinken kontrollieren
4-maliges (nur die dem in Fail » Bleibt das Problem
: . Fehler OSSD-Ausgdnge OFF Blinken OFF be::]nscg;ﬂ;en OFF OFF bestehen MS-02 / 4 bei
0550»1? :;— entsprechende LED) D_l—sorlc zur Reparatur
CLEAR einsenden
sus ' C gibt die « Das System wieder
Fehler Kommunikation 5. physische . Etlgirtt)et!r::las Problem
0550‘1,;(» 2(5 DSSD?“I;» f"- mit Master OFF _I;n"?llll(geis OFF Aagzsjli iis OFF OFF OFF bestehen MS-02 / 4 bei
cear o cean” -t Di-soric zur Reparatur
1 2 3 a4 einsenden
STATUS STATUS
» Das System wieder
MS-02 MS-04 starten
Fehler auf anderem OFF ON OFF OFF OFF OFF « Kontrollieren, welches
Slave oder auf MS-1 R
Modul sich in FAIL
befindet
SR OSIOW) (e ) Anderen Slave desselben 5 5 » Die Adresse des Moduls
Typs mit derselben OFF -maliges -maliges OFF OFF OFF andern (siehe Absatz
) Adresse erfasst Blinken Blinken NODE SEL)
Abbildung 27 - MS-O2 / MS-O4 .
Stromversorgung fehlt auf ON OFF ON Rot Blinken Zustand * Klemme 13 und 14 bis
0OSSD 3,4 (nur MS-04) -maliges Blinken OUTPUT 24VDC SchlieRen
Kurzschluss oder Uberlast  Uberpriifen Anschliisse
STATUS OUTPUT OFF o o OFF OFF OFF STATUS OUTPUT
" 3 3 * MS-0O2/4 bei Di-soric
SDtt:_)t:aukr;?ozgicKhr:I)ttﬁ: OFF -maliges OFF -maliges Zustand ZculfltEaATzd Blinken zur Reparatur
9 Blinken Blinken OuTPUT einsenden
Tabelle 44 - Diagnostik
MS-02/MS-04
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MODULAR SAFETY INTEGRATED CONTROLLER MS

MODUL MS-OR4 (aBBILDUNG 28)

Deutsch

LED
OO T)
BEDEUTUNG RUN IN FAIL EXT FAIL SELO/1 RELAY 1/4 CLEAR1/4 ABHILFE
GRUN ROT ROT ORANGE ROT GRUN GELB
PP 2- oder 3- i
Siesoric Interner Defekt OFF maliges OFF Rot OFF giz;\fﬁd;lnig;g:r?arawr bei
oéu RlilﬂN Blinke
FAIL;g} i‘% » Firmware-Version nicht mit
o S 5-maliges DT q 5-maliges MS-1 kompatibel, zur
SELHE  NE Kompatibilitdtsfehler OFF Blinken OFF 5-maliges Blinken Blinken Aktualisierung der FW bei
Di-soric einsenden.
RELAY “&F lafr 4-maliges Blinken
1 3 4-maliges (nur die dem in Fail « Bleibt das Problem bestehen,
CLEAR Fehler Relaisausgdnge OFF Blinkgn OFF P OFF MS-OR4 bei Di-soric zur
3 4 gang Reparatur einsenden
RELAY ME entsprechende LED)
CLEAR - " Gibt die
5-maliges physische » Das System wieder starten
Fehler Kommunikation Blinken Adresse des « Bleibt das Problem bestehen,
mit Master OFF OFF Moduls an OFF OFF MS-18-02 bei Di-soric zur
Reparatur einsenden
Fehler auf anderem » Das System wieder starten
Slave oder auf MS—1 OFF ON OFF OFF OFF * Kontrollieren, welches Modul
sich in FAIL befindet
MS-OR4
ﬁnderlebn SI_.';\_ve it 5-maliges 5-maliges « Die Adresse des Moduls
esselben Typs mi Blinken Blinken 5 i
derselben Adresse OFF OFF OFF asré(;l_ern (siehe Absatz NODE
erfasst )
( )( )“ ) ) . .
— 4-maliges Blinken . ,
ek s | ON (nur die dem in Fai bfindlchen | * Srchlbese 36,7, 8
Ausgang entsprechende LED)
Abbildung 28 - Fehler auf OFF 3-maliges OFF 3-maliges OFF OFF « Interner Defekt, zur Reparatur
MS-OR4 Knotenerfassungskreis Blinken Blinken bei Di-soric einsenden.

Tabelle 45 - Diagnostik MS-OR4
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MODULAR SAFETY INTEGRATED CONTROLLER MS

= di-sori

217817817

#di-soric

ON  RUN
5] ]
e e
0 1
SELZNE Wt
! 2
RELAY WE  HWE
1 2
CLEAR
3 4
SOR S
3 a4
CLEAR
1 2
STATUS
3 4
STATUS
5 6
STATUS
7 8
STATUS
MS-OR4-S8
GGG

Abbildung 29 -
MS-OR4S8

MODUL MS-OR4S8 (ABBILDUNG 29)

LED
BEDEUTUNG RUN IN FAIL EXT FAIL SEL 0/1 RELAY 1/4 CLEAR1/4 | STATUS1/8 ABHILFE
GRUN ROT ROT ORANGE ROT GRUN GELB GELB
2- oder .
. Das Modul zur Reparatur bei
Interner Defekt OFF 3—rr_|aI|ges OFF Rot OFF Di-soric einsenden
Blinken
« Firmware-Version nicht mit
I 5-maliges _ . . 5-maliges 5-maliges MS-1 kompatibel, zur
Kompatibilitatsfehler OFF Blinken OFF s-maliges Blinken Blinken Blinken Aktualisierung der FW bei
Di-soric einsenden.
4-maliges Blinken * Bleibt das Problem
. - 4-maliges (nur die dem in Fail bestehen, MS-OR4S8 bei
Fehler Relaisausgénge OFF Blinken OFF befindlichen Ausgang OFF OFF Di-soric zur Reparatur
entsprechende LED) einsenden
Gibt die » Das System wieder starten
A _ . physische * Bleibt das Problem
E:eiltillt\angls(&r:\mumkatlon OFF SB“‘:II('?:S OFF Adresse des OFF OFF OFF bestehen, MS-18-02 bei
Moduls an Di-soric zur Reparatur
einsenden
» Das System wieder starten
Ef;‘lgro?jléf'zn(:el\ll’lirfl OFF ON OFF OFF OFF OFF » Kontrollieren, welches
v u Modul sich in FAIL befindet
Anderen Slave ;

. . . » Die Adresse des Moduls
desselben Typs mit OFF 5—n:la||ges S_n:'allges OFF OFF OFF andern (siehe Absatz
derselben Adresse Blinken Blinken

NODE SEL)
erfasst

. . 4-maliges Blinken ,
E:;:i:):it::l:(eai:bgrizui ON OFF 4;:?:&'3:5 (nur die dem in Fail befindlichen OFF : /I?gritcrcjllfisesrir?’ 67,8
9 Ausgang entsprechende LED)
. . * Interner Defekt, zur

Fehler auf . OFF 3-maliges OFF 3-maliges OFF OFF OFF Reparatur bei Di-soric
Knotenerfassungskreis Blinken Blinken .

einsenden
Kurzschluss oder ; 5
- Zustand Zustand . » Anschlisse der Ausgiange
Uberlast auf -Status OFF OFF ON OFF ST CLEAR Blinken kontrollieren

Output

Tabelle 46 - Diagnostik MS-OR458
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i di-soric

MODULAR SAFETY INTEGRATED CONTROLLER MS

O\ )

i#di-soric

ON  RUN
@ m
seu.egr- l
ENC
1
A
PROX
q 2
SH
MS-v1
(WPISPIEP IS,

217174178

# di-soric

ON RUN
<) ]
=
1
SECEE EE
ENC
2
ENC
1
) 2
PROX
1 2
SH
MS-V2
(EVIGVIEPIES)

Abbildung 30 - MS-V1I,
MS-v2

MODULE MS-VO0, MS-V1, MS-V2 (ABBILDUNG 30)

LED
BEDEUTUNG RUN IN FAIL EXT FAIL SEL ENC* PROX SH ABHILFE
GRUN ROT ROT ORANGE GELB GELB GELB
2-oder 3- » Das Modul zur
Interner Defekt OFF maliges OFF OFF OFF OFF Reparatur bei Di-soric
Blinken einsenden
* Firmware-Version nicht
5_maliges mit MS-1 kompatibel,
Kompatibilitatsfehler OFF na'ig OFF OFF OFF OFF zur Aktualisierung der
Blinken P -
FW bei Di-soric
einsenden
¢ E:éeEsr::Ch(:g:;érslt \:lvli(l:*zt 3 i « Uberpriifen Sie darauf,
’ - i -maliges ie richti
oFF | e rihtge Ansclus.
Konfiguration erfordert Ein a?n sfrequenz
« Encoder externer Fehler gangsireq ’
Gibt die » Encoder wechseln
Funktionsstorung 3-maliges physische 3-maliges « Das Modul zur
Encoder OFF Blinken OFF Adresse des Blinken OFF OFF Reparatur bei Di-soric
Moduls an einsenden
o Proximity nicht )
angeschlossen, aber . . » Uberprufen Sie darauf,
von der Konfiguration 3-maliges —maliges die richtige Anschluss.
erfordert OFF OFF Blinken OFF Blinken OFF « Uberpriifen Sie die
* Proximity externer Eingangsfrequenz.
Fehler
* Proximity wechseln
Funktionsstorung 3-maliges 3-maliges » Das Modul zur
Proximity OFF Blinken OFF OFF Blinken OFF Reparatur bei Di-soric
einsenden
Anderen Slave desselben . . * Die Adresse des
Typs mit derselben OFF S_BT?:II(E:]:S Séw:ll(lg:s OFF OFF OFF Moduls dndern (siehe
Adresse erfasst Absatz NODE SEL)
. . * Interner Defekt, zur
Fehler auf 3-maliges 3-maliges A
Knotenerfassungskreis OFF Blinken OFF Blinken OFF OFF OFF Eienpsir:\élé; bei Di-soric

Tabelle 47 - Diagnostik MS-VO/MS-V'1/MS-V2

* AUF MODUL MS-VO NICHT VORHANDEN
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| [z}
#di-so
MODULAR SAFETY INTEGRATED CONTROLLER MS Ny l rlc

SOFTWARE MS SAFETY DESIGNER

Die Software "MS SAFETY DESIGNER" gestattet die Konfiguration eines logischen
Anschlussplans zwischen MS (Master+Erweiterungen) und den Bauteilen der zu
realisierenden Anlage.

Die Sicherheitsvorrichtungen, die Teil der Anlage sind, werden also von MS und seinen
SLAVE-Modulen Giberwacht und gesteuert.

Uber eine vielseitige graphische Schnittstelle ist MS-SD in der Lage, die verschiedenen
Bauteile miteinander in Verbindung zu bringen. Sehen wir im Anschluss wie:

INSTALLATION DER SOFTWARE

HARDWARE-VORAUSSETZUNGEN FUR DEN ANZUSCHLIESSENDEN PC

* RAM-Speicher: 256 Mbyte
(ausreichend fir den Betrieb von Windows XP SP3 + Framework 4.0)

» Festplatte: Freier Speicherplatz > 500Mbyte
e USB-Anschluss : 1.1, 2.0 oder 3.0
* CD-ROM-Lesegerat

SOFTWARE-VORAUSSETZUNGEN FUR DEN ANZUSCHLIESSENDEN PC

Windows XP mit installiertem Service Pack 3 (oder hohere BS).

=» Auf dem Computer muss Microsoft Framework 4.0 vorhanden sein (oder hoher).

WIE MS-SD INSTALLIERT WIRD

* Die Installations-CD einlegen;
» Abwarten, dass das selbst startende Installationsprogramm den SETUP der SW verlangt;

Alternativ dazu den Pfad D:/ verfolgen;
e Doppelklick auf die Datei SetupDesigner.exe;

Nach erfolgter Installation erscheint ein Fenster, das um das SchlieRen des Setup-
Programms bittet.

GRUNDKENNTNISSE

Wurde die Installation korrekt abgeschlossen, erstellt MS-SD ein Symbol auf dem Desktop.

Zum Starten des Programms auf dieses Symbol doppelklicken. =>§ ;

Es erscheint die folgende Ausgangsansicht:
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= di-soric

&) di-soric Safety Designer: Projekt
Datei

MODULAR SAFETY INTEGRATED CONTROLLER MS

Projekt Aenderung Kommunikation Optionen ?

fdi-soric 2% HEI 7/ SEO MO = R @fm-tene 2 X &

@2 L% | 8
~ ) Objekte

LIBX

€

~) Eigenschaft
) Input
) Speed Control

v Output

v | Hinweise

~ ) Operator
) Logiken
) Speicher
) Guard Lock
) Zaehler
) Timer
) Muting

) Sammelband »

~) Konfiguration
MS-1 Master 8 Eingaenge...

Visuelle Konfiguration

] 100 %

MS-Module: Nicht vorhanden Status: Nicht angeschlossen  Ver.: 1.3.3.1

Abb. 31
Ab hier kann der Benutzer sein Projekt erstellen.

Deutsch
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MODULAR SAFETY INTEGRATED CONTROLLER MS Ny I rlc

DIE STANDARD-SYMBOLLEISTE

In Abb. 32 wird die Standard-Symbolleiste dargestellt und im Anschluss die Bedeutung der
Symbole aufgelistet:

i di-soric d A HEIZ VS EO BAL W B @fim-Nme 2 X & | @
Abb. 32

1-> NEUES PROJEKT ERSTELLEN

KONFIGURATION ANDERN (Zusammensetzung der verschiedenen Module)

N
I
\%

£

3-> Al BENUTZERPARAMETER ANDERN (Name, Unternehmen, etc.)

‘d PROJEKT SPEICHERN
5-> “<_ EIN BESTEHENDES PROJEKT LADEN (Auf der Festplatte gespeichert)
=
PROJEKTPLAN DRUCKEN
7 -> " DRUCKVORSCHAU
8 > DRUCKBEREICH

9 -> = REPORT DRUCKEN

10 -> UNDO (LOSCHUNG DER LETZTEN BEFEHL)
b .
11 > REDO (WIEDERHERSTELLEN DER LETZTE LOSCHUNG)
12 -> VALIDIERUNG DES PROJEKTS
~
13 -> VERBINDUNG MIT MS
14 -> = PROJEKT AN MS SENDEN
15 -> @ VERBINDUNG MIT MS UNTERBRECHEN
16 -> \ EIN BESTEHENDES PROJEKT LADEN (Auf der MS)
A
17 -> L MONITOR (Status der I/O in Echtzeit - Grafik)
18 -> % MONITOR (Status der 1/0 in Echtzeit - Textlich)

19 -> D PROTOKOLL-DATEIEN LADEN

20 -> SYSTEMKONFIGURATION ANZEIGEN
21-> ' KENNWORT ANDERN

22 -> Y HELP ON-LINE

23 -> ‘. KENNWORT WIEDERGEWINNUNG
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AUSWAHL DES KNOTENS (zwischen 0 und 3)

i di-soric

DIE TEXT-SYMBOLLEISTE

MODULAR SAFETY INTEGRATED CONTROLLER MS

Optional kann der Anwender der TEXT-SYMBOLLEISTE aktivieren (Drop-Down).

Datei Projekt Aenderung Kommunikation Optionen ?
| 11 ]

i di-soric s HEIV/ v SEO MAOS B @ Fm-tame 2 X & @
Abb. 33

ERSTELLEN EINES NEUEN PROJEKTS (KONFIGURATION DES SYSTEMS)

Durch Auswahlen des Symbols in der Standard-Symbolleiste beginnt ein neues
Projekt. Es erscheint die Bitte um Identifizierung des Benutzers (Abb. 34).

Datei Projekt Aenderung Kommunikation Optionen ?
| (1}
110

Hdi-soric (3¢ Ho=wn /ea /g

~ ) Objekte

& Projektinformationen

v ) Input

Firma VFirma \

Speed Control 7
Y pescSente Benutzer Name ‘
v ) Output Projektname Projekt |

v ) Hinweise

[ Ok ] [ Annullieren ]

Abb. 34
MS-SD schlagt dann ein Fenster vor, in dem nur das Modul MS-1 erscheint.
Der Benutzer hat die Moglichkeit, die erforderlichen Module zu seinem System

hinzuzufiigen, indem das Pull-down-Meni oben (Auswahl des Moduls) und unten,
Auswahl des diesem zuzuweisenden Knotens (0+4) verwendet wird.

AUSWAHL DES SLAVE-MODULS (das zur Konfiguration hinzugefiigt werden soll)

MS-1 MS-02

Zal7al7ala Azl

v | M5-0O4

v

a7l al 7

Eingange zugewiesen: ¢
Eingange verfligbar: 8
Ausgaenge: 8

Status: 8

Deaktiviert Laden von MS-M
.\

Abb. 35
Deaktiviert das Lesen aus dem MS-CM-Speicher
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MODULAR SAFETY INTEGRATED CONTROLLER MS ...

KONFIGURATION ANDERN (Zusammensetzung der verschiedenen Module)

Das Andern der Systemkonfiguration erfolgt iiber das Symbol - & . Es erscheint
erneut das Konfigurationsfenster (Abb. 35).

Benutzerparameter andern

-0

Das Andern der Benutzerparameter erfolgt iiber das Symbol . Es erscheint die
Bitte um Identifizierung des Benutzers (Abb. 36). Fiir diesen Vorgang ist es nicht
erforderlich, die Verbindung mit MS zu unterbrechen. Es wird im Allgemeinen verwendet,
wenn ein neuer Benutzer ein neues Projekt erstellen muss (auch indem ein zuvor
erstelltes verwendet wird.

Datei Projekt Aenderung Kommunikation Optionen ?
[T - - — S
i di-soric AT A I

~ ) Objekte &7 Projektinformationen [g]

v  Input F=
Firma Firma
v | Speed Control Benutzer Name
v | Output Projektname Projekt
©) Hinweise ( ok ] [ nnulieren ]

Abb. 36

DIE SYMBOLLEISTEN GEGENSTANDE - OPERATOREN - KONFIGURATION

Auf der linken und rechten Seite des Hauptfensters erscheinen vier groRe
Funktionsfenster (in Abb. 37):

W7 di-soric Safety Designer: Projekt

Datei Projekt Aenderung Kommunikation Optionen ?

Edi-soric. . [fef Hu=e®/ecn / SEQABAL S %@ fma-tame

2) Objekte ~) Eigenschaft
v Input
v | Speed Control

] —t Output

v | Hinweise

~ | Operator

v | Logiken

v | Speicher

v | Guard Lock

v | Zaehler

N s nnnnnnnpann
[ ER RN RR R RN RN RNRRL JI NN

~ | Konfiguration

MS-1  Master 8 Eingaenge...
3 pll MS-O2 Enweiterung 2 Ausga...
MS-O4 Erweiterung 4 Ausga...

~ | Visuelle Konfiguration

3 o4s 4
$1 #2 3

e I Trrrr o

u
MS-Module: Nicht vorhanden  Sfftus: Nicht angeschlossen  Ver.: 1.3.3.1%]
u|

Abb. 37
4
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#di-so
Ny I rlc MODULAR SAFETY INTEGRATED CONTROLLER MS

1 > FUNKTIONSFENSTER GEGENSTANDE

Enthalt die unterschiedliche Funktionsblocke, die unser Projekt bilden werden.
Diese Blocke sind in drei unterschiedliche Kategorien unterteilt:

- Eingdnge
- Ausgadnge
- Hinweise
2 > FUNKTIONSFENSTER OPERATOREN

enthdlt die unterschiedlichen funktionellen Blocke, die es gestatten, die
Komponenten des Punkt eins miteinander zu verbinden. Diese Blocke sind in
drei unterschiedliche Kategorien unterteilt:

- logische
- Muting
- Speicher
- Zahler
- Timer
3 > FUNKTIONSFENSTER KONFIGURATION
enthalt die Beschreibung der Zusammensetzung unseres Projekts.
4 > FUNKTIONSFENSTER KONFIGURATION (visuell)
enthalt die graphische Darstellung der Zusammensetzung unseres Projekts.

ZEICHNUNG DES PLANS

Nachdem die Zusammensetzung des Systems beschlossen wurde, kann der Benutzer mit
der Konfiguration des Projekts beginnen.

Der logische Anschlussplan wird mit der Technik des DRAG&DROP:

» Das gewilnschte Element wird aus den zuvor beschriebenen Fenstern ausgewahlt (in
den folgenden Absdtzen folgen detaillierte Erklarungen fir jeden einzelnen
Gegenstand) und in den Zeichnungsbereich gezogen.

e AnschlieBend wird durch Auswadhlen des Gegenstands das Fenster EIGENSCHAFTEN
aktiviert und die Felder je nach den erforderlichen Eigenschaften ausgefiillt.

e Ist es erforderlich, einen spezifischen numerischen Wert mit einem Slide einzugeben
(z.B. Filter), die Pfeiltasten links und rechts auf der Tastatur verwenden oder auf die
Seiten des Cursors des Slides klicken.

e Die Verbindungen unter den Gegenstinden erfolgen, indem die Maus Uber den
gewunschten Pin gebracht und dieser zu dem zu verbindenden gezogen wird.

e Erfordert der Plan die Funktion PAN (Verschieben des Arbeitsbereichs in das Fenster).
den zu verschiebenden Gegenstand auswadhlen und die Richtungspfeile auf der
Tastatur verwenden.

* Wenn Sie ein Gegenstand duplizieren mochten, diese auswahlen und Sie CTRL + C /
CTRL + V auf der Tastatur betatigen.

» Soll ein Gegenstand oder eine Verbindung gel6scht werden, diese auswdhlen und die
Taste CANC auf der Tastatur betatigen.
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i
T

rdi-soric

Mit der rechten Maustaste

ON BLOCK INPUT / OUTPUT

» Kopieren / Einfligen
* Ldschen
* Loschen alle belegten Pins

¢ Ausrichtung mit anderen Funktionsblocke (Mehrfachauswahl)

e Online-Hilfe
e Monitor-Modus: Show / Hide Eigenschaften-Fenster

» Der Baustein Status: Pin-Eingang aktivieren / deaktivieren logische Negation

ON BLOCK BETREIBER

» Kopieren / Einfligen
* Loschen

e Ausrichtung mit anderen Funktionsblocke (Mehrfachauswahl)

e Online-Hilfe

 Am Eingang Pin: aktivieren / deaktivieren logische Negation

e Monitor-Modus: Show / Hide Eigenschaften-Fenster

AN DEN KLEMMEN

e Ausrichtung mit anderen Blocken
ON Verbindung (Leitungen)

e Ldschen

e Zeigen Sie den vollstandigen Pfad der Verbindung (Netzwerk)

&7 di-soric Safety Designer: Project -

Dateiname: O:\...\0060345\schemate_sw\Project. msx
Datei Projekt Aenderung Kommunikation Optionen ?

i# di-soric a8 HE =

AT

SEQ A\ BAQN

% o Company - Name

~ ) Objekte

v | Input

v | Speed Control

BEREICH DER
ZEICHNUNG

MS-1  Master 8 Eingaenge...
MS-O2 Enweiterung 2 Ausga...
MS-04 Erweiterung 4 Ausga...

RSN EIGENSCHAFTEN —>
L| (v Hinweise ‘:HDQ :
~ ) Operator Input 1 (MS-1) /K17 B} g
v | Logiken 2 E
) Speicher
v ) Guard Lock FBK_RST1/K7 i E
) Zaehler \ s
<) Timer Ausgangspun :
) kt fiir den
~) Konfiguration Anschluss :
%

<[ "Eigenschaft

BEREICH DER

>

| 100 %

MS-Module: Nicht vorhanden Status: Nicht angeschlossen  Ver.: 1.3.3.1

Abbildung 38
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= di-soric

MODULAR SAFETY INTEGRATED CONTROLLER MS

PROJEKTBEISPIEL

In Abbildung 39 ist ein Projektbeispiel dargestellt, dass nur das Modul MS-1 verwendet, da
an zwei Sicherheitsblocke angeschlossen ist (E-GATE und E-STOP).

Auf der linken Seite sind in gelber Farbe die Eingdange von MS-1 (1,2,3) dargestellt, an die
die Kontakte der Sicherheitsbauteile anzuschlieRen sind. Die Ausgange von MS (von 1 bis
4) werden gemal der in E-GATE und E-STOP beschlossenen Bedingungen aktiviert (siehe
Absatz E-GATE - E-STOP).

Wird ein Block mit einem Mausklick ausgewahlt, wird rechts das FENSTER EIGENSCHAFTEN
aktiviert, mit dessen Hilfe die Parameter fur die Aktivierung und der Test der Blocke
konfiguriert werden (siehe Absatz E-GATE - E-STOP).

&7 di-soric Safety Designer: Project - Dateiname: O:\...\0060345\schemate_sw\Project. msx

Datei Projekt Aenderung Kommunikation Optionen ?

Eiidi_soric R S =™ e~ SEOA\NBADN % | @ company - Name

(7 objeee | #|(~) Eigenschaft
% w &

[Tk
v | Speed Control

~ ) Output
¢4 0SSD
«_ Status

Input 1 (MS-1) /K17 1
>In 1

=Relay
psied I (T F X VST
Input 2 (MS-1) /K18 EBRRSTIAC,
) Gerator 0 |y [ | B - e e et
-
v | Logiken
v | Speicher
v ) Guard Lock
v | Zaehler
v ) Timer
v
| Konfiguration Input 3 (MS-1) /K19

MS-1  Master 8 Eingaenge...
MS-O2 Enweiterung 2 Ausga...
MS-04 Erweiterung 4 Ausga...

| Visuelle Konfiguration

43 oA

Hoks

v | | -

100 % Ms-Module: Nicht vorhanden Status: Nicht angeschlossen  Ver.: 1.3.3.1

Abbildung 39
Nach Abschluss der Phase des Projektentwurfs (oder wahrend der Zwischenphasen) kann

die laufende Konfiguration lber das Symbol in der Standard-Symbolleiste gespeichert
werden.

Validierung des Projekts

=» Das abgeschlossene Projekt muss nun Gberprift werden. Daher den Befehl

VALIDIERUNG ausfiihren (Symbol - in der Standard-Symbolleiste).

Wenn die Validierung erfolgreich ist, ist eine laufende Nummer mit dem Eingangs und

Ausgangs des Diagramms zugeordnet. Dann ist diese Zahl auch in dem Bericht wie in den
Monitor des MS-SD aufgefiihrt.

Nur wenn die Validierung positiv verlauft, kann die Konfiguration versandt werden.

Y Die Funktion der Validierung bewertet nur die Ubereinstimmung der Programmierung
im Vergleich zu den Merkmalen des Systems. Diese Validierung garantiert daher

nicht, dass die effektive Programmierung den Sicherheitsvoraussetzungen der
Anwendung entspricht.
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Report des Projekts

Drucken des Systems Zusammensetzung mit den Eigenschaften eines jeden Blocks.

(Symbol

in der Standard-Symbolleiste).

di-soric
g

maw - o
rojektbericht erzeugt durch di-soric Safety Designer version 1.3.3.1 :;; dl-sorlc

Proijektname: Froject

Senitzer: Name di-soric GmbH & Co. KG

Firma: Company
Dacum: 13/02/2014 16.23.13
CRC Plan: 1AD0H

M3-Module: Konfiguration
Modul MS-1 (Firmware-Version konfiguriert: IW >= 2.0)
Deaktiviert Laden von M3-M: True

M3-Module: Sicherheitsinformationen

PFHd (in Uebereinstimmung mit IEC €1508): §,86E-00% (1/h)
MITFd {in Uebereinstimmmg mit EN IS0 13348-1): 438 Jahren
DCavg {in Uebereinstimmumg mit EN ISO 13849-1): 85.00 3

Achtung!

Dieses= rechnungsergebnis des PL und der anderen Parameter in Bezug auf die Norxm I30 1384S 1, die damit verbunden
=ind, bezieht sich nur auf die auf dem System MS-Module anhand der Konfigurationssoftware 3D implementierten
Funktionen und setzt wvoraus, dass die Konfiguration korrekt erfolgt ist. Um den effektiven PL der gesamten Anwendung
und die damit verbundenen Paramster zu erhalten, mis=en die Daten in Beszug auf alle im Rahmen der Anwendung an das
System M3-Module geschlossenen berucksichtigt werden. Diese Aufgabe liegt ausschlieflich in der
Verantwortung des Benutzers / Installateurs =o wie auch alle anderen mit der 3ystemkonfiguration verbundenen
A=pekte.

Der Endwert von MITFd muss unter Ber@cksichtiqung von Daten fur alle an das System angeschlossenen Gerate stats auf
100 Jahre gesattigt sein, wenn er dartber liegt.

Benutzte Ressourcen

INPUT: 2383 (3/8)
Functional Blocks: 2

Timing: €3 (1/16)
Restart: 6% (1/16)
Insgesamt Blocke: 3% (2/64)

033D: 100% (2/2)
STATUS: 0% (0/2)

3chaltplan

ESEE
Block-Funktion 1

Filter (ms): 23
Gleichzeitigkeit (ms): 10
Reset-Typ: Automatisch
Test beim 3cart: False
Anschluesse:

Ini: M3-1 INFUTL/Klemmel7
In2: MS-1 INPUTZ/KlemmelE

Swisch

Block-Funktion 2

Filter (ms): 3
Reset-Typ: Automatisch
Test beim Scart: False
Anschluesse:

Ini: M3-1 INFUTS/Klemmell

Manual Restart (Opl)
Delay 10 m= (Cp2)

OUTFUTL: 033D

Reset-Typ: Ueberwacht
Reaktionszeis: 13,648 ms

Die AZbhingigkeit wvon Eingaken:
Block-Funktion 1

Anschluesse:

M3S-1 03SD1A/KlemmeS

M3-1 03SD15/Klexmet

M3-1 Restart_Tbk: HlemmaT7

OUTPFUT2: 033D

Y%k Dieses Berechnungsergebnis des PL und der anderen Parameter in Bezug auf die
Norm ISO 13849-1, die damit verbunden sind, bezieht sich nur auf die auf dem
System MS anhand der Konfigurationssoftware MS-SD implementierten Funktionen
und setzt voraus, dass die Konfiguration korrekt erfolgt ist.

%k Um den effektiven PL der gesamten Anwendung und die damit verbundenen
Parameter zu erhalten, missen die Daten in Bezug auf alle im Rahmen der
Anwendung an das System MS angeschlossenen Gerate beriicksichtigt werden.

Y%k Diese Aufgabe liegt allein in der Verantwortung des Benutzers / Installateurs.
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Verbindung mit MS
Nachdem MS-1 mit dem MS-CSU-Kabel (USB) an den PC angeschlossen wurde, iber das

Symbol = die Verbindung herstellen. Es erscheint ein Fenster zur Kennwortabfrage. Das
Kennwort eingeben (siehe Absatz "Schutz durch Kennwort").

Kennwort eingeben
" Ebenel

« Ebene2
Kennwort

=

OK Annullieren |
Abb. 40

Projekt an MS senden

Fur den Versand der vom PC auf MS-1 gespeicherten Konfiguration das Symbol & in
der Standard-Symbolleiste verwenden und die Ausfihrung abwarten. MS-1 speichert das
Projekt in seinem internen Speicher (wenn vorhanden) und im Speicher MS-CM. (Kennwort
Ebene 2 erforderlich).

=) Die vorliegende Funktion ist nur nach der Validierung des Projekts moglich.

Laden eines Projekts aus MS

Zum Laden eines auf Master MS-1 vorhandenen Projekts auf MS-SD das Symbol = % auf
der Standardsymbolleiste verwenden und die Ausflihrung abwarten.

MS-SD zeigt das auf MS-1 vorhandene Projekt an (es gentligt das Kennwort von Ebene 1).

=»Wird das Projekt auf anderen MS-1-Modulen verwendet, die tatsichlich
angeschlossenen Bauteile Uberpriifen (Bez. "Anzeige der Zusammensetzung des Systems
" auf Seite 65).

=» Dann eine "Validierung des Projekts" (Seite 62) und anschlieRend einen "Systemtest"
(Seite 68) durchfiihren.

LOG der Konfigurationen

=» Im Inneren der Konfigurationsdatei (Projekt) befinden sich die Erstellungsdaten und
der CRC (Identifizierung mit vier Hexadezimalziffern) des Projekts selbst, die in
MS-1 gespeichert werden (Abbildung 41).

=» Diese Logfile kann maximal fiinf Ereignisse nacheinander aufzeichnen. AnschlieRen
wird das Register beginnend mit dem altesten Ereignis uberschrieben.

Die LOG-Datei wird unter Verwendung des entsprechenden Symbols O im
Standardmeni eingeblendet. (Kennwort Ebene 1 ausreichend).

091110

08/11/.10 AEDEH
04/11/10 FOF4H
04411410 FOF4H
03411410 4CC3H

Werlassen |

Abbildung 41
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Anzeige der Zusammensetzung des Systems

Die Uberpriifung der tatsdchlichen Zusammensetzung des Systems erzielt man mit dem

Symbol =5, (Kennwort Ebene 1 ausreichend). Es erscheint eine Tabelle mit:
- den angeschlossenen Modulen;

- der Firmware-Version jedes Moduls;

- der Knotennummer (physische Adresse) jedes Moduls.

System &J )

-

Firmware-Version - .
Module anerkannt installiert Notizen Funktion

Modul MS-1 1.0 WsCM vorhanden FW 1.0 | Lesen von MSCM aktiviert

Modul MS-112-T8 Knoten: 0 | 0.0

FieldBus 0.3 | Modul CANOPEN

Verlassen | Scanning ‘

Abbildung 42

Wenn die Module erkannt falsch sind, werden das folgende Fenster angezeigt;
Zum Beispiel, Knotennummer MS-112-T8 falsch (angezeigt in roter Schrift).

-

-
System u - &J
Fimware-Version - Minimale Firmware-Version
Module anerkannt installiert Notizen Funktion Module erforderiich Erforderiiche
Modul MS-1 1.0 MS-CM vorhanden FW 1.0 | Lesen von MCM aktiviert | Modul MS-1
Modul MS-112-T8 Knoten: 2 |0.0 Modul MS412-T8 Knoten: 0 0.0
FieldBus 0.3 Modul CANOPEN
Verlassen | Scanning

Abbildung 43

Abschalten des Systems

Zum Unterbrechen der Verbindung des PC mit MS-1 das Symbol O] verwenden. Nach
dem Unterbrechen der Verbindung wird das System zurlickgestellt und beginnt mit dem
versendeten Projekt zu laufen.

=P st das System nicht aus allen von der Konfiguration vorgesehenen Modulen
zusammengesetzt, signalisiert MS-1  nach dem Abschalten die mangelnde
Ubereinstimmung und wird nicht aktiviert. (siehe Absatz SIGNALISIERUNGEN).

MONITOR (Status der 1/O in Echtzeit - Textlich)

Um die Funktion MONITOR zu aktivieren, das Symbol % verwenden. (Kennwort Ebene 1
ausreichend).

Es erscheint eine Tabelle (Abbildung 44) (in Echtzeit) mit:

- dem Status der Eingdnge (sollte der Gegenstand im Eingang zwei oder mehr Verbindungen
an MS vorsehen, hebt der MONITOR nur den ersten als aktiv hervor); siehe Beispiel in der
Abbildung;

- Diagnostik der Eingdnge;

- Status der OSSD;

- Diagnostik der OSSD;

- Status der digitalen Ausgange,;
- Diagnostik der OUT TEST.
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Modul ‘ Block | Typ INPUT | Status | Diagnostik Eingange Modul | 0SSD Status | Diagnostik 0SSD | Modul | Status | Status | DiagDutT g:;fgz?t'k
MS-1 1 :ESPE N1 | OFF Missing Simultaneity MS=1 0SSD1 OFF 'Enahlefehlt X | MS-1T1
1 e [ | T — — o wsam
Ms-1 2 |EStop N3 ON _ | j _ _ _ _ Ms1 T3 |
x ‘ ' MS-1T4 |
X
X
X
X

Verlassen

Abbildung 44 - Monitor Textlich

MONITOR (Status der 1/O in Echtzeit - Grafik)

Um die Funktion MONITOR zu aktivieren/deaktivieren, das Symbol - verwenden.
(Kennwort Ebene 1 ausreichend).

Die Farbe des Links (Abbildung 45) die Diagnose-Ansicht kdonnen Sie (in Echtzeit) mit:

ROT = AUS

GRUN =ON

GESTRICHELTE ORANGE = Externen Anschlussfalschen

GESTRICHELTE ROT = Bis zu ermdglichen (z.b. RESTART)

Platzieren Sie den Mauszeiger uber den Link, die Diagnose-Ansicht kdnnen Sie sehen.

&7 di-soric Safety Designer: Projekt r-_ E R‘

Datel Projekt Aenderung Kommunikation Optionen ?
Bdi-SOric B¢ dimm™ /oo 9EQ A\ BALS % @ fimaname
~  Objekte ~ | Eigenschaft

v Input

+  Speed Control

v Output

v Hinweise

A Operator

v Logiken
+  Speicher

v Guard Lock

v Zachler

v Timer

~  Konfiguration
MS-1  Master 8 Fingaenge...
MS-02 Erweiterung 2 Ausga.

MS-04 Erweiterung 4 Ausga... A  Visuelle Konfiguration

=
oy
S

UL

100 % MS-Module: Nicht vorhanden  Status: Nicht angeschiossen  Ver.: 1.3.3.1

Abbildung 45 - Monitor Grafik
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SCHUTZ DURCH KENNWORT

Die Vorgdnge des Ladens und Speicherns des Projekts werden dank Kennwortabfrage in
MS-SD geschitzt.

=» Die als Standard eingegebenen Kennworter missen gedndert werden, um
Manipulationen zu vermeiden (Kennwort Ebene 2) oder um die auf MS geladene
Konfiguration nicht erkennen zu lassen (Kennwort Ebene 1).

Kennwort der Ebene 1

Der Benutzer, der auf dem System MS-1 arbeiten soll, muss ein KENNWORT der Ebene 1
kennen.

Dieses Wort gestattet nur die Anzeige der LOG-Datei der Zusammensetzung des Systems,
des MONITORSs in Echtzeit und Vorgdnge des Ladens.

Bei der ersten Initialisierung des Systems muss der Benutzer das Kennwort " verwenden
(Taste ENTER). Der Planer, der das Kennwort der Ebene 2 kennt, ist befdhigt, ein neues
Kennwort der Ebene 1 einzugeben (alphanumerisch, max. acht Zeichen).

=» Die Kenntnis dieses Worts befahigt den Benutzer dazu, Vorgdnge des Ladens (von
MS-1 auf PC), Anderns oder Speicherns des Projekts auszufiihren.

Kennwort der Ebene 2

Der Planer, der befdhigt ist, das Projekt zu erstellen, muss ein KENNWORT der Ebene 2
kennen. Bei der ersten Initialisierung des Systems muss der Benutzer das Kennwort
"SAFEPASS" verwenden (nur GroRbuchstaben).

Der Planer, der das Kennwort der Ebene 2 kennt, ist befdhigt, ein neues Kennwort der
Ebene 2 einzugeben (alphanumerisch, max. acht Zeichen).

=) Die Kenntnis dieses Worts befahigt den Benutzer dazu, Vorgdnge des Ladens (von
PC auf MS-1), Anderns oder Speicherns des Projekts auszufiihren. In anderen Worten
wird ihm die totale Kontrolle des Systems PC=>MS (ibertragen.

=» In der Phase des UPLOADs eines neuen Projekts kann das Kennwort der Ebene 2
gedndert werden.

=» Sollte eines der beiden Kennworter vergessen werden, missen Sie sich an Di-soric
wenden, die ein FILE vergibt (wenn die FILE entsperren im richtigen Verzeichnis auf
das Symbol ! in der Standard-Symbolleiste angezeigt gespeichert ist). Wenn das
Symbol aktiviert ist, werden das Kennwort der Ebene 1 und Ebene 2 auf ihre
urspriinglichen Werte wiederhergestellt. Dieses FILE kann nur einmal verwendet
werden.

Kennwortianderung

Um die Funktion der KENNWORT adnderung zu aktivieren, das Symbol 73 verwenden,
nachdem mit dem KENNWORT Zugriff auf die Ebene 2 erhalten wurde.

Es erscheint ein Fenster (Abbildung 46) das die Auswahl des zu andernden KENNWORTS
ermdglicht. Das alten und das neue Kennwort in die dafiir vorgesehenen Felder eingeben
(max. 8 Zeichen). OK anklicken.

Am Ende des Vorgangs die Verbindung [rmmmm
unterbrechen, um das System neu zu starten. T
. i E ******* ¢ Kennwort Ebenel
Liegt der MS-CM vor, wird das neue KENNWORT auch ) —_— R
in diesem gespeichert. / . [ s
\ N Kennwort eingekb
Abblld”ng 46 OK Annullieren |
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Y%k Nachdem das Projekt validiert und in das Modul MS-1 geladen wurde und alle
Sicherheitsvorrichtungen angeschlossen wurden, ist das Durchfiihren des Systemtests

obligatorisch, um die korrekte Funktionsweise zu kontrollieren.

Der Benutzer muss daher eine Statusanderung fur alle an MS angeschlossenen

Sicherheitsvorrichtungen herbeifiihren, um die tatsdchliche Anderung des Status der
Ausgdnge zu lberprifen.

Das Beispiel im Anschluss dient dem Verstehen der TEST-Vorgdnge:

@7 di-soric Safety Designer: Project - Dateiname: O:\...\0060345\schemate_sw\Project. msx

Datei Projekt Aenderung Kommunikation Optionen ?
fidi-soric ¢l Hdo=="/ s/ 9€01\BA0

~ ) Objekte
€ uu

% @ Ccompany - Name

~ ) Eigenschaft

& ossp

LTSS [CIManueller Reset
Reset-Typ
+) Speed Control [Automatisch

[“]Enable Status
Objektbeschreibung

~ ) Output
24 05D
4_ Status
=Relay

L /FieldBus Probe ¥
~ | Operator Input 1 (MS-1) /K17
3
) Logiken
P posspia M D /6]
) Speicher
input 2 (MS-1) /K18 Fe——{0ssDas s /ks)
v | Guard Lock

Abb. 47

(t1) Unter normalen Betriebsbedingungen (bewegliche Schutzvorrichtung E-GATE
geschlossen) ist Inputl geschlossen, Input2 ge6ffnet und auf dem Ausgang
des Blocks E-GATE liegt eine hohe logische Ebene vor. Auf diese Weise sind die

Sicherheitsausgange (OSSD1/2) aktiv und auf den entsprechenden Klemmen
liegen 24VDC an;

(t2) Wird die externe Vorrichtung E-Gate physisch geoffnet, dandert sich der
Zustand der Inputs und folglich des Outputs des Blocks E-GATE: (OUT= 0VDC---
>24VDC); der Zustand der Sicherheitsausgdnge OSSD1-0OSSD2 wechselt
von 24VDC auf OVDC. Wird diese Anderung erfasst, ist die bewegliche
Schutzvorrichtung E-GATE korrekt angeschlossen.

In1 24vdc | Ovdc

In2 Ovdc I 24vdc

ouT 24vdc L

OSSD1 24vdc | Ovdc

0SSD2 24vdc | Ovdc
(t1) (t2)

Yk Zur korrekten Installation aller externen Bauteile/Sensoren beziehen Sie sich auf die

jeweiligen Installationsanleitungen.

Diese Kontrolle muss fiir alle Sicherheitsbauteile ausgefiihrt werden, aus denen sich
unser Projekt zusammensetzt.

68
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FUNKTIONSBLOCKE DES TYPS GEGENSTAND

GEGENSTANDE OUTPUT

OSSD (Sicherheitsausginge)

Die Sicherheitsausgdnge OSSD erfordern keine Wartung, da sie Halbleitertechnologie

verwenden. Outputl und Output2 liefern 24Vdc,

wenn sich In auf 1 befindet (TRUE), umgekehrt

0Vdc wenn sich In auf O (FALSE) befindet.

=» Jedes Paar OSSD-Ausginge hat einen
entsprechenden RESTART_FBK-Eingang.
Dieser Eingang muss stets angeschlossen
sein wie in Abs. RESTART_FBK angegeben.

FBK_RST1/K7

e
Kb

~ ) Eigenschaft
055D

Manueller Reset

Reset-Typ
Manuell »

In

Enable Status
(Objektbeschreibung

Die Parameter

N

\‘ UBERWACHT

MANUELL

Aktivierung Reset : Ist dies ausgewahlt, wird die Bitte um
Reset im Anschluss an jeden Ausfall des Signals auf dem
Eingang In aktiviert. Andernfalls folgt die Aktivierung des
Ausgangs direkt dem Zustand des Eingangs In.

Der Reset kann zweierlei Typs sein: Manuell und uUberwacht.
Wir die Option Manuell gewihlt, wird nur der Ubergang des
Signals von 0 auf 1 iberprift. Im Fall Uberwacht wird der
doppelte Ubergang von 0 auf 1 und Riickkehr auf 0 uberprift.

Enable Status: Wenn aktiviert ermoglicht den Anschluss von
den aktuellen Stand der OSSD eine STATUS.

STATUS (Signalisierungsausgang)

Der Ausgang STATUS gibt die Mdglichkeit, jeglichen
Punkt des Plans zu lUberwachen, indem dieser mit dem
Eingang In verbunden wird. Der Ausgang Output liefert
im Ausgang 24Vdc wenn In auf 1 (TRUE), umgekehrt
0Vdc wenn In auf O (FALSE).

~ Eigenschaft
STATUS

Gegenstandbeschreibung

%k ACHTUNG: der Ausgang STATUS ist KEIN sicherer Ausgang.

FIELDBUS PROBE

Ein Element, das die Anzeige des Status eines beliebigen
Bus des Plans gestattet.

Es konnen hochstens 16 Probes eingegeben werden und
fir jede muss das Bit ausgewdhlt werden, auf dem der
Status reprasentiert wird.Auf dem Feldbus werden die
Stati mit zwei Byte dargestellt.

(Wegen genauerer Informationen siehe Anleitung der
Feldbusse in der CD-ROM MS-SD).

bit 0

~ | Eigenschaft
FieldBus PROBE

bit

O Ko
Oe O=

Ow
s O
Oz O«
Oz O~

Os O~
i o
[ [ N

%k ACHTUNG: Der Ausgang PROBE ist KEIN Sicherheitsausgang.
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RELAIS

Relay Output stellt einen Relaisausgang mit
Arbeitskontakt dar. Die Relaisausgange sind
geschlossen, wenn der Eingang /N 1
entspricht (TRUE), andernfalls sind die
Kontakte geoffnet (FALSE).

Parameter

Kategorie: Mit dieser Auswahl kann unter drei
verschiedenen Relaisausgangkategorien
gewadhlt werden:

Kategorie 1. Ausgdnge mit Einzelrelais der
Kategorie 1. Jedes Modul MS-OR4/S8 kann bis
zu maximal 4 Ausgdnge dieses Typs
aufweisen.

Kategorie 2. Ausgdnge mit Einzelrelais der
Kategorie 2 mit OTE-Ausgangen. Jedes Modul
MS-OR4/S8 kann bis zu maximal 4 Ausgange
dieses Typs aufweisen.

OTE: Der Ausgang OTE (Output Test
Equipment) befindet sich normalerweise auf 1
(TRUE), auRer in den Fallen, in denen ein
interner Fehler auftritt, bzw. eine Stérung, die
mit dem Feedback der externen Schitze
zusammenhangt (FALSE)

Kategorie 4. Ausgange mit doppelten Relais
der Kategorie 4. Jedes Modul MS-OR4/S8
kann bis zu maximal 2 Ausgdnge dieses Typs
aufweisen. Mit diesem Ausgang werden die
Relais paarweise gesteuert.

FBK_RST1/K5

n

~ ) Eigenschaft
RELAY

Kategorie
Kategorie 1

Manueller Reset

Reset-Typ
Manuell

Enable Status

Objektbeschreibung

FBK_RST1/K5

~ | Eigenschaft
RELAY

Kategorie
Kategorie 2 »

[ ]Manueller Reset

In

Reset-Typ
Automatisch

[“]Enable Status
[“]Ablesung externes K aktivieren
Verz6gerung externes K (ms)

300

Objektbeschreibung

FBK_RST1/K5

~) Eigenschaft
RELAY

Kategorie

[ategorie 4%

in

Reset-Typ

Automatisch
Sl3eiay
[“]Enable Status

Verzégerung externes K (ms)
300 1

Objektbeschreibung
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Manueller Reset: Ist dies ausgewahlt, wird die Reset-Anfrage im Anschluss an jeden
Ausfall des Signals auf dem Eingang aktiviert. Andernfalls folgt die Aktivierung des
Ausgangs direkt dem Zustand des Eingangs In.

Der Reset kann zweierlei Typs sein: Manuell und Uberwacht. Wird die Option Manuell
gewadhlt, wird nur der Ubergang des Signals von 0 auf 1 Gberprift. Bei der Option
Uberwacht wird der doppelte Ubergang von 0 auf 1 und Rickkehr auf O Giberprift.

Status aktivieren: Ist dies ausgewadhlt, wird die Verbindung des aktuellen Status der
Relaisausgange mit einem STATUS aktiviert.

Lesen K extern aktivieren: Ist dies ausgewdhlt, wird das Lesen und die Uberpriufung der
Kommutierungszeiten der externen Schitze aktiviert:

e Mit Kategorie 1 kann die Kontrolle der externen Schitze nicht aktiviert werden.
e Mit Kategorie 4 ist die Kontrolle der externen Schiitze immer aktiviert.

Verzégerung K extern (ms): Die maximal zuldassige, von den externen Schiitzen
eingeflihrte Verzogerung auswahlen. Dieser Wert gestattet die Kontrolle der maximalen
Dauer der Verzogerung, die zwischen der Kommutierung der internen Relais und der
Kommutierung der externen Schitze eintritt (sowohl bei der Aktivierung als auch bei
der Deaktivierung).

GEGENSTANDE INPUT

E-STOP (Notaus)

Der Funktionsblock E-STOP iberprift den

~ | Eigenschaft

Status der Eingdnge In, einer E-STOP
Notausvorrichtung. Sollte der Notaus gedriickt Typ Eingaenge
sein, ist der Ausgang OUTPUT O (FALSE). 8 esor Erecher MO
Andernfalls ist der Ausgang 1 (TRUE). B o cferReser
B>n 1 et | Reset-Typ
Die Parameter o E[ [[ueberwacht v
Eingangstypen: Test Ausgaenge
- Einzelner NC - Gestattet das AnschlieRen von NoTest i Hopue £
Ein-Weg-Notaustasten [ Test beim Start
- Doppelter NC - Gestattet das AnschlieRen Filter (ms)
von Zwei-Weg-Notaustasten 3 U
Manueller Reset: Ist dies ausgewdhlt, wird die i Ao i Firoe
Bitte um Reset im Anschluss an jede okt

Aktivierung der Notaustaste aktiviert.
Andernfalls folgt die Aktivierung des Ausgangs
direkt dem Zustand der Eingdnge.

Der Reset kann zweierlei Typs sein: Manuell und liberwacht. Wir die Option Manuell
gewihlt, wird nur der Ubergang des Signals von 0 auf 1 uberprift. Im Fall Uberwacht wird
der doppelte Ubergang von 0 auf 1 und Riickkehr auf O Gberprift.

=» Achtung: Im Fall der Aktivierung von Reset muss der Eingang nach denen verwendet
werden, die vom Funktionsblock selbst verwendet werden. Bsp.: Werden Input 1 und 2
fir den Funktionsblock verwendet, muss das Input 3 fiir den Reset verwendet werden.
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MANUELL UBERWACHT
2
INx \ INX —
;.L. ot \\‘

RESET RESET
t1 > 250ms
t=250ms

t2 = 250ms

Ausgdnge Test. Gestattet es auszuwadhlen, welche Ausgangs-Testsignale an die
Notaustaste Ubertragen werden sollen (Pilzknopf). Diese zusatzliche Kontrolle gestattet
das Finden und Verwalten eventueller Kurzschliisse zwischen den Leitungen. Um diese
Kontrolle zu aktivieren, miissen die Ausgangssignale der Prifungen (unter den
verfugbaren) konfiguriert werden.

Test beim Start. Ist dies ausgewahlt, aktiviert dies den Test beim Start des externen
Bauteils (Notausknopf). Dieser Test erfordert das Betdtigen und Loslassen der Taste, um
eine komplette Funktionsprifung durchzufiihren und den Output-Ausgang zu aktivieren.
Diese Kontrolle wird nur beim Start der Maschine verlangt (Einschalten des Moduls).

Filter (ms). Gestattet die Filterung der von der Notaustaste kommenden Signale. Dieser
Filter ist von 3 bis 250 ms konfigurierbar und beseitigt eventuelle Spriinge auf den
Kontakten. Die Dauer dieses Filters beeinflusst die Gesamtreaktionszeit des Moduls.

Aktivierung Gleichzeitigkeit: st dies ausgewahlt, wird die Kontrolle der Gleichzeitigkeit
unter den Kommutationen der von der Notaustaste kommenden Signale aktiviert.

Gleichzeitigkeit (ms). Ist nur im Fall der Aktivierung des vorangegangenen Parameters
aktiv. Bestimmt die maximale Zeit (in msec), die zwischen den Kommutationen der beiden
unterschiedlichen von der Notaustaste kommenden Signale verstreichen darf.

Aktivierung Out Error: Wenn diese Option aktiviert ist ein Fehler durch den
Funktionsblock erkannt wird angezeigt.

Gegenstandbeschreibung: Gestattet das Einfligen eines beschreibenden Textes der
Funktion des Bauteils. Dieser Text wird nur im oberen Teil des Symbols eingeblendet.

E-GATE (Vorrichtung fiir bewegliche Schutzvorrichtungen)

Der Funktionsblock E-GATE (berprift den Status (&) et
der Eingdnge In , einer Vorrichtung fir bewegliche Typ Eingaenge

Schutzvorrichtungen oder Sicherheitsdurchgange. Doppeter NC g

Sollten die bewegliche Schutzvorrichtung oder die
Tir des Sicherheitsdurchgangs geoffnet sein, ist
der Ausgang OUTPUT O (FALSE). Andernfalls ist der
Ausgang 1 (TRUE).

Die Parameter No Test | Input2

Manueller Reset

Reset-Typ
Ueberwacht

Test Ausgaenge

No Test & | Input 1

[Z]Test beim Start

Filter (ms)

Emgangstypen @
Doppelter NC - Gestattet den Anschluss von [l Aktivierung Gleichzeitigkeit
Bauteilen mit zwei Ruhekontakten Gleichzeitigkeit (ms)

- Doppelter NC/NO - Gestattet den Anschluss von U
Bauteilen mit einem Arbeits- und einem | Akivicrng O Eiroy
R u h e ko ntakt . Objektbeschreibung
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Manueller Reset: Ist dies ausgewadhlt, wird die Bitte um Reset im Anschluss an jede
Aktivierung der Schutzvorrichtung / des Sicherheitsdurchgangs aktiviert. Andernfalls folgt
die Aktivierung des Ausgangs direkt dem Zustand der Eingdnge.

Der Reset kann zweierlei Typs sein. Manuell und uberwacht. Wird die Option Manuell
gewahlt, wird nur der Ubergang des Signals von 0 auf 1 tberprift. Im Fall Uberwacht wird
der doppelte Ubergang von 0 auf 1 und Rickkehr auf O tUberprift.

MANUELL UBERWACHT
t2

E—GATE

|
|
|
N ‘
\ |
INx INx = —

RESET

INPUT n

INPUT (n+1)

OUT TEST (n+1)

r
;

-

:

MS MODUL

RESET

OUT TEST n

t1 > 250ms

t=250ms t2 = 250ms

=» Achtung: Im Fall der Aktivierung von Reset muss der Eingang nach denen verwendet
werden, die vom Funktionsblock selbst verwendet werden. Bsp.: Werden Input 1 und 2
fir den Funktionsblock verwendet, muss das Input 3 fiir den Reset verwendet werden.

Ausgdnge Test. Gestattet es auszuwdhlen, welche Signale des Testausgangs an die
Kontakte der Bauteile Gibertragen werden sollen.

Diese zusatzliche Kontrolle gestattet das Finden und Verwalten eventueller Kurzschliisse
zwischen den Leitungen. Um diese Kontrolle zu aktivieren, miissen die Ausgangssignale
der Prifungen (unter den verfligbaren) konfiguriert werden.

Test beim Start. Ist dies ausgewahlt, aktiviert dies den Test beim Start des externen
Bauteils. Dieser Test verlangt das Offnen der beweglichen Schutzvorrichtung oder Tiir des
Sicherheitsdurchgangs, um eine komplette Funktionsprifung durchzufiihren und den
Ausgang Output zu aktivieren. Diese Kontrolle wird nur beim Start der Maschine verlangt
(Einschalten des Moduls).

Filter (ms). Gestattet die Filterung der von den externen Kontakten kommenden Signale.
Dieser Filter ist von 3 bis 250 ms konfigurierbar und beseitigt eventuelle Spriinge auf den
Kontakten. Die Dauer dieses Filters beeinflusst die Gesamtreaktionszeit des Moduls.

Aktivierung Gleichzeitigkeit: st dies ausgewahlt, wird die Kontrolle der Gleichzeitigkeit
unter den Kommutationen der von den externen Kontakten kommenden Signale aktiviert.

Gleichzeitigkeit (ms). Ist nur im Fall der Aktivierung des vorangegangenen Parameters
aktiv. Bestimmt die maximale Zeit (in msec), die zwischen den Kommutationen von zwei
unterschiedlichen von den externen Kontakten kommenden Signalen verstreichen darf.

Aktivierung Out Error: Wenn diese Option aktiviert ist ein Fehler durch den
Funktionsblock erkannt wird angezeigt.

Gegenstandbeschreibung: Gestattet das Einfligen eines beschreibenden Textes der
Funktion des Bauteils. Dieser Text wird nur im oberen Teil des Symbols eingeblendet.
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SINGLE E-GATE (Vorrichtung fiir bewegliche Schutzvorrichtungen)

~ ) Eigenschaft

Der Funktionsblock SINGLE E-GATE Uberpriift den SNGLE E.GATE
Status der Eingdange In einer Vorrichtung fir B e sl
bewegliche Schutzvorrichtungen oder == Ueberwacht
Sicherheitsdurchgidnge. Sollten die bewegliche [ == [r—
Schutzvorrichtung oder die Tur des OTTESLV ;“P““

Sicherheitsdurchgangs geoffnet ist, ist der =
Ausgang OUTPUT O (FALSE). Andernfalls ist der #
Ausgang 1 (TRUE). [SlAkivierung Eror Out

Objektbeschreibung

Die Parameter

Manueller Reset: Ist dies ausgewadhlt, wird die Bitte um Reset im Anschluss an jede
Aktivierung der Schutzvorrichtung / des Sicherheitsdurchgangs aktiviert. Andernfalls folgt
die Aktivierung des Ausgangs direkt dem Zustand der Eingdnge.

Der Reset kann zweierlei Typs sein: Manuell und Uberwacht. Wird die Option Manuell
gewidhlt, wird nur der Ubergang des Signals von 0 auf 1 Giberpriift. Im Fall Uberwacht wird
der doppelte Ubergang von 0 auf 1 und Riickkehr auf 0 uberprift.

MANUELL UBERWACHT
2
- |
INx \ INx —
] Do N

RESET RESET
t1 > 250ms
t=250ms
t2 =250ms

=» Achtung: Im Fall der Aktivierung von Reset muss der Eingang nach denen verwendet
werden, die vom Funktionsblock selbst verwendet werden. Bsp.: Werden Input 1 und 2
fir den Funktionsblock verwendet, muss das Input 3 fir den Reset verwendet werden.

Ausgdnge Test: Gestattet es auszuwdhlen, welche Signale des Testausgangs an die
Kontakte der Bauteile Ubertragen werden sollen.

Diese zusatzliche Kontrolle gestattet das Finden und Verwalten eventueller Kurzschlisse
zwischen den Leitungen. Um diese Kontrolle zu aktivieren, miissen die Ausgangssignale
der Prifungen (unter den verfligbaren) konfiguriert werden.

Test beim Start. Ist dies ausgewahlt, aktiviert dies den Test beim Start des externen
Bauteils. Dieser Test verlangt das Offnen der beweglichen Schutzvorrichtung oder Tiir des
Sicherheitsdurchgangs, um eine komplette Funktionsprifung durchzufiihren und den
Ausgang Output zu aktivieren. Diese Kontrolle wird nur beim Start der Maschine verlangt
(Einschalten des Moduls).

Filter (ms). Gestattet die Filterung der von den externen Kontakten kommenden Signale.
Dieser Filter ist von 3 bis 250 ms konfigurierbar und beseitigt eventuelle Spriinge auf den
Kontakten. Die Dauer dieses Filters beeinflusst die Gesamtreaktionszeit des Moduls.

Aktivierung Error Out: Wenn diese Option aktiviert ist ein Fehler durch den
Funktionsblock erkannt wird angezeigt.

Gegenstandbeschreibung: Gestattet das Einfigen eines beschreibenden Textes der
Funktion des Bauteils. Dieser Text wird nur im oberen Teil des Symbols eingeblendet.
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LOCK FEEDBACK

Der Funktionsblock LOCK FEEDBACK uberprift —
die Sperrstatus eines elektromechanischen K FPEDAACK
verriegelung (GUARD LOCK) fur bewegliche
Schutzvorrichtungen oder
Sicherheitsdurchgdnge. In dem Fall, wo die
Eingdange anzuzeigen, dass das verriegelung
verschlossen ist der Ausgang Output wird 1

Typ Eingaenge

LOCK FEEDBACK Doppelter NC-NO «

Test Ausgaenge

Dn1

No Test & | Input 1

No Test s | Input 2

Filter (ms)

(TRUE). 3 (]
Andernfalls ist der Ausgang O (FALSE). [ Aktivierung Gleichzetigheit
Glloelchze_ltlgkeit (ms)
Typ Eingange: Akt;emng Error Out
Einzelner NC - Gestattet das AnschlieRen Objektbeschreibing

von Ein-Elektromechanischen-Verriegelung
- Doppelter NC - Ermoglicht den Anschluss
von Komponenten mit zwei Offner.
- Doppelter NC-NO - Gestattet den Anschluss von Bauteilen mit einem Arbeits- und
einem Ruhekontakt.

Ausgdnge Test. Gestattet es auszuwahlen, welche Ausgangs-Testsignale an die externen
Gerat ubertragen werden sollen. Diese zusatzliche Kontrolle gestattet das Finden und
Verwalten eventueller Kurzschliisse zwischen den Leitungen. Um diese Kontrolle zu
aktivieren, miuissen die Ausgangssignale der Prifungen (unter den verfligbaren)
konfiguriert werden.

Filter (ms): Gestattet die Filterung der von der Gerdat kommenden Signale. Dieser Filter ist
von 3 bis 250 ms konfigurierbar und beseitigt eventuelle Spriinge auf den Kontakten. Die
Dauer dieses Filters beeinflusst die Gesamtreaktionszeit des Moduls.

Aktivierung Gleichzeitigkeit: st dies ausgewahlt, wird die Kontrolle der Gleichzeitigkeit
unter den Kommutationen der von der externen Gerat kommenden Signale aktiviert.

Gleichzeitigkeit (ms): Ist nur im Fall der Aktivierung des vorangegangenen Parameters
aktiv. Bestimmt die maximale Zeit (in msec), die zwischen den Kommutationen der beiden
unterschiedlichen von der externen Gerdat kommenden Signale verstreichen darf.

Aktivierung Out Error: Wenn diese Option aktiviert ist ein Fehler durch den
Funktionsblock erkannt wird angezeigt.

Gegenstandbeschreibung: Gestattet das Einfligen eines beschreibenden Textes der
Funktion des Bauteils. Dieser Text wird nur im oberen Teil des Symbols eingeblendet.
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ENABLE (Aktivierungsschliissel)

Der Funktionsblock ENABLE (berprift den Status

der Eingange Inx einer Vorrichtung mit Schlissel.
Sollte der Schliissel nicht gedreht sein, ist der
Ausgang OUTPUT O (FALSE). Andernfalls ist der
Ausgang 1 (TRUE).

Die Parameter

(%“ ENABLE

$>In 1 =

BIn2.o o-
Resst -

~ | Eigenschaft
ENABLE

Typ Eingaenge
Doppelter NO «

Manueller Reset

Reset-Typ
Ueberwacht

Test Ausgaenge

No Test « | Input 1

Emgangstypen
Einzelner NO - Gestattet den Anschluss von [ Test beim Start
Bauteilen mit einem Arbeitskontakt Fite (ms)

- Doppelter NO - Gestattet den Anschluss von = 0
Bauteilen mit zwei Arbeitskontakten. [aktivierung Gleichzeftighet

No Test | Input 2

Gleichzeitigkeit (ms)
10 |

-
[¥]Aktivierung Out Error
Objektbeschreibung

Manueller Reset: Ist dies ausgewahlt, wird die Bitte
um Reset im Anschluss an jede Aktivierung der
Sicherheitssteuerung aktiviert. Andernfalls folgt die
Aktivierung des Ausgangs direkt dem Zustand der
Eingange.

Der Reset kann zweierlei Typs sein: Manuell und lUberwacht. Wird die Option Manuell
gewidhlt, wird nur der Ubergang des Signals von 0 auf 1 tberprift. Im Fall Uberwacht wird
der doppelte Ubergang von 0 auf 1 und Riickkehr auf O uberpruft.

=» Achtung: Im Fall der Aktivierung von Reset muss der Eingang nach denen verwendet
werden, die vom Funktionsblock selbst verwendet werden. Bsp.: Werden Input 1 und 2
fir den Funktionsblock verwendet, muss das Input 3 fiir den Reset verwendet werden.

CONNECTION EXAMPLE (1 CONTACT)

MANUELL UBERWACHT
JEZ ENABLE 1

| o T et o o
- ! H =}
™ 1 | 8
INx \ INx — : :OUTTESTn 2

e 1 b

] ot \

e
RES ET —_— RESET CONNECTION EXAMPLE (2 CONTACTS)
o |weur (e =
t = 250ms t1 > 250ms I—Q—f;‘ﬁ:zz::i"“) ;
t2 =250ms

Ausgdnge Test: Gestattet es auszuwdhlen, welche Signale des Testausgangs an die
Kontakte der Bauteile Ubertragen werden sollen.

Diese zusatzliche Kontrolle gestattet das Finden und Verwalten eventueller Kurzschliisse
zwischen den Leitungen. Um diese Kontrolle zu aktivieren, miissen die Ausgangssignale
der Prifungen (unter den verfligbaren) konfiguriert werden.

Test beim Start. Ist dies ausgewahlt, aktiviert dies den Test beim Start des externen
Bauteils. Dieser Test verlangt das Offnen der beweglichen Schutzvorrichtung oder Tir des
Sicherheitsdurchgangs, um eine komplette Funktionsprifung durchzufiihren und den
Ausgang Output zu aktivieren. Diese Kontrolle wird nur beim Start der Maschine verlangt
(Einschalten des Moduls).

Filter (ms). Gestattet die Filterung der von den externen Kontakten kommenden Signale.
Dieser Filter ist von 3 bis 250 ms konfigurierbar und beseitigt eventuelle Spriinge auf den
Kontakten. Die Dauer dieses Filters beeinflusst die Gesamtreaktionszeit des Moduls.
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Aktivierung Gleichzeitigkeit: Ist dies ausgewadhlt, wird die Kontrolle der Gleichzeitigkeit
unter den Kommutationen der von den externen Kontakten kommenden Signale aktiviert.

Gleichzeitigkeit (ms). Ist nur im Fall der Aktivierung des vorangegangenen Parameters
aktiv. Bestimmt die maximale Zeit (in msec), die zwischen den Kommutationen von zwei
unterschiedlichen von den externen Kontakten kommenden Signalen verstreichen darf.

Aktivierung Out Error: Wenn diese Option aktiviert ist ein Fehler durch den
Funktionsblock erkannt wird angezeigt.

Gegenstandbeschreibung: Gestattet das Einfligen eines beschreibenden Textes der
Funktion des Bauteils. Dieser Text wird nur im oberen Teil des Symbols eingeblendet.

ESPE (Lichtschranke / Sicherheits-Laserscanner)

Der Funktionsblock ESPE (BWS) Uberprift den ]
~ | Eigenschaft

Status der Eingange Inx einer ESPE
Sicherheitslichtschranke (oder eines [Z]Manueller Reset
Laserscanners). Sollte der Schutzbereich der
Schranke unterbrochen sein (Ausgdnge der
Schranke FALSE), ist der Ausgang OUTPUT 0
(FALSE). Andernfalls ist bei Bereich frei und

Ausgdngen auf 1 (TRUE) der Ausgang 3]
OUTPUT 1 (TRUE) Gleichzeitigkeit (ms)

10

—

Reset-Typ
Ueberwacht «

“Put | [V Test beim Start

Filter (ms)

rror

Die Parameter [¥]Aktivierung Out Error

. . . Objektbeschreibung
Manueller Reset: Ist dies ausgewahlt, wird

die Bitte um Reset im Anschluss an jede

Unterbrechung des Schutzbereichs der
Lichtschranke aktiviert. Andernfalls folgt die Aktivierung des Ausgangs direkt dem
Zustand der Eingadnge.

Der Reset kann zweierlei Typs sein: Manuell und Uberwacht. Wir die Option Manuell
gewdhlt, wird nur der Ubergang des Signals von 0 auf 1 Gberprift. Im Fall Uberwacht wird
der doppelte Ubergang von 0 auf 1 und Riickkehr auf O uberpruft.

MANUELL UBERWACHT
t2__ CONNECTION EXAMPLE
|
|
\\\ } L ||
INx | INx — %) - =
| [ | | R — L — /=)
] [ A o
— =
0SSD1 INPUT n
RESET ——— RESET - %
0ssD2 | | NPUT (1)
t = 250ms t1 > 250ms
t2 =250ms

=» Achtung: Im Fall der Aktivierung von Reset muss der Eingang nach denen verwendet
werden, die vom Funktionsblock selbst verwendet werden. Bsp.: Werden Input 1 und 2
fir den Funktionsblock verwendet, muss das Input 3 fur den Reset verwendet werden.

Die Signale OUT TEST konnen bei ESPE (BWS) mit statischem Sicherheitsausgang nicht
verwendet werden, da die Kontrolle durch ESPE (BWS) erfolgt.

Test beim Start: Ist dies ausgewadhlt, aktiviert dies den Test beim Start der
Sicherheitsschranke. Dieser Test verlangt das Besetzen und die Freigabe des
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Schutzbereichs der Schranke, um eine komplette Funktionspriifung durchzufiihren und
den Ausgang Output zu aktivieren. Diese Kontrolle wird nur beim Start der Maschine
verlangt (Einschalten des Moduls).

Filter (ms). Gestattet die Filterung der von der Sicherheitsschranke kommenden Signale.
Dieser Filter ist von 3 bis 250 ms konfigurierbar und beseitigt eventuelle Spriinge auf den
Kontakten. Die Dauer dieses Filters beeinflusst die Gesamtreaktionszeit des Moduls.

Aktivierung Gleichzeitigkeit: Ist dies ausgewahlt, wird die Kontrolle der Gleichzeitigkeit
unter den Kommutationen der von der Sicherheitsschranke kommenden Signale aktiviert.

Gleichzeitigkeit (ms). Ist nur im Fall der Aktivierung des vorangegangenen Parameters
aktiv. Bestimmt die maximale Zeit (in msec), die zwischen den Kommutationen von zwei
unterschiedlichen von der Schranke kommenden Signalen verstreichen darf.

Aktivierung Out Error: Wenn diese Option aktiviert ist ein Fehler durch den
Funktionsblock erkannt wird angezeigt.

Gegenstandbeschreibung: Gestattet das Einfigen eines beschreibenden Textes der
Funktion des Bauteils. Dieser Text wird nur im oberen Teil des Symbols eingeblendet.

FOOTSWITCH (Sicherheitspedal)

Der Funktionsblock FOOTSWITCH Uberprift den ~) Eigenschaft
Status der Eingdnge In, einer FOOTSWITCH
Sicherheitsvorrichtung mit Pedal. Sollte das ngp?gg:fﬁcev
Pedal nicht betatigt sein, ist der Ausgang

OUTPUT O (FALSE).

Andernfalls ist der Ausgang 1 (TRUE).

Manueller Reset

Reset-Typ
Ueberwacht s

Die Parameter Test Ausgaenge
No Test & | I 1
Emgangstypen o Te: nput
Einzelner NC - Gestattet den Anschluss von No Test + | Input 2
Pedalen mit einem Ruhekontakt [ Test beim Start
- Einzelner NO - Gestattet den Anschluss von Filter (ms)

3

Pedalen mit einem Arbeitskontakt - o
- Doppelter NC - Gestattet den Anschluss von Lt s
Pedalen mit zwei Ruhekontakten - i
- Doppelter NC/NO - Gestattet den Anschluss
von Pedalen mit einem Arbeits- und einem
Ruhekontakt.

-

[¥] Aktivierung Out Error
Objektbeschreibung

Manueller Reset: Ist dies ausgewadhlt, wird die Bitte um Reset im Anschluss an jede
Aktivierung der Steuerung aktiviert. Andernfalls folgt die Aktivierung des Ausgangs direkt
dem Zustand der Eingange.

Der Reset kann zweierlei Typs sein: Manuell und lberwacht. Wird die Option Manuell
gewidhlt, wird nur der Ubergang des Signals von 0 auf 1 iberprift. Im Fall Uberwacht wird
der doppelte Ubergang von 0 auf 1 und Riickkehr auf O Gberprift.

=» Achtung: Im Fall der Aktivierung von Reset muss der Eingang nach denen verwendet
werden, die vom Funktionsblock selbst verwendet werden. Bsp.: Werden Input 1 und 2
fir den Funktionsblock verwendet, muss das Input 3 fiir den Reset verwendet werden.
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CONNECTION EXAMPLE (1 CONTACT)

MANUELL UBERWACHT
12 FOOTSWICH
T |
| INPUT n .
- ‘ | ] =
N | B 8
I ‘— [N T~ Ll OUT TEST n =
Lt ! N o
. Lt \ - s
RESET RESET
CONNECTION EXAMPLE (2 CONTACTS)
FOOTSWICH
E [ |weur o
t = 250ms t1 > 250ms SN O NS y
t2 = 250ms L— g
TN OUT TEST (n+1) =
Jut
| Jout TEST n g

Ausgdnge Test: Gestattet es auszuwadhlen, welche Signale des Testausgangs an die
Kontakte der Bauteile tibertragen werden sollen. Diese zusdtzliche Kontrolle gestattet das
Finden und Verwalten eventueller Kurzschlliisse zwischen den Leitungen. Um diese
Kontrolle zu aktivieren, miissen die Ausgangssignale der Prifungen (unter den
verfigbaren) konfiguriert werden.

Test beim Start. Ist dies ausgewadhlt, aktiviert dies den Test beim Start des externen
Bauteils. Dieser Test verlangt das Offnen der beweglichen Schutzvorrichtung oder Tir des
Sicherheitsdurchgangs, um eine komplette Funktionspriifung durchzufiihren und den
Ausgang Output zu aktivieren. Diese Kontrolle wird nur beim Start der Maschine verlangt
(Einschalten des Moduls).

Filter (ms). Gestattet die Filterung der von den externen Kontakten kommenden Signale.
Dieser Filter ist von 3 bis 250 ms konfigurierbar und beseitigt eventuelle Spriinge auf den
Kontakten. Die Dauer dieses Filters beeinflusst die Gesamtreaktionszeit des Moduls.

Aktivierung Gleichzeitigkeit: Ist dies ausgewadhlt, wird die Kontrolle der Gleichzeitigkeit
unter den Kommutationen der von den externen Kontakten kommenden Signale aktiviert.

Gleichzeitigkeit (ms). Ist nur im Fall der Aktivierung des vorangegangenen Parameters
aktiv. Bestimmt die maximale Zeit (in msec), die zwischen den Kommutationen von zwei
unterschiedlichen von den externen Kontakten kommenden Signalen verstreichen darf.

Aktivierung Out Error: Wenn diese Option aktiviert ist ein Fehler durch den
Funktionsblock erkannt wird angezeigt.

Gegenstandbeschreibung: Gestattet das Einfligen eines beschreibenden Textes der
Funktion des Bauteils. Dieser Text wird nur im oberen Teil des Symbols eingeblendet.

MOD-SEL (Sicherheitsschalter)

Der Funktionsblock MOD-SEL uberpruft
den Status der Eingdnge In x von einem
Betriebsartwdhler (bis zu 4 Eingdnge).

~ | Eigenschaft
MOD-SEL

Sollte sich nur einer der Eingdnge auf 1 ; T\;z;;’lazmzehlew
(TRUE) befinden, befindet sich der @ MOD-SEL »
entsprechende Ausgang auf 1 (TRUE). In paa Fa"tef(m_5>

den verbleibenden Fillen, d.h., bei allen >1n3/E J
Eingangen auf O (FALSE) oder mehr als | | [“]Aktivierung Out Error

einem Eingang auf 1 (TRUE) sind dann Objektbeschreibung

alle Ausgange 0 (FALSE).

Die Parameter
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Eingangstypen:

- Doppelter Wahler - Gestattet den Anschluss von 2-Wege-Betriebsartwahlern.
- Dreifacher Wahler - Gestattet den Anschluss von 3-Wege-Betriebsartwahlern.
- Vierfacher Wahler - Gestattet den Anschluss von 4-Wege-Betriebsartwahlern.

Filter (ms). Gestattet die Filterung der von dem Betriebsartwahler kommenden Signale.
Dieser Filter ist von 3 bis 250 ms konfigurierbar und beseitigt eventuelle Spriinge auf den
Kontakten. Die Dauer dieses Filters beeinflusst die Gesamtreaktionszeit des Moduls.

Aktivierung Out Error: Wenn diese Option aktiviert ist ein Fehler durch den
Funktionsblock erkannt wird angezeigt.

Gegenstandbeschreibung: Gestattet das Einfligen eines beschreibenden Textes der
Funktion des Bauteils. Dieser Text wird nur im oberen Teil des Symbols eingeblendet.
PHOTOCELL (Sicherheitsfotozelle)

Der Funktionsblock PHOTOCELL uberprift
den Status des Eingangs In einer nicht

~ ) Eigenschaft
PHOTOCELL

automatisch gesteuerten [“]Manueller Reset
optoelektronischen Sicherheitsfotozelle. .
Sollte der Radius der Fotozelle erfasst Q”m‘m“ Ueberwach B

werden (Ausgang Fotozelle FALSE), ist der test

utput

Ausgang OUTPUT 0O (FALSE). Andernfalls ist P el ol @) M| | oSt Ausgaenge
bei Radius frei und Ausgang auf 1 (TRUE) o o Test uglilDoue L
der Ausgang OUTPUT 1 (TRUE). [] Test beim Start
Filter(m_s)
3 —
Die Parameter [“] Aktivierung Out Error
Manueller Reset: Ist dies ausgewahlt, wird Objektbeschreibung

die Bitte um Reset im Anschluss an jede
Aktivierung der Sicherheits-Fotozelle
aktiviert. Andernfalls folgt die Aktivierung des Ausgangs direkt dem Zustand der
Eingange.

Der Reset kann zweierlei Typs sein: Manuell und lberwacht. Wird die Option Manuell
gewihlt, wird nur der Ubergang des Signals von 0 auf 1 uberprift. Im Fall Uberwacht wird
der doppelte Ubergang von 0 auf 1 und Riickkehr auf O Gberprift.

MANUELL UBERWACHT
t2 CONNECTION EXAMPLE
1 B
N | | —
\ l O || 4
INX | I | \ \\\\ ‘ g ] é
S R : - s
2]
RESET —m8 — out INPUT n =
RESET TEST | ] OUT TEST n
t1 > 250ms (9 [ |
t=250ms
t2 =250ms

=» Achtung: Im Fall der Aktivierung von Reset muss der Eingang nach denen verwendet
werden, die vom Funktionsblock selbst verwendet werden. Bsp.: Wird Input 1 fiir den
Funktionsblock verwendet, muss das Input 2 fiir den Reset verwendet werden.

Ausgdnge Test: Gestattet es auszuwahlen, welcher Testausgang an den TEST-Eingang der
Fotozelle angeschlossen werden soll. Diese Kontrolle gestattet das Finden und Verwalten
eventueller Kurzschliisse zwischen den Leitungen. Ein Test-Ausgangssignal st
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obligatorisch und muss unter den vier moglichen Test Output 1 + Test Output 4 gewahlt
werden.

Test beim Start. Ist dies ausgewahlt, aktiviert dies den Test beim Start des externen
Bauteils. Dieser Test verlangt das Offnen der beweglichen Schutzvorrichtung oder Tur des
Sicherheitsdurchgangs, um eine komplette Funktionsprifung durchzufiihren und den
Ausgang Output zu aktivieren. Diese Kontrolle wird nur beim Start der Maschine verlangt
(Einschalten des Moduls).

Filter (ms). Gestattet die Filterung der von den externen Kontakten kommenden Signale.
Dieser Filter ist von 3 bis 250 ms konfigurierbar und beseitigt eventuelle Spriinge auf den
Kontakten. Die Dauer dieses Filters beeinflusst die Gesamtreaktionszeit des Moduls.

Aktivierung Out Error: Wenn diese Option aktiviert ist ein Fehler durch den
Funktionsblock erkannt wird angezeigt.

Gegenstandbeschreibung: Gestattet das Einfligen eines beschreibenden Textes der
Funktion des Bauteils. Dieser Text wird nur im oberen Teil des Symbols eingeblendet.
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TWO-HAND (Zweihandsteuerung)

Der funktionelle Block TWO-HAND uberprift
den Status der Eingange Inx einer
Zweihandsteuerungsvorrichtung. Sollte ein
gleichzeitiges Betdtigen (innerhalb von max.
500 msec) der beiden Tasten erfolgen, ist der
Ausgang OUTPUT 1 (TRUE) und dieser Status
dauert bis zum Loslassen der Tasten an.
Andernfalls bleibt der Ausgang 0 (FALSE)

TWO-HAND
PIn 1

>In2 T

DIn3—

ing "

utput

irror

~ | Eigenschaft
TWO-HAND

Typ Eingaenge
Vierfacher NC-NO «

Test Ausgaenge

No Test & | Input 1
No Test s | Input 2
No Test & | Input 3

No Test « | Input 4

Die Parameter [“]Test beim Start

Filter (ms)
3 .

—

Emgangstypen

Doppelter NO - Gestattet den Anschluss
von Zweihandsteuerungen, die aus
einem Arbeitskontakt fir jede der
beiden Tasten bestehen (EN 574 11l A).

- Doppelter NO-NC - Gestattet den Anschluss von Zweihandsteuerungen, die aus
einem doppelten Arbeits-/Ruhekontakt fiir jede der beiden Tasten bestehen
(EN 574 111 C).

[¥]Aktivierung Out Error
Objektbeschreibung

Ausgdnge Test: Gestattet es auszuwdhlen, welche Signale des Testausgangs an die
Zweihandsteuerung ubertragen werden sollen.

Diese zusatzliche Kontrolle gestattet das Finden und Verwalten eventueller Kurzschliisse
zwischen den Leitungen. Um diese Kontrolle zu aktivieren, miissen die Ausgangssignale
der Priifungen (unter den verfligbaren) konfiguriert werden.

Test beim Start. Ist dies ausgewahlt, aktiviert dies den Test beim Start des externen
Bauteils (Zweihandsteuerung). Dieser Test erfordert das Betdtigen und Loslassen
(innerhalb der max. Gleichzeitigkeit von 500 msec) der beiden Tasten, um eine komplette
Funktionsprifung durchzufiihren und den Output-Ausgang zu aktivieren. Diese Kontrolle
wird nur beim Start der Maschine verlangt (Einschalten des Moduls).

Filter (ms). Gestattet die Filterung der von der Zweihandsteuerung kommenden Signale.
Dieser Filter ist von 3 bis 250 ms konfigurierbar und beseitigt eventuelle Spriinge auf den
Kontakten. Die Dauer dieses Filters beeinflusst die Gesamtreaktionszeit des Moduls.

Aktivierung Out Error: Wenn diese Option aktiviert ist ein Fehler durch den
Funktionsblock erkannt wird angezeigt.

Gegenstandbeschreibung: Gestattet das Einfligen eines beschreibenden Textes der
Funktion des Bauteils. Dieser Text wird nur im oberen Teil des Symbols eingeblendet.

82 8540995 - 12. Februar 2014 - Rev.0



| [z}
#di-so
MODULAR SAFETY INTEGRATED CONTROLLER MS Ny I rlc

SENSOR

Der funktionelle Block SENSOR uberprift den S P
Status des Eingangs In eines Sensors (kein SENSOR
Sicherheitssensor). Sollte der Radius des [FManueller Reset
Sensors erfasst werden (Ausgang Sensor FALSE),
ist der Ausgang OUTPUT 0 (FALSE). Andernfalls
ist bei Radius frei und Ausgang auf 1 (TRUE) der Test Ausgaenge
Ausgang OUTPUT 1 (TRUE). No Test '+ | Input 1

[ Test beim Start

Reset-Typ
Ueberwacht «

. Filt
Die Parameter en()

3

-

Manueller Reset: Ist dies ausgewihlt, wird die [)AKtivierung Out Eror
Bitte um Reset im Anschluss an jede Ofjeiheschiching
Unterbrechung des Schutzbereichs der
Lichtschranke aktiviert. Andernfalls folgt die
Aktivierung des Ausgangs direkt dem Zustand
der Eingdnge.

Der Reset kann zweierlei Typs sein: Manuell und lberwacht. Wir die Option Manuell
gewdhlt, wird nur der Ubergang des Signals von 0 auf 1 tberprift. Im Fall Uberwacht wird
der doppelte Ubergang von 0 auf 1 und Riickkehr auf O Gberprift.

=» Achtung: Im Fall der Aktivierung von Reset muss der Eingang nach dem verwendet
werden, der vom Funktionsblock selbst verwendet werden. Bsp.: Wird Input 1 fiir den
Funktionsblock verwendet, muss das Input 2 fiir den Reset verwendet werden.

MANUELL UBERWACHT
t2
3
\ |
INX ' INX —
| — | | N
I LN
—
RESET RESET
t1 > 250ms
t=250ms
t2 = 250ms

Ausgdnge Test. Gestattet es auszuwadhlen, welche Signale des Testausgangs an den
Sensor Ubertragen werden sollen. Diese zusatzliche Kontrolle gestattet das Finden und
Verwalten eventueller Kurzschliisse zwischen den Leitungen. Um diese Kontrolle zu
aktivieren, miuissen die Ausgangssignale der Prifungen (unter den verfligbaren)
konfiguriert werden.

Test beim Start: Ist dies ausgewadhlt, aktiviert dies den Test beim Start der
Sicherheitsschranke. Dieser Test verlangt das Besetzen und die Freigabe des
Schutzbereichs der Schranke, um eine komplette Funktionspriifung durchzufiihren und
den Ausgang Output zu aktivieren. Diese Kontrolle wird nur beim Start der Maschine
verlangt (Einschalten des Moduls).

Filter (ms). Gestattet die Filterung der von der Sicherheitsschranke kommenden Signale.
Dieser Filter ist von 3 bis 250 ms konfigurierbar und beseitigt eventuelle Spriinge auf den
Kontakten. Die Dauer dieses Filters beeinflusst die Gesamtreaktionszeit des Moduls.

Aktivierung Out Error: Wenn diese Option aktiviert ist ein Fehler durch den
Funktionsblock erkannt wird angezeigt.

Gegenstandbeschreibung: Gestattet das Einfigen eines beschreibenden Textes der
Funktion des Bauteils. Dieser Text wird nur im oberen Teil des Symbols eingeblendet.
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S-MAT (Sicherheitsmatte)

Der Funktionsblock S-MAT duberprift den Status T
der Eingdnge In, einer Sicherheitsmatte. Sollte die SMAT
Matte betreten sein, ist der Ausgang OUTPUT 0O
(FALSE). Andernfalls ist bei nicht betretener Matte
der Ausgang OUTPUT 1 (TRUE).

[“]Manueller Reset
Reset-Typ

eberwachtjEv;

Test Ausgaenge

No Test | Input 1

Die Parameter

No Test s | Input 2
[“] Test beim Start

Manueller Reset: Ist dies ausgewadhlt, wird die g
Bitte um Reset im Anschluss an jede Aktivierung -
der Sicherheitsmatte aktiviert. Andernfalls folgt B Ahipct g QU FIToE

Objektbeschreibung

die Aktivierung des Ausgangs direkt dem
Zustand der Eingdnge.

Der Reset kann zweierlei Typs sein: Manuell und
uberwacht. Wird die Option Manuell gewahlt, wird nur der Ubergang des Signals von 0 auf
1 tberprift. Im Fall Uberwacht wird der doppelte Ubergang von 0 auf 1 und Ruckkehr auf
0 Uberpraft.

=» Im Fall der Aktivierung von Reset muss der Eingang nach denen verwendet werden,
die vom Funktionsblock selbst verwendet werden. Bsp.: Werden Input 1 und 2 fiir den
Funktionsblock verwendet, muss das Input 3 fir den Reset verwendet werden.

=» Alle Ausgange OUT TEST kénnen an nur einen Eingang von S-MAT angeschlossen
werden (die Parallelschaltung von zwei Eingangen ist nicht moglich).

=» Der Funktionsblock S-MAT kann nicht mit 2-Draht-Bauteilen und Endwiderstand
verwendet werden.

MANUELL UBERWACHT
2
1 ||
‘\\\ } e ————— l | | 1
IN \ IN ‘ } } INPUT 2
B ' = | e [ s
— LL,} ! | { i : INPUT (nt1) 0
RESET RESET a— [ Jour tEST (04 1)
TILE our rest v
t = 250ms tl > 250ms
t2 =250ms

Ausgdnge Test. Gestattet es auszuwadhlen, welche Signale des Testausgangs an den
Kontakt der Matte libertragen werden sollen. Diese Kontrolle gestattet das Finden und
Verwalten eventueller Kurzschliisse zwischen den Leitungen. Die Test-Ausgangssignale
sind obligatorisch und miissen in jedem Fall unter zwei mdglichen Konfigurationen
gewdhlt werden: Test Output 1/Test Output 2 oder Test Output 3/Test Output 4.

Test beim Start:. Ist dies ausgewahlt, aktiviert dies den Test beim Start des externen
Bauteils. Dieser Test verlangt das Offnen der beweglichen Schutzvorrichtung oder Tiir des
Sicherheitsdurchgangs, um eine komplette Funktionspriifung durchzufiihren und den
Ausgang Output zu aktivieren. Diese Kontrolle wird nur beim Start der Maschine verlangt
(Einschalten des Moduls).
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Filter (ms). Gestattet die Filterung der von den externen Kontakten kommenden Signale.
Dieser Filter ist von 3 bis 250 ms konfigurierbar und beseitigt eventuelle Spriinge auf den

Kontakten. Die Dauer dieses Filters beeinflusst die Gesamtreaktionszeit des Moduls.

Aktivierung Out Error: Wenn diese Option aktiviert

Funktionsblock erkannt wird angezeigt.

Gegenstandbeschreibung: Gestattet das Einfigen eines beschreibenden Textes der
Funktion des Bauteils. Dieser Text wird nur im oberen Teil des Symbols eingeblendet.

SWITCH (Schalter)

ist ein Fehler

durch den

Der Funktionsblock SWITCH lberprift den Status

des Eingangs In einer Taste oder eines Schalters o) Pgsidan
(KEINE SICHERHEITSBAUTEILE). Sollte die Taste [ Manueller Reset
betitigt sein, ist der Ausgang OUTPUT 1 (TRUE). . e

Andernfalls ist der Ausgang OUTPUT O (FALSE). Pt W™
Die Parameter

Test Ausgaenge

No Test + | Input 1

Manueller Reset: Ist dies ausgewdhlt, wird die Bitte :z:;""sm

um Reset im Anschluss an jede Unterbrechung des 3
Schutzbereichs der Lichtschranke aktiviert.
Andernfalls folgt die Aktivierung des Ausgangs
direkt dem Zustand der Eingange.

Der Reset kann zweierlei Typs sein: Manuell und
uberwacht. Wird die Option Manuell gewihlt, wird nur der Ubergang des Signals von 0 auf
1 Uberprift. Im Fall Uberwacht wird der doppelte Ubergang von 0 auf 1 und Riickkehr auf
0 Uberpruft.

-

[“]Aktivierung Out Error
Objektbeschreibung

MANUELL UBERWACHT

t2

\\
INx \ INx

RESET

RESET

t1 > 250ms

t=250ms t2 = 250ms

=» Achtung: Im Fall der Aktivierung von Reset muss der Eingang nach dem verwendet
werden, der vom Funktionsblock selbst verwendet werden. Bsp.: Wird Input 1 fiir den
Funktionsblock verwendet, muss das Input 2 fiir den Reset verwendet werden.

Ausgdnge Test. Gestattet es auszuwadhlen,
Notaustaste Ubertragen werden sollen (Pilzknopf).

welche Ausgangs-Testsignale an die

Diese zusatzliche Kontrolle gestattet das Finden und Verwalten eventueller Kurzschlisse
zwischen den Leitungen. Um diese Kontrolle zu aktivieren, missen die Ausgangssignale
der Prifungen (unter den verfligbaren) konfiguriert werden.

Test beim Start: Ist dies ausgewadhlt, aktiviert dies den Test beim Start der
Sicherheitsschranke. Dieser Test verlangt das Besetzen und die Freigabe des
Schutzbereichs der Schranke, um eine komplette Funktionspriifung durchzufiihren und
den Ausgang Output zu aktivieren. Diese Kontrolle wird nur beim Start der Maschine
verlangt (Einschalten des Moduls).

Filter (ms). Gestattet die Filterung der von der Sicherheitsschranke kommenden Signale.
Dieser Filter ist von 3 bis 250 ms konfigurierbar und beseitigt eventuelle Spriinge auf den
Kontakten. Die Dauer dieses Filters beeinflusst die Gesamtreaktionszeit des Moduls.

Aktivierung Out Error: Wenn diese Option aktiviert ist ein Fehler durch den

Funktionsblock erkannt wird angezeigt.
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Gegenstandbeschreibung: Gestattet das Einfligen eines beschreibenden Textes der
Funktion des Bauteils. Dieser Text wird nur im oberen Teil des Symbols eingeblendet.

ENABLING GRIP SWITCH

Der funktionelle Block ENABLING GRIP SWITCH dberprift m—————
den Status der Eingange Inx einer gehaltenen ENABLING GRIP SWITCH
Steuervorrichtung. Sollte die Steuerung nicht betétigt Provene || [R50 s
(Position 1) oder vollstandig gedrickt sein (Position 3), ist ; | E@ManueterReset
der Ausgang OUTPUT O (FALSE). Sollte sie zur Hailfte freco el
gedriickt sein (Position 2), ist der Ausgang 1 (TRUE). —
Beziehen Sie sich auf die Wahrheitstabelle am Seitenende. No Test (] nput 1
=» Der funktionelle Block ENABLING GRIP erfordert, dass [ Test beim tart
die Modul ein Minimum Firmware Version zugewiesenen 0
muss. Tabelle ist unter: @gghz;mgkemms}
Aktlvi:rung Error Out
MS-1 |MS-I18-02| MS-I8 | MS-116 | MS-112 e e
1.0 0.4 0.4 0.4 0.0 ! 2 3
Die Pal’ametel’ Objektbeschreibung
Eingangstypen:

- Doppelter zwangsgefiihrter Kontakt - Gestattet den Anschluss einer Steuerung mit
gehaltener Betdtigung bestehend aus zwei zwangsgefiihrten Kontakten.

- Doppelter zwangsgefiihrter Kontakt +1 Arbeitskontakt - Gestattet den Anschluss
der Steuerung bestehend aus
2 zwangsgefiihrten Kontakten + 1 Arbeitskontakt.

Test-Ausgdnge: Ermoglicht es auszuwdhlen, welche Signale des Testausgangs an den
Sensor ubertragen werden sollen.

Diese zusatzliche Kontrolle gestattet das Finden und Verwalten eventueller Kurzschliisse
zwischen den Leitungen. Um diese Kontrolle zu aktivieren, miissen die Ausgangssignale
der Priifungen (unter den verfligbaren) konfiguriert werden.

Test beim Start. Ist dies ausgewahlt, aktiviert dies den Test beim Start des externen
Bauteils (ENABLING GRIP). Dieser Test erfordert das Betdtigen und Loslassen der
Vorrichtung, um eine komplette Funktionsprifung durchzufiihren und den Output-
Ausgang zu aktivieren. Diese Kontrolle wird nur beim Start der Maschine verlangt
(Einschalten des Moduls).

Gleichzeitigkeit (ms): Stets aktiv. Bestimmt die maximale Zeit (in msec), die zwischen den
Kommutationen der unterschiedlichen von den externen Kontakten kommenden Signalen
verstreichen darf.

Filter (ms). Gestattet die Filterung der von der Steuerung der Vorrichtung kommenden
Signale. Dieser Filter ist von 3 bis 250 ms konfigurierbar und beseitigt eventuelle Spriinge
auf den Kontakten. Die Dauer dieses Filters beeinflusst die Gesamtreaktionszeit des
Moduls.

Tabelle Modus1 (Vorrichtung 2NO + 1NC)

Mode Select POSITION 1: Vollkommen losgelassene Steuerung
Mode 1+ POSITION 2: halb gedriickte Steuerung
POSITION 3: Vollkommen gedriickte Steuerung
1 2 3
§ Position
Eingang 1 2 3
EING1 0 0
EING2 0 1 0
(nur mit 2NO+1NC) EING3 1 1 0
ouT 0 1 0
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Tabelle Modus2 (Vorrichtung 2NO + 1NC)

Mode Select POSITION 1: Vollkommen losgelassene Steuerung
[Mode 20% POSITION 2: halb gedriickte Steuerung
POSITION 3: Vollkommen gedriickte Steuerung
I - 3 Position
- Eingang 1 2 3
EING1 0 1 0
EING2 0 1 0
(nur mit 2NO+1NC) EING3 1 0 0
ouT 0 1 0

Aktivierung Out Error: Wenn diese Option aktiviert ist ein Fehler durch den
Funktionsblock erkannt wird angezeigt.

Gegenstandbeschreibung: Gestattet das Einfligen eines beschreibenden Textes der
Funktion des Bauteils. Dieser Text wird im oberen Teil des Symbols eingeblendet.

TESTABLE SAFETY DEVICE

Der funktionelle Block TESTABLE SAFETY DEVICE ~) Eigenschaft

. o . . . . TESTABLE SAFETY DEVICE
uberprift den Status der Eingdnge Inx eines einzelnen s Engaenge
oder doppelten Sicherheitssensors, sowohl als NO als oeace [Einzelner NC v
auch als NC. Mit den Tabellen im Anschluss
Uberprifen, um welchen Sensortyp es sich handelt und
welche Verhaltensweise er aufweist.

utput Manueller Reset

ror

Reset-Typ
Ueberwacht w»

Test Ausgaenge

(Einzeln NC) (Einzeln NO) NoTest ] Input 1

[“]Test beim Start

Filter (ms)

3
-

TESTABLE SAFETY

[¥] Aktivierung Error Out
Objektbeschreibung

(Doppelter NC - NO)

TESTABLE SAFETY

EING1 | EING2 | OUT | Gleichzeitigkeitsfehler EING1 | EING2 | OUT | Gleichzeitigkeitsfehler
0 0 0 - 0 0 0 X
0 1 0 X 0 1 0 -
1 0 0 X 1 0 1 -
1 1 1 - 1 1 0 X

* Gleichzeitigkeitsfehler = die maximale Dauer zwischen den Umschaltungen der einzelnen Kontakte wurde
tiberschritten

Die Parameter

Manueller Reset:. Ist dies ausgewadhlt, wird die Bitte um Reset im Anschluss an jede
Aktivierung der Vorrichtung aktiviert. Andernfalls folgt die Aktivierung des Ausgangs
direkt dem Zustand der Eingdnge. Der Reset kann zweierlei Typs sein: Manuell und
Uberwacht. Wird die Option Manuell gewahlt, wird nur der Ubergang des Signals von 0
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auf 1 uberprift. Im Fall Uberwacht wird der doppelte Ubergang von 0 auf 1 und Riickkehr
auf 0 Uberpruft.

MANUELL UBERWACHT
2
|
\ |
INX \ INX o
} t } } No—
] ot A
=
RESET RESET
t1 > 250ms
t=250ms
t2 = 250ms

=» ACHTUNG: Im Fall der Aktivierung von Reset muss der Eingang nach denen verwendet
werden, die vom funktionellen Block verwendet werden. Bsp. Werden Input 1 und 2 fir
den funktionellen Block verwendet, muss Input 3 fiir den Reset verwendet werden.

Test beim Start: Ist dies ausgewadhlt, aktiviert dies den Test beim Start der
Sicherheitsschranke. Dieser Test erfordert das Aktivieren und Deaktivieren der
Vorrichtung, um eine komplette Funktionsprifung durchzufiihren und den Output-
Ausgang zu aktivieren. Diese Kontrolle wird nur beim Start der Maschine verlangt
(Einschalten des Moduls).

Filter (ms). Gestattet die Filterung der von der Vorrichtung kommenden Signale. Dieser
Filter ist von 3 bis 250 ms konfigurierbar und beseitigt eventuelle Springe auf den
Kontakten. Die Dauer dieses Filters beeinflusst die Gesamtreaktionszeit des Moduls.

Aktivierung der Gleichzeitigkeit: st dies ausgewdhlt, wird die Kontrolle der
Gleichzeitigkeit unter den Kommutationen der von der Sicherheitsschranke kommenden
Signale aktiviert.

Gleichzeitigkeit (ms): Ist nur im Fall der Aktivierung des vorangegangenen Parameters
aktiv. Bestimmt die maximale Zeit (in msec), die zwischen den Kommutationen von zwei
unterschiedlichen vom Sensor kommenden Signalen verstreichen darf.

Aktivierung Out Error: Wenn diese Option aktiviert ist ein Fehler durch den
Funktionsblock erkannt wird angezeigt.

Gegenstandbeschreibung: Gestattet das Einfligen eines beschreibenden Textes der
Funktion des Bauteils. Dieser Text wird im oberen Teil des Symbols eingeblende.
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SOLID STATE DEVICE

~ | Eigenschaft

Der funktionale Block SOLID STATE DEVICE Uberprift OGDETAED
den Status der Einginge Inx. Sollten die Eingdnge — Pl
24VDC aufweisen, ist der Ausgang OUTPUT 1
(TRUE), andernfalls ist das OUTPUT O (FALSE).

Filter (ms)

Die Parameter 3

Reset-Typ
Ueberwacht «

[“] Test beim Start

Manueller Reset: pese
Ist dies ausgewahlt, wird die Bitte um Reset um nach

Aktivierung Error Out

jeder Sicherheitsfunktion aktiviert. Andernfalls T———
folgt die Aktivierung des Ausgangs direkt dem

Zustand der Eingdnge.
Der Reset kann zweierlei Typs sein: Manuell und Uberwacht. Wird die Option Manuell
gewahlt, wird nur der Ubergang des Signals von 0 auf 1 Gberpruft. Im Fall Uberwacht wird
der doppelte Ubergang von 0 auf 1 und Riickkehr auf O Gberprift.

=» ACHTUNG: Im Fall der Aktivierung von Reset muss der Eingang nach denen verwendet
werden, die vom funktionellen Block verwendet werden. Bsp. Werden Input 1 und 2 fir
den funktionellen Block verwendet, muss Input 3 fiir den Reset verwendet werden.

Test beim Start: Ist dies ausgewadhlt, aktiviert dies den Test beim Start der
Sicherheitsvorrichtung. Dieser Test erfordert das Aktivieren/Deaktivieren der Vorrichtung,
um eine komplette Funktionsprifung durchzufiihren und den Output-Ausgang zu
aktivieren. Diese Kontrolle wird nur beim Start der Maschine verlangt (Einschalten des
Moduls).

Filter (ms). Gestattet die Filterung der von der Sicherheitsvorrichtung kommenden
Signale. Dieser Filter ist von 3 bis 250 ms konfigurierbar und beseitigt eventuelle Spriinge
auf den Kontakten. Die Dauer dieses Filters beeinflusst die Gesamtreaktionszeit des
Moduls.

Gleichzeitigkeit (ms): Bestimmt die maximale Zeit (in msec), die zwischen den
Kommutationen von zwei unterschiedlichen von der Vorrichtung kommenden Signalen
verstreichen darf.

Aktivierung Out Error: Wenn diese Option aktiviert ist ein Fehler durch den
Funktionsblock erkannt wird angezeigt.

Gegenstandbeschreibung: Gestattet das Einfligen eines beschreibenden Textes der
Funktion des Bauteils. Dieser Text wird nur im oberen Teil des Symbols eingeblendet.

FIELDBUS INPUT

Element, das die Eingabe eines Inputs gestattet, ~) Eigenschaft

das nicht die Sicherheit betrifft, dessen Status it
mittels Feldbus gedndert wurde. ;rtsgowsmvﬁl L éb':ﬁ sed
Es konnen maximal acht virtuelle Inputs

eingegeben werden und fir jedes muss das Bit Objektbeschreibung
ausgewdhlt werden, das zu seiner Statusanderung

verwendet werden muss.
Auf dem Feldbus werden die Stati mit einem Byte dargestellt.
(Wegen genauerer Informationen siehe Anleitung der Feldbusse in der CD-ROM MS-SD).
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%4 ACHTUNG: Das FIELDBUS INPUT ist KEIN Sicherheitsinput.

LLO-LL1

Sie gestatten das Einfligen einer bestimmten logischen Ebene

am Eingang einer Komponente.
LLO -> logical level 0
LL1 -> logical level 1

~ Eigenschaft

verwendet werden.

Yk ACHTUNG: LLO und LL1 kénnen nicht zur Deaktivierung der logischen Ports des Plans

HINWEISE

Gestattet die Eingabe eines beschreibenden Textes,
der an einer beliebigen Stelle positioniert werden
kann.

TITEL

~ Eigenschaft

Hinweise

—

Automatisch den Namen der Benutzer, der Designer,
den Projektname und die CRC fugt.

Unternehmen: Unternehmen
Benutzer: Name

Projektname: Project

CRC Plan:

90
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FUNKTIONELLE BLOCKE DES TYPS GESCHWINDIGKEITSSTEUERUNG

SPEED CONTROL

Der funktionelle Block Speed Control (uberprift die
Geschwindigkeit eines Gerdts, indem er einen Ausgang 0
(FALSE) erstellt, wenn die gemessene Geschwindigkeit einen
zuvor festgelegten Grenzwert (berschreitet. Sollte die
Geschwindigkeit unter diesem zuvor festgelegten Grenzwert
liegen, ist der Ausgang 1 (TRUE).

Parameter

Typ Achse: Definiert den Typ der von dem Gerdt gesteuerten
Achse, und zwar linear, wenn es sich um eine Verschiebung
handelt und rotierend, wenn es sich um eine Bewegung um eine
Achse handelt.

Typ Sensor: Sollte die Wahl des vorangegangenen Parameters
Linear sein, definiert der Typ Sensor den an die Eingdange des
Moduls angeschlossenen Sensortyp, und zwar Rotierend (z. B.
Encoder auf einer Zahnstange) oder Linear (z. B. optische Linie).

Diese Auswahl gestattet das Festlegen der Parameter im
Anschluss.
Messgerdt: Legt den Typ des/der eingesetzten
Sensors/Sensoren fest. Folgende Auswahlen sin d moglich:

- Encoder

- Proximity

- Encoder+Proximity
- Proximity1+ Proximity?2
- Encoder1+ Encoder2

Richtung aktivieren: Durch Aktivieren dieses Parameters wird
der Ausgang DIR auf dem funktionellen Block aktiviert. Dieser
Ausgang ist 1 (TRUE), wenn die Achse gegen den Uhrzeigersinn
dreht und O (FALSE), wenn die Achse im Uhrzeigersinn dreht. (-
> Abbildung seitlich).

Richtungsentscheidung: Legt die Drehrichtung fest, fir die die
eingegebenen  Grenzwerte aktiviert werden. Folgende
Auswahlen sind moglich:

- Bidirektional

- Im Uhrzeigersinn

- Gegen den Uhrzeigersinn
Sollte Bidirektional ausgewdhlt worden sein, erfolgt die
Messung des Uberschreitens des eingegebenen Grenzwerts
sowohl, wenn die Achse im Uhrzeigersinn dreht, als auch wenn
sie gegen den Uhrzeigersinn dreht. Wird Im oder Gegen den
Uhrzeigersinn ausgewahlt, erfolgt die Messung nur, wenn die
Achse in der ausgewdhlten Richtung dreht.

Anzahl Grenzwerte: Gestattet das Eingeben der Anzahl der
Grenzwerte in Bezug auf den Hochstwert der Geschwindigkeit.
Durch Andern dieses Werts wird die Anzahl der eingebbaren
Grenzwerte  von mindestens 1 bis  hoéchstens 4
verringert/erhéht. Im Fall von Grenzwerten lber 1 im unteren
Teil des funktionellen Blocks erscheinen die Eingangs-Pins fir
die Auswahl des spezifischen Grenzwerts.

(Axis 1 (MV2) [1] B

SPEED
CONTROL

&

> i

~ Eigenschaft
[SPEED CONTROL

[1 [mm/Umdrehung]
Proximity-Wah!

PNP 3 Drahte NC v
Proximity-Aufisung (< 100)
50 [impuls/Umdrehung]
Hysterese (%)

10 —

(Geschwindigkeit 1 (< 1000)

1 [m/min]

fw=|833333

fm=|750

(Objektbeschreibung

Beispiel der Drehung der Achse
im UHRZEIGERSINN

(Eingabe von zwei Grenzwerten)

In1

0
1

Anz. Grenzwerte
Geschwindigkeit 1
Geschwindigkeit 2

(Eingabe von vier Grenzwerten)

In2

= = O O

Inl

0
1
0
1

Anz. Grenzwerte
Geschwindigkeit 1
Geschwindigkeit 2
Geschwindigkeit 3
Geschwindigkeit 4
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Pitch: Sollte die Wahl des Achsentyps Linear sein, gestattet dieses Feld das
Eingeben des Abstands des Sensors, um eine Konvertierung zwischen den
Sensorumdrehungen und der zuriickgelegten Strecke zu erzielen.

PNP 3 Drahte NC

Auswahl Proximity: Gestattet die Auswahl des Nidherungssensors zwischen |mmgsaareN

PNP, NPN, Arbeitskontakt NO oder Ruhekontakt NC und mit 3 oder 4 Drahten: NPN 3 Drahte NC

PNP 4 Drahte NC/NO
NPN 4 Drihte NC/NO

Messung: In dieses Feld die Anzahl der Impulse/Umdrehungen (im Fall eines Smgmgmgzgmgf/m

Drehsensors), bzw. ym/Impuls (Fall des linearen Sensors) in Bezug auf den

verwendeten Sensor eingeben. Auswahl
Proximity

Uberpriifung: In dieses Feld die Anzahl der Impulse/Umdrehungen (im Fall
eines Drehsensors) bzw. pm/Impuls (im Fall des linearen Sensors) in Bezug auf
den verwendeten Sensor eingeben.

Gear Ratio: Dieser Parameter ist aktiv, wenn auf der ausgewadhlten Achse zwei Sensoren
vorhanden sind. Dieser Parameter gestattet das Eingeben des Verhdltnisses unter den beiden
Sensoren. Sollten sich die beiden Sensoren auf demselben beweglichen Organ befinden, ist das
Verhdltnis 1, andernfalls muss die Zahl in Bezug auf das Verhéltnis eingegeben werden. Bsp.: Es
liegen ein Encoder und ein Proximity vor und Letzterer befindet sich auf dem beweglichen
Organ, das (aufgrund eines Untersetzungsverhdltnisses) im Vergleich zum Encoder bei doppelter
Geschwindigkeit dreht. Dieser Wert ist daher mit 2 einzugeben.

Hysterese (%): Stellt den Hysterese-Wert (in Prozent) dar, unter dem die
Geschwindigkeitsanderung gefiltert wird. Einen anderen Wert als 1 eingeben, um standige
Kommutierungen beim Andern des Eingangs zu vermeiden.

Hysterese (%)

L N

Geschwindigkeit 1, 2, 3, 4:In dieses Feld den Hochstwert der Geschwindigkeit eingeben, liber
dem der Ausgang des funktionellen Blocks (OVER) O ist (FALSE). Sollte die gemessene
Geschwindigkeit dagegen unter dem eingegebenen Wert liegen, ist der Ausgang (OVER)
desfunktionellen Blocks 1 (TRUE).

Frequenz: Gibt die berechneten Werte der maximalen Frequenz fM und fm an (verringert um die
eingegebene Hysterese). Solle der angezeigte Wert GRUN erscheinen, hat die Berechnung der
Frequenz in positives Ergebnis ergeben.

Sollte der angezeigte Wert ROT erscheinen, miissen die in den folgenden Formeln angegebenen
Parameter gedndert werden.

1. Drehachse, Drehsensor. Die erhaltene Frequenz ist:

f[Hz]:W]* Resolutiofpulses/re] LEGENDE:
2. Lineare Achse, Drehsensor. Die erhaltene Frequenz ist: f = Frequenz
— Rpm = Drehgeschwindigkeit
f[HZ] = spee*d [rn/hmln] 1000 Re solution [pulses/re v] Resolution = Messung
607 pitch [mm/rev] Speed = lineare
3. Lineare Achse, linearer Sensor. Die erhaltene Frequenz ist: Geschwindigkeit
Pitch = Sensorabstand
f[HZ] = speed[mm/s]*21000
Re solution [um/pulse]

4. Hysterese. Nur zu andern, wenn: fM=griin; fm=rot
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WINDOW SPEED CONTROL

Der funktionelle Block Window Speed Control iberprift die
Geschwindigkeit eines Gerdts, indem ein Ausgang 1 (TRUE)
erstellt wird, wenn die gemessene Geschwindigkeit sich
innerhalb eines zuvor festgelegten Messbereichs befindet.

Parameter

Typ Achse: Definiert den Typ der von dem Gerdt gesteuerten
Achse, und zwar linear, wenn es sich um eine Verschiebung
handelt und rotierend, wenn es sich um eine Bewegung um eine
Achse handelt.

Typ Sensor: Sollte die Wahl des vorangegangenen Parameters
Linear sein, definiert der Typ Sensor den an die Eingdnge des
Moduls angeschlossenen Sensortyp, und zwar Rotierend (z. B.
Encoder auf einer Zahnstange) oder Linear (z. B. optische Linie).
Diese Auswahl gestattet das Festlegen der Parameter im
Anschluss.

Messgerdt: Legt den Typ des/der eingesetzten
Sensors/Sensoren fest. Folgende Auswahlen sind moglich:

- Encoder

- Proximity

- Encoder+Proximity

- Proximity1+ Proximity2

- Encoderl+ Encoder2

Pitch: Sollte die Wahl des Achsentyps Linear sein, gestattet
dieses Feld das Eingeben des Abstands des Sensors, um eine
Konvertierung zwischen den Sensorumdrehungen und der
zuriickgelegten Strecke zu erzielen.

Auswahl  Proximity:  Gestattet die Auswabhl des
Naherungssensors zwischen PNP, NPN, Arbeitskontakt NO oder
Ruhekontakt NC und mit 3 oder 4 Drahten:

Messung: In dieses Feld die Anzahl der Impulse/Umdrehungen
(im Fall eines Drehsensors), bzw. pym/Impuls (Fall des linearen
Sensors) in Bezug auf den verwendeten Sensor eingeben.

Uberpriifung: In  dieses Feld die Anzahl der
Impulse/Umdrehungen (im Fall eines Drehsensors) bzw.
pum/Impuls (im Fall des linearen Sensors) in Bezug auf den
verwendeten Sensor eingeben.

Axis 1 (MV2) [1] B—— P

~ Eigenschaft
WINDOW SPEED CONTROL
Achsentyp Sensortyp
[Linear »|  |Drehend v|

Messvorrichtung
[Proximity ~]

Pitch
1 [mm/Umdrehung]

Prox\mwsy;VEh\
(No Proxy |

Proximity-Aufissung (< 100)
[so [Impuls/Umdrehung]

Hysterese (%)

|

Hochgeschwindigkeit (< 1000)
1 {m/min]

Langsame Geschwindigkeit (< 1000)
[10 {m/min]

Frequenz Messung 1
(Ha) | Messung
fu=| 833,333
fm=|825

Frequenz Messung 2
[Hz] | Messung
fu=|8333,333

fm=|8250

(Objektbeschreibung

PNP 3 Drahte NC
PNP 3 Drahte NO
NPN 3 Drahte NO
NPN 3 Drahte NC

PNP 4 Drahte NC/NO
NPN 4 Drahte NC/NO
PNP/NPN 4 Drahte NC/NC
PNP/NPN 4 Drahte NO/NO

Auswahl Proximity
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Gear Ratio: Dieser Parameter ist aktiv, wenn auf der ausgewdhlten Achse zwei Sensoren
vorhanden sind. Dieser Parameter gestattet das Eingeben des Verhdltnisses unter den beiden
Sensoren. Sollten sich die beiden Sensoren auf demselben beweglichen Organ befinden, ist das
Verhiltnis 1, andernfalls muss die Zahl in Bezug auf das Verhéltnis eingegeben werden. Bsp.: Es
liegen ein Encoder und ein Proximity vor und Letzterer befindet sich auf dem beweglichen
Organ, das (aufgrund eines Untersetzungsverhaltnisses) im Vergleich zum Encoder bei doppelter
Geschwindigkeit dreht. Dieser Wert ist daher mit 2 einzugeben.

Hysterese (%): Stellt den Hysterese-Wert (in Prozent) dar, unter dem die
Geschwindigkeitsanderung gefiltert wird. Einen anderen Wert als 1 eingeben, um standige
Kommutierungen beim Andern des Eingangs zu vermeiden.

Hysterese (%)

L B

Geschwindigkeit: In dieses Feld den Hochstwert der Geschwindigkeit eingeben, liber dem der
Ausgang des funktionellen Blocks (OVER) O ist (FALSE). Sollte die gemessene Geschwindigkeit

dagegen unter dem eingegebenen Wert liegen, ist der Ausgang (OVER) des funktionellen Blocks
1 (TRUE).

Frequenz: Gibt die berechneten Werte der maximalen Frequenz fM und fm an (verringert um die

eingegebene Hysterese). Solle der angezeigte Wert GRUN erscheinen, hat die Berechnung der
Frequenz in positives Ergebnis ergeben.

Sollte der angezeigte Wert ROT erscheinen, miissen die in den folgenden Formeln angegebenen
Parameter gedndert werden.

1. Drehachse, Drehsensor. Die erhaltene Frequenz ist:

f[Hz]:W]* Resolutiofpulses/re] LEGENDE:
2. Lineare Achse, Drehsensor. Die erhaltene Frequenz ist: f = Frequenz o
Rpm = Drehgeschwindigkeit
f[HZ] = speed [_m/mln] 1000 re solution [pulsesfre v] Resolution = Messung
60 * pitch[mm/rev] Speed = lineare
Geschwindigkeit
3. Lineare Achse, linearer Sensor. Die erhaltene Frequenz ist: Pitch = Sensorabstand
*
f[HZ] = speed[_mm/s] 1000
Re solution [lum/pulse]

4. Hysterese. Nur zu dandern, wenn: fM=griin; fm=rot

Hohe Geschwindigkeit: In dieses Feld den HoOchstwert der Geschwindigkeit des zuvor

festgelegten Wertebereichs eingeben, um den Ausgang des funktionellen Blocks (WINDOW) von
1 (TRUE) zu erzielen.

Niedrige Geschwindigkeit: In dieses Feld den Mindestwert der Geschwindigkeit des zuvor

festgelegten Wertebereichs eingeben, um den Ausgang des funktionellen Blocks (WINDOW) von
1 (TRUE) zu erzielen.
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STAND STILL

Der funktionelle Block Stand Still Uberprift die
Geschwindigkeit eines Gerdts, indem ein Ausgang 1 (TRUE)

. . . . . . . STAND Achsentyp  Sensortyp
erstellt _ W|_rd, ‘wenn die _ Ges_chwmdlgkelt 0 ist. Ist die %, ] o]
Geschwindigkeit nicht 0, wird ein Ausgang 0 (FALSE) erzeugt. [Ercer + proiniy ]
?fm [mm/Umdrehung]
Parameter Frons oo NOR
.. .. Messung
Typ Achse: Definiert den Typ der von dem Gerét gesteuerten [5500™— mpotyumenun

Achse, und zwar linear, wenn es sich um eine Verschiebung

A Eigenschaft
STAND STILL

Kontrolle

Proximity-Auflosung (< 100)
| 5t [Impuls/Umdrehung]

handelt und rotierend, wenn es sich um eine Bewegung um
. Gear Ratio
eine AChse handelt [T Jto100step03)

Hysterese (%)
i [

Typ Sensor: Sollte die Wahl des vorangegangenen
Parameters Linear sein, definiert der Typ Sensor den an die
Eingange des Moduls angeschlossenen Sensortyp, und zwar
Rotierend (z. B. Encoder auf einer Zahnstange) oder Linear (z.
B. optische Linie). Diese Auswahl gestattet das Festlegen der
Parameter im Anschluss.

Null (< 20)

[10 [m/min]

Frequenz Nullgeschwindigkeit (>= 1Hz)

[Hz] | Messung Kontrolle
fw=|233333333 |8333333
fm =| 825000 8250

Objektbeschreibung

Messgerdt: Legt den Typ des/der eingesetzten
Sensors/Sensoren fest. Folgende Auswahlen sind moglich:

- Encoder

- Proximity

- Encoder+Proximity

- Proximity1+ Proximity2
- Encoder1+ Encoder?2
Pitch:
Sollte die Wahl des Achsentyps Linear sein, gestattet dieses
Feld das Eingeben des Abstands des Sensors, um eine
Konvertierung zwischen den Sensorumdrehungen und der
zurlickgelegten Strecke zu erzielen.

PNP 3 Drahte NC

PNP 3 Drahte NO

NPN 3 Drahte NO

NPN 3 Drahte NC

PNP 4 Drahte NC/NO

NPN 4 Drahte NC/NO
PNP/NPN 4 Drahte NC/NC
PNP/NPN 4 Drahte NO/NO

Auswahl  Proximity: Gestattet die  Auswahl des
Ndherungssensors zwischen PNP, NPN, Arbeitskontakt NO
oder Ruhekontakt NC und mit 3 oder 4 Drahten:

Messung: In dieses Feld die Anzahl der Impulse/Umdrehungen (im Fall eines Drehsensors), bzw.
pm/Impuls (Fall des linearen Sensors) in Bezug auf den verwendeten Sensor eingeben.

Auswahl proxy

Uberpriifung: \n dieses Feld die Anzahl der Impulse/Umdrehungen (im Fall eines Drehsensors)
bzw. um/Impuls (im Fall des linearen Sensors) in Bezug auf den verwendeten Sensor eingeben.

Gear Ratio: Dieser Parameter ist aktiv, wenn auf der ausgewdhlten Achse zwei Sensoren
vorhanden sind. Dieser Parameter gestattet das Eingeben des Verhaltnisses unter den beiden
Sensoren. Sollten sich die beiden Sensoren auf demselben beweglichen Organ befinden, ist das
Verhiltnis 1, andernfalls muss die Zahl in Bezug auf das Verhaltnis eingegeben werden. Bsp.: Es
liegen ein Encoder und ein Proximity vor und Letzterer befindet sich auf dem beweglichen
Organ, das (aufgrund eines Untersetzungsverhaltnisses) im Vergleich zum Encoder bei doppelter
Geschwindigkeit dreht. Dieser Wert ist daher mit 2 einzugeben.

Hysterese (%): Stellt den Hysterese-Wert (in  Prozent) dar, unter dem die
Geschwindigkeitsanderung gefiltert wird. Einen anderen Wert als 1 eingeben, um standige
Kommutierungen beim Andern des Eingangs zu vermeiden.

Hysterese (%)

L N

Grenzwert Nullgeschwindigkeit: In dieses Feld den Hochstwert eingeben, Uber dem der
Ausgang des funktionellen Blocks (ZERO) O (FALSE) ist. Sollte die gemessene Geschwindigkeit
dagegen unter dem eingegebenen Wert liegen, ist der Ausgang (ZERO) des funktionellen Blocks
1 (TRUE).
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Frequenz Nullgeschwindigkeit: Gibt die berechneten Werte der maximalen Frequenz fM und

fm an (verringert um die eingegebene Hysterese). Solle der angezeigte Wert GRUN erscheinen,
hat die Berechnung der Frequenz in positives Ergebnis ergeben.

Sollte der angezeigte Wert ROT erscheinen, miissen die in den folgenden Formeln angegebenen
Parameter gedndert werden.

5. Drehachse, Drehsensor. Die erhaltene Frequenz ist:

f[Hz]:W]* Resolutiofpulses/re] LEGENDE:
6. Lineare Achse, Drehsensor. Die erhaltene Frequenz ist: f=Frequenz
: Rpm = Drehgeschwindigkeit
f[HZ] = spee*d [_m/hmln] 1000 e solution [pulses/re v] Resolution = Messung
607 pitch [mm/rev] Speed = lineare
7. Lineare Achse, linearer Sensor. Die erhaltene Frequenz ist: Geschwindigkeit
r /511000 Pitch = Sensorabstand
f[HZ] = speed[mm/s]

Re solution [um/pulse]

8. Hysterese. Nur zu dndern, wenn: fM=griin; fm=rot
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STAND STILL AND SPEED CONTROL

Der funktionelle Block StandStill and Speed Control
Uberprift die Geschwindigkeit eines Gerdts, indem ein
Ausgang Zero mit 1 (TRUE) erstellt wird, wenn die
Geschwindigkeit 0 ist. AuBerdem erstellt er den Ausgang
Over = 0 (FALSE), wenn die gemessene Geschwindigkeit
einen zuvor festgelegten Grenzwert liberschreitet.

Parameter

Typ Achse: Definiert den Typ der von dem Gerit
gesteuerten Achse, und zwar linear, wenn es sich um eine
Verschiebung handelt und rotierend, wenn es sich um eine
Bewegung um eine Achse handelt.

Typ Sensor: Sollte die Wahl des vorangegangenen
Parameters Linear sein, definiert der Typ Sensor den an
die Eingange des Moduls angeschlossenen Sensortyp, und
zwar Rotierend (z. B. Encoder auf einer Zahnstange) oder
Linear (z. B. optische Linie). Diese Auswahl gestattet das
Festlegen der Parameter im Anschluss.

Messgerdt: Legt den Typ des/der eingesetzten
Sensors/Sensoren fest. Folgende Auswahlen sind méglich:
- Encoder
- Proximity

- Encoder+Proximity

- Proximity1+ Proximity2

- Encoder1+ Encoder?2
Richtung aktivieren: Durch Aktivieren dieses Parameters
wird der Ausgang DIR auf dem funktionellen Block
aktiviert. Dieser Ausgang ist 1 (TRUE), wenn die Achse
gegen den Uhrzeigersinn dreht und 0 (FALSE), wenn die
Achse im Uhrzeigersinn dreht.

Richtungsentscheidung: Legt die Drehrichtung fest, fir
die die eingegebenen Grenzwerte aktiviert werden.
Folgende Auswahlen sind moglich:

- Bidirektional

- Im Uhrzeigersinn

- Gegen den Uhrzeigersinn
Sollte Bidirektional ausgewahlt worden sein, erfolgt die
Messung des  Uberschreitens des eingegebenen
Grenzwerts sowohl, wenn die Achse im Uhrzeigersinn
dreht, als auch wenn sie gegen den Uhrzeigersinn dreht.
Wird Im oder Gegen den Uhrzeigersinn ausgewahlt, erfolgt
die Messung nur, wenn die Achse in der ausgewdhlten
Richtung dreht.

Anzahl Grenzwerte: Gestattet das Eingeben der Anzahl
der Grenzwerte in Bezug auf den Hochstwert der
Geschwindigkeit. Durch Andern dieses Werts wird die
Anzahl der eingebbaren Grenzwerte von mindestens 1 bis
hochstens 4 verringert/erhoht. Im Fall von Grenzwerten
Uber 1 im unteren Teil des funktionellen Blocks erscheinen
die Eingangs-Pins fiir die Auswahl des spezifischen
Grenzwerts.

Pitch: Sollte die Wahl des Achsentyps Linear sein, gestattet
dieses Feld das Eingeben des Abstands des Sensors, um
eine Konvertierung zwischen den Sensorumdrehungen
und der zuriickgelegten Strecke zu erzielen.

|Axis 1 (MV2) [0] m——

A Eigenschaft

ISTAND STILL AND SPEED CONTROL

Achsentyp
| Linear |

Sensortyp
|Drehend |

Messvorrichtung

[Encoder + proximity |

Iv Richtung aktivieren

Richtungsentscheidung
[ Bidirektional |

Schwellenanzahl
|Zwei Schwellen ~

Pitch
[1 [mm/Umdrehung]

Proximity-Wahl
| NPN 4 Drahte NC/NO |

Messung
Encoder-Aufissung (< 10000)
[5000  [Impuls/Umdrehung]

Kontrolle
Proximity-Auflssung (< 100)
[50 [Impuls/Umdrehung]

(Gear Ratio
1 "] (1 to 100 step 0.1)

Hysterese (%)
i L

Geschwindigkeitsgrenze Null (< 20)

|10 [m/min]
Frequenz Nullgeschwindigkeit
1Hz)

[Hz] | Messung Kontrolle
fu =| 833333333 | 8333333

fm =| 825000 8250

1 (< 1000)

[0 [m/min]

(Geschwindigkeit 2 (< 1000)
[ [m/min]

Frequenz Messung 1
[Hz] |Messung | Kontrolle
fu=|0 0

fm=0 )

Frequenz Messung 2

[Hz] | Messung Kontrolle

fu
m

o 0

wlon

o o

Beispiel der Drehung der Achse
im UHRZEIGERSINN

(Eingabe von zwei Grenzwerten)

Inl1
0
1

Anz. Grenzwerte

Geschwindigkeit 1
Geschwindigkeit 2

(Eingabe von vier Grenzwerten)

In2

= = O 0

Inl1

R O R~ O

Anz. Grenzwerte
Geschwindigkeit 1
Geschwindigkeit 2
Geschwindigkeit 3
Geschwindigkeit 4
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Auswahl  Proximity:  Gestattet die  Auswahl des

Ndherungssensors zwischen PNP, NPN, Arbeitskontakt NO B pontaie
oder Ruhekontakt NC und mit 3 oder 4 Drdhten: NPN 3 Drahte NO

NPN 3 Drahte NC
. . . PNP 4 Drahte NC/NO
Frequenz: Gibt die berechneten Werte der maximalen NPN 4 Drahte NC/NO

Frequenz fM und fm an (verringert um die eingegebene N A D N
Hysterese). Solle der angezeigte Wert GRUN erscheinen, hat

die Berechnung der Frequenz in positives Ergebnis ergeben.
Sollte der angezeigte Wert ROT erscheinen, missen die in
den folgenden Formeln angegebenen Parameter gedndert

werden. LEGENDE:

Auswahl proximity

1. Drehachse, Drehsensor. Die erhaltene Frequenz ist: f = Frequenz

Rpm = Drehgeschwindigkeit

rpm{rev/min .
f[HZ]=pn{T]* Resolutiofpulses/re] Resolution = Messung
Speed = lineare Geschwindigkeit
2. Lineare Achse, Drehsensor. Die erhaltene Frequenz ist: Pitch = Sensorabstand

speed [m/min] *1000
60 * pitch[mm/rev]

f[HZ =

* Re solution [pulses/re v]

3. Lineare Achse, linearer Sensor. Die erhaltene Frequenz ist:

speed[mm/s]*1000

f[Hz] = .
Re solution [um/pulse]

4. Hysterese. Nur zu andern, wenn: fM=griin; fm=rot

Messung:|n dieses Feld die Anzahl der Impulse/Umdrehungen (im Fall eines Drehsensors), bzw.
pum/Impuls (Fall des linearen Sensors) in Bezug auf den verwendeten Sensor eingeben.

Uberpriifung: \n dieses Feld die Anzahl der Impulse/Umdrehungen (im Fall eines Drehsensors)
bzw. um/Impuls (im Fall des linearen Sensors) in Bezug auf den verwendeten Sensor eingeben.

Gear Ratio: Dieser Parameter ist aktiv, wenn auf der ausgewdhlten Achse zwei Sensoren
vorhanden sind. Dieser Parameter gestattet das Eingeben des Verhaltnisses unter den beiden
Sensoren. Sollten sich die beiden Sensoren auf demselben beweglichen Organ befinden, ist das
Verhdltnis 1, andernfalls muss die Zahl in Bezug auf das Verhdltnis eingegeben werden. Bsp.: Es
liegen ein Encoder und ein Proximity vor und Letzterer befindet sich auf dem beweglichen
Organ, das (aufgrund eines Untersetzungsverhaltnisses) im Vergleich zum Encoder bei doppelter
Geschwindigkeit dreht. Dieser Wert ist daher mit 2 einzugeben.

Hysterese (%): Stellt den Hysterese-Wert  (in Prozent) dar, unter dem die
Geschwindigkeitsanderung gefiltert wird. Einen anderen Wert als 1 eingeben, um standige
Kommutierungen beim Andern des Eingangs zu vermeiden.

Hysterese (%)

L N

Grenzwert Nullgeschwindigkeit: In dieses Feld den Hochstwert eingeben, Uber dem der
Ausgang des funktionellen Blocks (ZERO) O (FALSE) ist. Sollte die gemessene Geschwindigkeit
dagegen unter dem eingegebenen Wert liegen, ist der Ausgang (ZERO) des funktionellen Blocks
1 (TRUE).

Geschwindigkeit 1, 2, 3, 4:In dieses Feld den Hochstwert der Geschwindigkeit eingeben, Uber
dem der Ausgang des funktionellen Blocks (OVER) 0O ist (FALSE). Sollte die gemessene
Geschwindigkeit dagegen unter dem eingegebenen Wert liegen, ist der Ausgang (OVER)
desfunktionellen Blocks 1 (TRUE).
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FUNKTIONSBLOCKE DES TYPS OPERATOR

Die unterschiedlichen Eingdange jedes Operators kdnnen umgekehrt werden (logischer
NOT), indem sich auf dem umzukehrenden Pin positioniert und die rechte Maustaste
betdtigt wird. Es erscheint eine Kugel, die die erfolgte Umkehr angibt. Beim nachsten

Betdtigen wird die Signalumkehr geldscht.

=» Die maximale Anzahl von Operator-Blocken betragt 64.

LOGISCHE OPERATOREN

AND

Der logische Operator AND ergibt im
Ausgang 1 (TRUE), wenn alle Eingdange Inx
sich auf 1 befinden (TRUE).

=
N
x

=HORIOIRIOIm=|IO|S

= =OIOR R OIOIS

=== OO0 |I0|3
(@)
L [=l{=l[=l[=][=]]=]l=}p
~

Die Parameter

putDut

~ Eigenschaft
AND
2 « |Anzahl der Eingaenge

Anzahl der Eingdnge: gestattet die Eingabe der Eingdnge von 2 bis 8.
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NAND

Der logische Operator NAND ergibt im
Ausgang 0 (FALSE), wenn alle Eingange 1 sind
(TRUE).

S5
N
5
x
o
<
-

In1

R|IO|FR O OO
RPIRP OOk O|IO
RPIRPRPPFPIOIOIO|IO

OlR (R Rk Rk k|k

Die Parameter

~ Eigenschaft

NAND
2 o |Anzahl der Eingaenge

Anzahl der Eingdnge: gestattet die Eingabe der Eingdnge von 2 bis 8.

NOT

Der logische Operator NOT kehrt den
logischen Status des Eingangs In um.

In | Out
0 1
1 0

OR

~ Eigenschaft

'@OT ‘O ot NOT

Der logische Operator OR ergibt im Ausgang
1 (TRUE), wenn mindestens ein Eingang Inx
sich auf 1 befindet (TRUE).

=
N
x

R|o|k|o|k|o|k|o|S
o]
PR |RIRPIR Rk O|E
~

R(R|O|OR|R|O|O|3

PR |IPPO|O|O|0|3

Die Parameter

~ Eigenschaft

e OR

Mcmt "2« |Anzahl der Eingaenge

Anzahl der Eingdnge: gestattet die Eingabe der Eingdnge von 2 bis 8.
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NOR

Der logische Operator NOR ergibt im Ausgang
0 (FALSE), wenn mindestens ein Eingang Inx
sich auf 1 befindet.

=
N
x

R|O|r|O|r|Oo|r|o|3
PR OOk |r|ojo|S
il ===
ooooooon—\g

Die Parameter

 y—.
Inl Output

~ Eigenschaft
NOR
2 « |Anzahl der Eingaenge

Anzahl der Eingdnge: gestattet die Eingabe der Eingdange von 2 bis 8.

XOR

Der logische Operator XOR ergibt im Ausgang
0 (FALSE), wenn die Anzahl der Eingange Inx
im Zustand 1 (TRUE) gerade ist oder die
Eingdange Inx alle 0 sind (FALSE).

[
N
>
x

R|lO|r|Oor|Ook|o|3

Rk |O|OokR|k|lo|o|3

il ol el el le] o)

r—\oor—\or—w—\og
=1

Die Parameter

—

Elnx I I‘kkxaur

~ Eigenschaft

XOR
2 « |Anzahl der Eingaenge

Anzahl der Eingdnge: gestattet die Eingabe der Eingdnge von 2 bis 8.

XNOR

Der logische Operator XNOR ergibt im Ausgang
1 (TRUE), wenn die Anzahl der Eingdnge Inx im
Zustand 1 (TRUE) gerade ist oder die Eingdnge
Inx alle O sind (FALSE).

H
IN)
=1
=

R|O|R|O|r|O|r|o|3

==l ==l

RRIRFPRPOIOIOIO

OHHOHOOHQ
=

———
Inl Output

~ Eigenschaft
XNCR
2« |Anzahl der Eingaenge
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Die Parameter

Anzahl der Eingdnge: gestattet die Eingabe der Eingdnge von 2 bis 8.
MULTIPLEXER

Der logische Operator MULTIPLEXER gestattet r-;:l'g;‘:(sEc:aft
es, das Signal der Eingdnge Inx basierend auf — i

dem ausgewdhlten Selx in den Ausgang zu MULTIPLEXER Vier InputJE%
bringen. Wenn die Eingange Sel1+Sel4 nur ein Int

einziges Bit auf 1 aufweisen (TRUE), wird die o
ausgewdhlte Leitung In n an den Ausgang
Output angeschlossen. Sollte:

-mehr als ein Eingang SEL 1 sein (TRUE)

- kein Eingang SEL 1 sein (TRUE)

ist der Ausgang Output 0 (FALSE) , und zwar unabhdngig vom Status der Eingdnge In n.

Die Parameter

Input. gestattet die Eingabe der Eingange von 2 bis 4.

SPEICHER-OPERATOREN

Die Operatoren des Typs SPEICHER gestatten es dem Benutzer, nach seinem Ermessen
Daten zu speichern (TRUE oder FALSE), die von anderen Gegenstanden stammen, die das
Projekt bilden.

Die Statusanderungen erfolgen in Ubereinstimmung mit den Wahrheitstabellen, die fiir
jeden einzelnen Operator gezeigt wurden.

D FLIP FLOP (max. Anzahl = 16)

Der Operator D FLIP FLOP gestattet das =

i i ~ Eigenschaft
Speichern des zuvor elnge_s_gebenen Status auf S——— SRIP SO
dem Ausgang Q gemdR der folgenden D FLIP FLOP T
Wahrheitstabelle. D A

[¥]Aktivierung Clear

Preset | Clear Ck D Q

1 0 X X 1

0 1 X X 0

1 1 X X 0

0 0 L X | Erhélt Speicher

0 0 |[Steigende Flanke | 1 1

0 0 |Steigende Flanke | O 0

Die Parameter

Preset. Wenn ausgewadhlt, aktiviert dies die Moglichkeit, den Ausgang Q auf 1
(TRUE) zu bringen.

Clear:. Ist dies ausgewadhlt, aktiviert dies die Moglichkeit, die Speicherung
zuriuckzustellen.
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SR FLIP FLOP

Der Operator SR FLIP FLOP bringt Ausgang Q auf ~  Eigenschaft
1 mit Set bringt Ausgang Q auf O mit Reset. —— SR FLIP FLOP
Siehe folgende Tabelle Wahrheit. Es., #‘
SET | RESET Q

0 0 Erhilt Speicher

0 1 0

1 0 1

1 1 0

USER RESTART MANUAL (max. Anzahl = 16 einschlieRlich RESTART MONITORED)

Der Operator USER RESTART MANUAL gestattet ~  Eigenschaft
das Speichern des Restart-Signals , USER RESTART MANUAL
gemaR der folgenden Wahrheitstabelle.

(V] Aktivierung Clear

Clear Restart In Q
1 X X 0
X X 0 0
0 L 1 | Erhilt Speicher
0 |[Steigende Flanke | 1 1
0 Fallende Flanke | 1 | Erhdlt Speicher

Die Parameter

Aktivierung Clear: Ist dies ausgewahlt, aktiviert dies die Mdglichkeit, die Speicherung
zurlickzustellen.

USER RESTART MONITORED (max. Anzahl = 16 einschlieRlich RESTART MANUAL)

Der Operator USER RESTART MONITORED ~ Eigenschaft
gestattet die Speicherung des Restart- e — USER RESTART MONITORED
Signals entsprechend der folgenden

MONITORED
Wahrheitstabelle. b

q [ Aktivierung Clear

Clear Restart In Q
1 X X 0
X X 0 0
0 L 1 | Erhdlt Speicher
0 |[Steigende Flanke | 1 | Erhalt Speicher
0 I | 1 1

Die Parameter

Aktivierung Clear Ist dies ausgewahlt, aktiviert dies die Moglichkeit, die Speicherung
zuriickzustellen.
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GUARD LOCK-OPERATOREN

GUARD LOCK
Der Bediener befiehlt die Sperrung/Freigabe einer S
ELEKTROMECHANISCHEN VERRIEGELUNG (GUARD GUARDLOCK ){  ~ [IManueller Rese

[>Gate

= Reset-Typ
Locldbl:[ ¥ TOrOut Manuell

LOCK) und uberpruft dabei die Ubereinstimmung
des Lock-Befehls und des Status eines E-GATEs
und eines FEEDBACKs. Der Hauptausgang ist 1
(TRUE), wenn die Verriegelung geschlossen und et ot
gesperrt ist.

Unlock Zeit (s)
0,0

Federverriegelung

[¥]Aktivierung Error Out

Funktionsprinzip.
Die Funktion verhalt sich wie eine Sicherheitsverriegelung als Tlrsperre.

1) Das Input GATE muss immer an einen E_GATE-Input-Block angeschlossen sein
(Feedback der Tur).

2) Das Input Lock_fbk muss immer an ein Input-Element LOCK FEEDBACK
angeschlossen sein (Feedback der Verriegelungsspule).

3) Das Input UnLock_cmd kann im Schaltplan beliebig angeschlossen werden und
bestimmt die Anfrage der Freigabe der Verriegelung (wenn auf LL1).

4) Das OUTPUT-Signal dieses Elements ist 1 (TRUE), wenn die Schutztiir geschlossen und
die Verriegelung blockiert ist. Findet ein Freigabebefehl auf den Eingang UnLock_cmd
Anwendung, wird das OUTPUT-Signal auf "0" gestellt und die Verriegelung (Ausgang-
LockOut) nach einer als Parameter eingebbaren UnLock Zeit freigegeben. Das Output
wird auch dann auf O (FALSE) gestellt, wenn Fehlerbedingungen vorliegen (z. B. Tir bei
blockierter Verriegelung geo6ffnet, Feedback Zeit uUberschreitet den maximalen
Hochstwert, etc.).

5) DasLockOut-Signal steuert die Blockierung/Freigabe der Verriegelung.

Die Parameter

UnLock Zeit (s):
Zeit, die zwischen der Aktivierung des UnLock_cmd-Befehls und der tatsachlichen
Freigabe der Verriegelung (Ausgang LockOut) verstreicht

- 0Oms <=1 s Abstand 100 ms
- 1,55+ 10 s Abstand 0,5 s
- 15s+25s Abstand 5 s

Feedback Zeit (s):

Maximal zuldssige Verzégerungszeit zwischen dem Ausgang LockOut und dem Eingang
Lock_fbk (muss die auf dem Datenblatt der Verriegelung festgestellte mit dem
entsprechenden, vom Bediener festgelegten Spielraum sein).

10 ms + 100 s Abstand 10 ms
150 ms = 1 s Abstand 50 ms
1,5s + 3 s Abstand 0,5 s

Federsperre: Die Verriegelung wird passiv gesperrt und aktiv freigegeben, d. h., die
mechanische Kraft der Feder halt die Sperre. Bei fehlender Versorgung bleibt die Sperre
daher aktiv.
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Manueller Reset:

Der Reset kann zweierlei Typs sein: Manuell und Uberwacht. Wird die Option Manuell
gewahlt, wird nur der Ubergang des Signals 0 auf 1 uberpraft. Im Fall Uberwacht wird der
doppelte Ubergang von 0 auf 1 und Riickkehr auf O tUberpruft.

MANUAL MONITORED
2
3
\ |
INX \ INX —
bt | N —
[ [ \
e
RESET RESET
t1 > 250ms
t=250ms
t2 = 250ms

=» Achtung: Im Fall des manuellen Resets muss der Eingang nach dem fiur den
funktionellen Block selbst verwendeten verwendet werden. Bsp. Wenn Input 1 und 2

fur den funktionellen Block verwendet werden, muss das Input 3 fiir den Reset
eingesetzt werden.

Deutsch
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ZAHLER-OPERATOREN

Die Operatoren des Typs ZAHLER gestatten dem Benutzer, ein Signal (TRUE) zu erzeugen,
sobald die eingegebene Zahlung erreicht wird.

COUNTER (max. Anzahl = 16)

~ Eigenschaft

Der Operator COUNTER ist ein Impulszahler. COUNTER
Es gibt drei Betriebsarten: — [k down
COUNTER
1 ) AUTOMATISCH > Ck_up [] Aktivierung Clear
2) MANUELL ' Zahlung (2/16383)
3) MANUELL+AUTOMATISCH 2

:]Doppelte Flank=

1) Der Zahler erzeugt einen Impuls der Dauer,
die der Reaktionszeit entspricht, sobald die
eingegebene Zdhlung erreicht wird. Ist der
Pin von CLEAR nicht aktiviert, ist dies der
Standardmodus.

2) Der Zahler bringt den Ausgang Q auf 1 (TRUE), sobald die eingegebene Zdhlung
erreicht ist. Der Ausgang Q wird 0 (FALSE), wenn das Signal CLEAR aktiviert wird.

3) Der Zahler erzeugt einen Impuls der Dauer, die der Reaktionszeit entspricht, sobald
die eingegebene Zdhlung erreicht wird. Wird das Signal CLEAR aktiviert, kehrt die
interne Zahlung auf 0 zuriick.

Zahlertyp
Automatischer Zahler

Die Parameter

Aktivierung Clear: st dies ausgewadhlt, wird die Clear-Anfrage aktiviert, um die Zdhlung
wieder aufzunehmen, indem der Ausgang Q wieder auf 0 gebracht wird (FALSE).
AuRerdem wird die Moglichkeit gegeben, die automatische Funktion (Automatische
Aktivierung) mit manuellem Reset zu aktivieren.

Erfolgt die Auswahl nicht, ist die Betriebsart in diesem Fall automatisch und beim
Erreichen der eingegebenen Zahlung begibt sich der Ausgang auf 1 (TRUE) und bleibt
dort wahrend zwei ganzer Zyklen. Danach wird er zuriickgestellt.

Ck down: Gestattet das Zuriickgehen der Zdahlung.

Doppelte Flanke: Wird dies ausgewdhlt, wird die Zdahlung sowohl an der steigenden als
auch der fallenden Flanke aktiviert.
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TIMER OPERATOREN (MAX. ANZAHL = 16)

Die Operatoren des Typs TIMER gestatten dem Benutzer das Erzeugen eines Signals (TRUE
oder FALSE) fiir einen vom Benutzer bestimmten Zeitraum.

CLOCKING

Der Operator CLOCKING liefert im Ausgang ) Elpemechntt
ein Clock-Signal mit eingegebenem CLOCKING

Zeitraum, wenn der Eingang In sich auf 1 e e - -
Qs Zeit (Senden zum Sestaetigen):

= 0.01
"3‘5 szs i

befindet (TRUE).
Zeit: Der Zeitraum kann von 10 ms bis 1093,3 s eingegeben werden.

Die Parameter

MONOSTABIL

Der Operator MONOSTABIL liefert im Ausgang
Out eine Ebene 1 (TRUE), die von der
steigenden Flanke des In aktiviert wird und e v

dort fiur die eingegebene Zeit verbleibt. MONOSTABIL | S

Retriggerable
Steigende Flanke

~ Eigenschaft
MONOSTABIL

Die Parameter

Zeit: Die Verzogerung kann von 10 ms bis 1093,3 s eingegeben werden.
Steigende Flanke: Wenn ausgewahlt, begibt sich Out auf der steigende Flanke des Signals

In auf 1 (TRUE)

und verbleibt dort fiir die eingegebene Zeit, die jedoch verlangert werden kann, bis der
Eingang In auf 1 (TRUE) bleibt.

N

T <7

7
S
rd

Out

Wenn nicht ausgewdhlt, wird die Logik umgekehrt. Der Out begibt sich auf der fallende
Flanke des Signals In auf O (FALSE) und bleibt dort fiir die eingegebene Zeit, die jedoch
verlangert werden kann, bis der Eingang In auf O bleibt (FALSE).
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In

Out

ﬂ \

Retriggerable: Wenn ausgewahlt, wird die Zeit bei jedem Statuswechsel des Eingangs In

auf Null gestellt.

PASSING MAKE CONTACT

Im Operator PASSING MAKE CONTACT folgt
der Ausgang Out dem auf dem Eingang In
Bleibt dieses jedoch
langer als vorgegeben auf 1 (TRUE), begibt
sich der Ausgang Out auf 0 (FALSE). Wenn es
einen Eingang fallenden Flanke wird der

vorliegenden Signal.

Timer geldscht.

~ Eigenschaft
PASSING MAKE CONTACT

Zeit (Senden zum Bestatigen):
0.01

e e o
PASSING MAKE
CONTACT

o —~

; {Qut OF
D Retriggerable

yms

=T

=T =T

Out

Die Parameter

Zeit: Die Verzogerung kann von 10 ms bis 1093,3 s eingegeben werden.

Retriggerable: Wenn ausgewadhlt wird die Zeit nicht zurick, wenn es einen Eingang
fallenden Flanke. Der Ausgang bleibt 1 (TRUE) fiir alle ausgewadhlten Zeit. Wann gibt es
einen neuen Eingang steigende Flanke, wird der Timer wieder neu starten.

Out

=T

S

:

108
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VERZOGERUNG

Der Operator VERZOGERUNG gestattet die ~  Eigenschaft
Anwendung einer Verzogerung auf ein VERZOEGERUNG

Signal, indem der Ausgang Out nach der MELAS Zeit (Senden zum Bestaetigen):
eingegebenen Zeit bei einer Anderung der lﬂf L1 0.01

Signalebene auf dem Eingang In auf 1 s B
(TRUE) gebracht wird. i

[]Retriggerable

Steigende Flanks

Die Parameter

Zeit : Die Verzdgerung kann von 10 ms bis 1093,3 eingegeben werden.

Steigende Flanke: Ist dies ausgewdhlt, beginnt die Verzégerung auf der steigenden Flanke
des Signals In, nach dessen Ende der Ausgang Out sich auf 1 (TRUE) begibt, wenn der
Eingang In sich auf 1 (TRUE) befindet und bleibt dort, solange auch der Eingang In auf 1
(TRUE) bleibt.

Out

Ist dies nicht ausgewahlt, kehrt sich die Logik um und der Ausgang Out begibt sich auf 1
(TRUE) auf der steigenden Flanke In, die Verzégerung beginnt auf der fallenden Flanke In
und nach Ablauf der Zeit begibt sich der Ausgang Out auf 0 (FALSE), wenn auch der
Eingang In sich auf O (FALSE) befindet, andernfalls bleibt er auf 1 TRUE.

[

Inmml

Retriggerable. Wenn ausgewahlt, wird die Verzdgerung bei jedem Statuswechsel des
Eingangs In auf Null gestellt.
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MUTING-OPERATOREN (MAX. ANZAHL = 4)

,Gleichzeitiges“ MUTING

Der MUTING-Operator mit ,Gleichzeitiger®

Logik gestattet das Ausfiihren des Mutings L&) Elmcmecdais
des Eingangssignals Input tber den Eingang g R
der Sensoren ST, S2, S3 und S4. e RS i &
[#]Mit Enable
=» Voraussetzung: Der Muting-Zyklus kann Typ Enable
nur beginnen, wenn alle Sensoren sich auf Nur Enable ‘w
0 (FALSE) befinden und Input auf 1 (TRUE) [SMit Muting Out
(Lichtschranke frei). Richtung
BIDIR
Die Parameter Schliefien von Muting
CURTAIN &
Timeout (sec): Gestattet die Einstellung der e
Zeit von 10 s bis unendlich, innerhalb der der 250 ms 0
Muting-Zyklus beendet werden muss. Ist S irenc e
beim Ablauf der Zeit der Zyklus noch nicht 25w
abgeschlossen ist, wird das Muting

umgehend unterbrochen.

Aktivierung mit Enable: Wird dies ausgewadhlt, wird die Moglichkeit aktiviert, die Muting-
Funktion zu aktivieren oder nicht. Andernfalls ist die Muting-Funktion immer aktiviert.
Enable kann zweierlei Typs sein: Enable/Disable und nur Enable. Wird Enable/Disable
ausgewahlt, kann der Muting-Zyklus nicht beginnen, wenn sich Enable fest auf 1 (TRUE)
oder O (FALSE) befindet, sondern wird nur mit einer steigenden Flanke aktiviert. Soll das
Muting deaktiviert werden, muss Enable wieder auf O (FALSE) gebracht werden. Auf diese
Weise deaktiviert die fallende Flanke das Muting, gleich in welchem Zustand es sich
befindet. Wird nur Enable ausgewadhlt, besteht die Mdglichkeit der Deaktivierung des
Muting nicht, doch Enable muss in jedem Fall auf O (FALSE) gebracht werden, um eine
neue steigende Flanke fiir den nachfolgenden Muting-Zyklus zu gestatten.

Richtung: Die Reihenfolge der Belegung der Sensoren kann eingegeben werden. Wenn
BIDIR eingestellt ist, kann die Belegung in beide Richtungen sowohl von S1&S2 nach
S3&S4 als auch von S3&S4 nach S1&S2 erfolgen, wird UP ausgewdhlt dagegen von S1&S2
nach S3&S4 und schlieRlich mit DOWN von S3&S4 nach S1&S2.

Schliefen von Muting: Die kann auf zwei Arten, CURTAIN und SENSOR, erfolgen. Wird
CURTAIN ausgewadhlt, erfolgt das SchlieRen des Muting bei der steigenden Flanke des
Input-Signals, wdhrend bei SENSOR das SchieRen nach der Freigabe des vorletzten
Sensors erfolgt.

Auswahl von CURTAIN

S1 S2 Input S3 S4 Muting
0 0 1 0 0 0
1 0 1 0 0 0
1 1 1 0 0 1
1 1 X 0 0 1
1 1 X 1 1 1
0 0 0 1 1 1
0 0 1 1 1 0
0 0 1 0 0 0
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Auswahl von SENSOR
Input S3

Muting
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[=ll=1 I [l l=)[=]]=]
[=H=1 I (=)=

Blind Time: Nur bei SchlieBen von Muting=Curtain, die Blind time wird dann aktiviert,
wenn nach dem kompletten Ubergang der Paletten (SchlieRen Muting-Zyklus)
Gegenstdande hervorstehen konnen, die die Schranke belegen und so das Input auf O
(FALSE) bringen. Wahrend der Blind bleibt das Input auf 1 (TRUE). Die Blind Time kann von
250 msec auf 1 Sekunde variieren.

Sensor-Zeit: Sie konnen die maximale Zeit (2 bis 5 Sekunden), die zwischen der
Aktivierung der beiden Muting-Sensoren verstreichen muss eingestellt.

»L“-MUTING

Der MUTING-Operator mit ,L“Logik gestattet N
das Ausfihren des Mutings des L3l
Eingangssignals Input lber den Eingang der (o N

Sensoren S1 und S2.

[#]Mit Enable
Typ Enable

Nur Enable

=) Voraussetzung: Der Muting-Zyklus kann

nur beginnen, wenn alle Sensoren sich auf - (M Muting Out
0 (FALSE) befinden und Input auf 1 (TRUE) Sensor-zsit
(Lichtschranke frei). 25w

Zeit Muting-Ende
25s w

Die Parameter

Blind Time

250 ms »

Timeout (sec). Gestattet die Einstellung der
Zeit von 10 s bis unendlich, innerhalb der der
Muting-Zyklus beendet werden muss. Ist beim
Ablauf der Zeit der Zyklus noch nicht abgeschlossen ist, wird das Muting umgehend
unterbrochen.

Aktivierung mit Enable: Wird dies ausgewahlt, wird die Moglichkeit aktiviert, die Muting-
Funktion zu aktivieren oder nicht. Andernfalls ist die Muting-Funktion immer aktiviert.
Enable kann zweierlei Typs sein: Enable/Disable und nur Enable. Wird Enable/Disable
ausgewadhlt, kann der Muting-Zyklus nicht beginnen, wenn sich Enable fest auf 1 (TRUE)
oder 0 (FALSE) befindet, sondern wird nur mit einer steigenden Flanke aktiviert. Soll das
Muting deaktiviert werden, muss Enable wieder auf O (FALSE) gebracht werden. Auf diese
Weise deaktiviert die fallende Flanke das Muting, gleich in welchem Zustand es sich
befindet. Wird nur Enable ausgewahlt, besteht die Moglichkeit der Deaktivierung des
Muting nicht, doch Enable muss in jedem Fall auf O (FALSE) gebracht werden, um eine
neue steigende Flanke fiir den nachfolgenden Muting-Zyklus zu gestatten.

Sensor-Zeit: Die maximale Zeit (von 2 bis 5 Sekunden), die zwischen der Aktivierung von
zwei Muting-Sensoren verstreichen muss, kann eingegeben werden.

Zeit Muting-Ende: Gestattet die Eingabe einer Verfallzeit des Mutings nach der Freigabe
des ersten Sensors von 2,5 bis 6 Sekunden.
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Blind Time: wird dann aktiviert, wenn bekannt ist, dass nach dem kompletten Ubergang
der Palette (SchlieRen Muting-Zyklus) Gegenstdnde hervorstehen kdnnen, die die Schranke
belegen und so das Input auf 0 (FALSE) bringen. Wahrend der Blind bleibt das Input auf 1
(TRUE). Die Blind Time kann von 250 msec auf 1 Sekunde variieren.

»Sequenzielles“-~-MUTING

Der MUTING-Operator mit ,Sequenzieller* &y
Logik gestattet das Ausfiihren des Mutings )
des Eingangssignals Input Uber den Eingang 0 ]
der Sensoren S1, S2, S3 und S4. [7] it Enable
Typ Enable
Enable/Diszble «
=) Voraussetzung: Der Muting-Zyklus kann S
nur beginnen, wenn alle Sensoren sich auf & Hiika
0 (FALSE) befinden und Input auf 1 (TRUE) BIDRR v
(Lichtschranke frei). Schliefien von Muting
[ CURTAINGER
Blind Time
250 ms

Die Parameter

Timeout (sec): Gestattet die Einstellung der Zeit von 10 s bis unendlich, innerhalb der der
Muting-Zyklus beendet werden muss. Ist beim Ablauf der Zeit der Zyklus noch nicht
abgeschlossen ist, wird das Muting umgehend unterbrochen.

Aktivierung mit Enable: Wird dies ausgewahlt, wird die Moglichkeit aktiviert, die Muting-
Funktion zu aktivieren oder nicht. Andernfalls ist die Muting-Funktion immer aktiviert.
Enable kann zweierlei Typs sein: Enable/Disable und nur Enable. Wird Enable/Disable
ausgewadhlt, kann der Muting-Zyklus nicht beginnen, wenn sich Enable fest auf 1 (TRUE)
oder O (FALSE) befindet, sondern wird nur mit einer steigenden Flanke aktiviert. Soll das
Muting deaktiviert werden, muss Enable wieder auf O (FALSE) gebracht werden. Auf diese
Weise deaktiviert die fallende Flanke das Muting, gleich in welchem Zustand es sich
befindet. Wird nur Enable ausgewadhlt, besteht die Mdglichkeit der Deaktivierung des
Muting nicht, doch Enable muss in jedem Fall auf O (FALSE) gebracht werden, um eine
neue steigende Flanke fiir den nachfolgenden Muting-Zyklus zu gestatten.

Richtung: Die Reihenfolge der Belegung der Sensoren kann eingegeben werden. Wenn
BIDIR eingestellt ist, kann die Belegung in beide Richtungen sowohl von S1 nach S4 als
auch von S4 nach S1 erfolgen, wird UP ausgewahlt dagegen von S1 nach S4 und
schlieRlich mit DOWN von S4 nach S1.

Schliefen von Muting: Die kann auf zwei Arten, CURTAIN und SENSOR, erfolgen. Wird
CURTAIN ausgewahlt, erfolgt das SchlieRen des Mutings bei der steigenden Flanke des
Input-Signals, wahrend bei SENSOR das SchieRen nach der Freigabe des letzten Sensors
erfolgt.
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Auswahl von CURTAIN
Input S3

Muting
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Blind Time: Nur bei SchlieBen von Muting=Curtain, die Blind time wird dann aktiviert,
wenn nach dem kompletten Ubergang der Paletten (SchlieRen Muting-Zyklus)
Gegenstande hervorstehen koénnen, die die Schranke belegen und so das Input auf O
(FALSE) bringen. Wahrend der Blind bleibt das Input auf 1 (TRUE). Die Blind Time kann von
250 msec auf 1 Sekunde variieren.

»T“-MUTING

Der MUTING-Operator mit ,T“-Logik gestattet das i
Ausfilhren des Mutings des Eingangssignals “-MUTING
Input Uber den Eingang der Sensoren S1 und S2. Crowmne )| o
=) Voraussetzung: Der Muting-Zyklus kann nur [ Enae

beginnen, wenn alle Sensoren sich auf 0
(FALSE) befinden und Input auf 1 (TRUE)
(Lichtschranke frei).

Typ Enable
Enable/Disabie]

[#]Mit Muting Out

Sensor-Zeit

2s &

Die Parameter

Timeout (sec): Gestattet die Einstellung der Zeit von 10 s bis unendlich, innerhalb der der
Muting-Zyklus beendet werden muss. Ist beim Ablauf der Zeit der Zyklus noch nicht
abgeschlossen ist, wird das Muting umgehend unterbrochen.

Aktivierung mit Enable: Wird dies ausgewahlt, wird die Moglichkeit aktiviert, die Muting-
Funktion zu aktivieren oder nicht. Andernfalls ist die Muting-Funktion immer aktiviert.
Enable kann zweierlei Typs sein: Enable/Disable und nur Enable. Wird Enable/Disable
ausgewahlt, kann der Muting-Zyklus nicht beginnen, wenn sich Enable fest auf 1 (TRUE)
oder 0 (FALSE) befindet, sondern wird nur mit einer steigenden Flanke aktiviert. Soll das
Muting deaktiviert werden, muss Enable wieder auf 0 (FALSE) gebracht werden. Auf diese
Weise deaktiviert die fallende Flanke das Muting, gleich in welchem Zustand es sich
befindet. Wird nur Enable ausgewahlt, besteht die Moglichkeit der Deaktivierung des
Muting nicht, doch Enable muss in jedem Fall auf O (FALSE) gebracht werden, um eine
neue steigende Flanke fiir den nachfolgenden Muting-Zyklus zu gestatten.

Sensor-Zeit: Die maximale Zeit (von 2 bis 5 Sekunden), die zwischen der Aktivierung von
zwei Muting-Sensoren verstreichen muss, kann eingegeben werden.
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MUTING OVERRIDE

Der Bediener gestattet die Ausfihrung des

~  Eigenschaft

Overrides des direkt angeschlossenen Input MUTING OVERRIDE
Mutin gs. E—— [ZIManueller Reset
Der Override kann nur aktiviert werden, wenn das T e
Muting nicht aktiv ist (INPUT=0) und mindestens | . b bt Secoren
ein Muting-Sensor besetzt ist (oder die Schranke Timeout (9
belegt ist). =i
Bei der Freigabe der Lichtschranke und der Mot e
Aufheben mit Rickhalttaste w
Sensoren endet der Override und der Ausgang T
Output begibt sich auf die logische Ebene "0" BVt Request
(FALSE).

Der Override kann mit Drucktaste oder gehaltener Position konfiguriert werden.

Override mit gehaltener Steuerung.
Die Aktivierung dieser Funktion muss Uber die Steuerung des Overrides
(OVERRIDE=1) wdahrend der gesamten Dauer der anschlieRenden Vorgange aktiviert
bleiben. Es ist dennoch mdglich, einen neuen Override zu starten, indem die
Steuerung deaktiviert und erneut aktiviert wird.
Bei der Freigabe der Schranke und der Sensoren (Durchgang frei) oder beim
Timeout endet der Override ohne Bedarf an weiteren Steuerungen.

Override mit Impuls-Steuerung

Die Aktivierung dieser Funktion erfolgt durch Aktivieren der Steuerung Override
(OVERRIDE=1). Bei der Freigabe der Schranke und der Sensoren (Durchgang frei)
oder beim Timeout endet der Override.

Die Funktion kann nur durch erneutes Aktivieren der Steuerung Override
(OVERRIDE=1) wieder gestartet werden.

Die Parameter

Mit besetzen Sensoren: Bei Muting "T" muss sequentiell, simultan ausgewadhlt sein;
bei Muting "L" muss dies nicht ausgewahlt sein.

9Andernfal|s erscheint beim Erstellen und beim Bericht eine Warning.

9Der Benutzer muss wahrend der Override-Phase zusatzliche SchutzmaRnahmen einplanen.

Zur Aktivierung des Override zu liberpriifende Bedingungen

"Bei belegten Sensoren” | belegter Sensor | belegte Schranke | Input | Override-Anfrage | Override-Output
X X - 0 1 1
- X 0 1 1
X - 0 1 1
X X 0 1 1

Timeout (s): Gestattet die Eingabe der Zeit von 10 s bis unendlich, innerhalb der die
Override-Funktion beendet werden muss.

Override-Modus: Gestattet die Konfiguration des Override-Typs (mit Drucktaste oder
gehalten).

Mit OverOut: Gestattet das Aktivieren eines Signalausgangs (hoch aktiviert) des aktiven
Overrides.

Mit Request: Gestattet das Aktivieren eines Signalausgangs (hoch aktiviert) der
aktivierbaren Override-Funktion.

Manuelles Reset:
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e Sollte der INPUT aktiv sein (TRUE), ermdglicht das Zurlicksetzen der Ausgang des
Bausteins.

e Sollte der Eingang nicht aktiv (FALSE) sein, folgt der Ausgang des Bausteins den
Override-Anfrage.

Der Reset kann zweierlei Typs sein: Manuell und Uberwacht. Wird die Option Manuell
gewdhlt, wird nur der Ubergang des Signals von 0 auf 1 Gberprift. Im Fall Uberwacht wird
der doppelte Ubergang von 0 auf 1 und Rickkehr auf O iberpruft.

MANUAL MONITORED

2
|
AY |
INx \ INX — :

| — | | N

Lt T

E—
RESET RESET
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FUNKTIONSBLOCKE VERSCHIEDENES

SERIAL OUTPUT

Die Funktion Serial Output Ubertragt den Status einer 2 Egensenat
maximalen Anzahl von 8 Eingangen in den Ausgang und SERIAL OUTPUT

bringt sie in serielles Format. o semaLouteuT g [@jAnzah! der Eingacnge
: o s Modusauswahl

. - . £ . e Synchron s
Funktionsprinzip R S—
Diese Funktion Ubertragt den Status aller E 0 [
angeschlossenen Eingange mit zwei unterschiedlichen Zuischenzeichen-Dauer (ms)

Methoden auf den Ausgang: 10 [

Asynchrone Methode der Serialisierung:
1) Der Status der ruhenden Linie ist 1 (TRUE);
2) Signal des Beginns der Datenlibertragung ist 1 Bit = 0 (FALSE);
3) Ubertragung von n Bit mit dem Status der angeschlossenen Eingange kodiert mit der Methode
Manchester:
- Status 0: Anfangsgrenze Signal in der Mitte des Bits
- Status 1: Schlussgrenze Signal in der Mitte des Bits
4) Zwischenzeichen auf 1 (TRUE), um die Synchronisierung eines externen Gerdts zu gestatten.

start

0 1 1 0 1 0

Output L

Bei der Asynchronen Methode ist daher der Ausgang Clock nicht vorhanden.

Synchrone Methode der Serialisierung:

1) Der Ausgang und Clock im Ruhezustand sind 0 (FALSE);

2) Ubertragung von n Bits mit Status der Eingange unter Verwendung von OUTPUT als Daten,
CLOCK als Zeitenbasis;

3) Zwischencharakter auf 0 (FALSE), um die Synchronisierung des externen Gerats zu gestatten

Output

oo [ UL

Parameter

Anzahl der Eingdnge: Definiert die Anzahl der Eingdnge des funktionellen Blocks 2+8 (asynchron)
bzw. 3=8 (synchron).

Bit-Dauer (ms): In dieses Feld den Wert eingeben, der der Dauer jedes einzelnen Bits entspricht
(Eingang n), aus dem sich die Impulsreihe zusammensetzt, die die Ubertragung bildet.

- 40ms =200ms (Step 10ms)

- 250ms +0.95s (Step 50 ms)

Dauer Zwischenzeichen (ms): In dieses Feld die Zeit eingeben, die zwischen der Ubertragung der
Impulsreihe und der nachfolgenden verstreichen muss.

- 100ms + 2.5s (Step 100ms)

- 3s5s+6s (Step 500ms)
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NETWORK

Die Funktion Network gestattet die Verteilung
der Stop- und Reset-Befehle iber ein einfaches

~ | Eigenschaft
NETWORK

lokales Netz. Uber Network_in und Network_out
werden die START-, STOP- UND RUN-Signale
unter den verschiedenen Knoten ausgetauscht.

[“]Network Reset aktivieren
utput

etwork_Out
FrrorOut

[“]Aktivierung Error Out

Funktionsprinzip
Diese Funktion gestattet eine einfache Verteilung

der Stopp- und Wiederherstellungsbefehle eines
lokalen MS-Netzes.

Bei der Funktion Network ist immer:

1) der Eingang Network_In an einen einzelnen bzw. doppelten Eingang angeschlossen und
muss an den Ausgang Network_Out des Moduls angeschlossen sein, das dem lokalen Netz

vorausgeht.
2)

der Ausgang Network_Out an ein STATUS-Signal bzw. einen OSSD-Ausgang angeschlossen

und muss an den Eingang Network_in des Moduls angeschlossen sein, das im lokalen Netz

folgt.
3)
als Stop (Bsp. E-STOP) und als Reset (Bsp. SWITCH) wirken.
4)
oder Ergebnisse logischer Kombinationen).
5)
der Eingang IN 1 (TRUE) ist und der funktionelle Block neu

Parameter

Die Eingdnge Stop_In und Reset_In sind an Input-Vorrichtungen angeschlossen, die jeweils
Der Eingang In kann frei im Plan angeschlossen werden (Bsp. Funktionelle Eingangsbldcke

Der Ausgang Output kann frei im Plan angeschlossen werden. Output ist 1 (TRUE), wenn

gestartet wird.

Aktivierung Reset Network: Bei Auswahl gestatte dies den Reset des funktionellen Blocks von
Seiten des verteilten Netzes. Erfolgt die Aktivierung nicht, kann jeder Reset des funktionellen
Blocks nur tiber den lokalen Eingang Reset_In erfolgen.

Aktivierung error out: Bei Auswahl wird das Statussignal Error_Out aktiviert.

Anwendungsbeispiel:

Emergency Stop

Net_in Net_out Net_in
_{ } J—{ ]
Emergency Stop

Master { 1 Master
Reset
J

Net_out Net_in Net_out
* __________________________

Emergency Stop
. d.
—{ Master

Datenfluss Netzwerk

—{ Master

Net_out

Yk Die RESET-Steuerungen muss sich auBerhalb der Netz Gefahrenzonen in Orten, wo
die Gefahrenzonen und die gesamten Arbeitsbereiche sind vollstdandig sichtbar sein.
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=» Die maximale Anzahl der Module MASTER netzwerkfahig ist 10.

Bedingung 1:
Mit Bezug auf die Abbildung tritt beim Einschalten Folgendes ein:

1. Fiir die OUTPUT-Ausgdinge der verschiedenen Knoten gilt die Bedingung O (FALSE);

2. Das Stopp-Signal STOP wird (iber die Leitung Network_Out verbreitet;

3. Beim Betatigen des RESET-Befehls auf einem der Knoten werden alle vorliegenden Knoten (iber die
Verbreitung des START-Signals aktiviert;

4. Als Endergebnis gilt fiir den OUTPUT-Ausgang aller angeschlossenen Knoten die Bedingung 1 (TRUE), wenn fiir
die unterschiedlichen IN-Eingénge die Bedingung 1 (TRUE) gilt;

5. Das RUN-Signal verbreitet sich liber das Netz der 4 vorliegenden Knoten.

Bedingung 2:

Mit Bezug auf die Abbildung tritt, wenn der Notaus in einem der vier Knoten betdtigt wird,
Folgendes ein:

1.

oukwn

Fiir den OUTPUT-Ausgang gilt die Bedingung 0 (FALSE);

Das Stoppsignal STOP verbreitet sich (iber die Leitung Network_Out;

Der nachfolgende Knoten erhdlt den Stoppcode und deaktiviert den Ausgang;

Der erhaltene Stopp fiihrt zur Erstellung eines Stoppcodes fiir alle Network_in---Netowk_out;

Als Endergebnis gilt fiir den OUTPUT-Ausgang aller angeschlossenen Knoten die Bedingung O (FALSE);

Wenn der Notaus in der Normalposition wieder hergestellt wurde, knnen alle Knoten (iber die Verbreitung
des START-Signals mit einem einzigen Reset wieder aktiviert werden. Die letzte Bedingung tritt nicht ein, wenn

fiir ein Modul die Konfiguration RESET NETWORK AKTIVIEREN nicht aktiviert ist. In diesem Fall ist der Einsatz
des lokalen Resets obligatorisch.

Reaktionszeit
Die Reaktionszeit des Netzwerks ausgehend von Nothalt durch die Formel:

tro.= (120ms x n"module) (max 10)

Beispiel 4 Knoten-Netzwerk:

MASTER MASTER n°1 MASTER n°2 MASTER n°3
Nothalt trvs-1 120ms x n°module 120ms x n°module 120ms x n°module
12,6ms 120ms 240ms 360ms

‘ 12,6ms
240ms ‘

360ms
120ms

Bedingung 3:

Mit Bezug auf die Abbildung tritt, wenn fiir den Eingang IN des funktionellen Blocks NETWORK
eines der 4 Knoten die Bedingung 0 (FALSE) gilt, Folgendes ein:

1. Fiirden lokalen Ausgang OUTPUT gilt die Bedingung 0 (FALSE);
2. Das RUN-Signal wird weiter (iber die Leitungen Network_Out verbreitet;
3. Die verbleibenden Knoten dndern den Status ihrer Ausgénge nicht;
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4. Indiesem Fall ist der Einsatz des lokalen Resets obligatorisch. Diese Bedingung wird mit der blinkenden, dem
Eingang Reset entsprechenden Led angezeigt. Alle Knoten kénnen (iber die Verbreitung des START-Signals mit
einem einzigen Reset wieder aktiviert werden. Diese letzte Bedingung tritt nicht ein, wenn fiir das Modul die

Konfiguration RESET NETWORK AKTIVIEREN nicht aktiviert ist. In diesem Fall ist der Einsatz des lokalen Resets
obligatorisch.

Die Eingange Reset_in und Network_in und der Ausgang Network_out kénnen nur auf den I/0O-
Pins von MASTER gemappt werden.

Signalisierungen der MS-1 mit aktiven Network

SIGNALEN DER FUNKTIONSBLOCK NETWORK
. Network out .
Network in Network out (OSSD) (STATUS) Reset in
LED FAIL EXT IN (1) 0OSSD () STATUS IN 3)
STOP OFF OFF ROT OFF OFF
CLEAR OFF BLINKEND | ROT/GRUN (BLINKEND) BLINKEND BLINKEND
ZUSTAND -
RUN OFF ON GRUN ON ON
FAIL ON BLINKEND - - -
(1) Entsprechende dessen Eingang Network IN verbunden ist
(2) Entsprechende dessen Eingang Network OUT verbunden ist
(3) Entsprechende dessen Eingang Reset IN verbunden ist

Input 11 [0}/M19 L

Input 12 [0]/M20

FBK_RSTL/M7
Opl
NETWORK
Oatput
In
[Network_Out
topfn mm
Input 1 10)/M5 . uuu
Input 2 ) [01/M6

1
SENSOR
Outpu

> 1
- o

Input 1 /M17 ——— T

Abbildung 48 - Verwendungsbeispiel des Blocks NETWORK
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SONDERANWENDUNGEN

Verzogerter Ausgang mit manuellem Betrieb

Sollte es erforderlich sein, Uber zwei Ausgdnge zu verfligen, von denen der zweite
verzogert ist (im MANUELLEN Betrieb), den folgenden Plan verwenden:

&) di-soric Safety Designer: Project - Dateiname: O:\...\0060345\schemate_swAfig_49. msx

Datei Projekt Aenderung Kommunikation Optionen ?

i di-soric a8 HEmem® |/ o

€0\ BA0 % | @ |company - Name
~) Objekte ~) Eigenschaft
€ wu -
CRiE
) Speed Control
A Output
& 0ssD
& Status Ineut 1 045117 USER RESTART
: ] o MANUAL 5
C=Relay s
v |
L/ FieldBusProbe ¥ Tnput 2 (M5-1) /K18
~) Operator

e [}

&
+) Logiken

) Speicher C

v | Guard Lock
v | Zaehler

v Timer Input 3 (MS-1) /K19

v

rox_RsT2/k1 |

~) Konfiguration

MS-1  Master 8 Eingaenge...

| Visuelle Konfiguration

<

100 %

MS-Module: Nicht vorhanden Status: Nicht angeschlossen  Ver.: 1.3.3.1

Abb. 49 - Doppelter Ausgang, von dem der zweite im manuellen Betrieb verzdgert wird

=» Unter Annahme des Betriebsmodus des logischen Operators VERZOGERUNG (Absatz

=» Die Schaltfliche RESTART, um die Eingdnge RESTART_FBK1/2 des OSSD (A und B)

VERZOGERUNG), muss die Anwendung wie folgt ausgelegt werden:
- Die beiden Ausgdnge miissen mit Aktivierung manueller Reset (Ueberwacht

Reset-Typ) programmiert werden und es muss die Funktion USER RESTART MANUAL
verwendet werden.

verwendet (siehe Abschnitt Verbindungen (S. 12)) und die INPUT3 (C) verbinden
physisch muss werden.
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MS-FEHLERCODES

Im Fall von Funktionsstorungen ist das System MS in der Lage, den Fehlercode an die Software

MS-SD zu libertragen, der dem vom Master MS-1 erfassten Fehler entspricht.
Um den Code zu lesen, wie folgt vorgehen:
- den Master MS-1 (der den FAIL liber Led anzeigt) mit dem USB-Kabel an den PC anschlieRen;
- die Software MS-SD starten; es erscheint ein Fenster mit dem erfassten Fehlercode.

In der Tabelle im Anschluss sind die moglichen erfassbaren Fehler und ihre L6sung aufgefiihrt.

CODE FAIL LOSUNG
DIE KORREKTE VERBINDUNG VON MS-1 UND DER
19D Die beiden Mikro-Controller sehen nicht die ERWEITERUNGSMODULE MIT DEN MS-SC-VERBINDERN
gleiche HW-/SW-Konfiguration KONTROLLIEREN. EVENTUELL DIE STECKVERBINDER
ERSETZEN
G0 | Erererungsmodse it deseen D e D, 068
Knotenanzahl vorhanden
68D Die maximale Anzahl Erweiterungsmodule | 1, (aep7 A1 IGEN MODULE ABTRENNEN (MAX.14)
wurde iiberschritten
70D Ein oder mehrere Module haben eine DIE ANSCHLUSSE DER PINS 2 UND 3 DER
Anderung der Knotenanzahl erfasst ERWEITERUNGSMODULE KONTROLLIEREN
73D Ein Slave-Modul hat einen externen Fehler DEN FEHLERCODE DES JEWEILIGEN MODULS WEGEN
erfasst WEITERER INFORMATIONEN KONTROLLIEREN
96D + 101D Fehler in Bezug auf den MS-CM-Speicher DEN MS-CM-SPEICHER ERSETZEN
von einem MS-OR4- oder MS-OR458-Modul -
137D | Eom Fenler in Bovug auf das m Kategorie 4 | DEN ANSCHLUSS DES FEEDBACK DER EXTERNEN
verwendete Paar RELAIS] und 2
von einem MS-OR4- oder MS-OR458-Modul -
147D | Eom Fenler i Bozug auf das m Kategorie 4 | DENANSCHLUSS DES FEEDBACK DER EXTERNEN
verwendete Paar RELAIS2 und 3
von einem MS-OR4- oder MS-OR458-Modul -
157D | EdmFonlor in Besug auf das n Kategorio 4 | DEN/ANSCHLUSS DES FEEDBACK DER EXTERNEN
verwendete Paar RELAIS3 und 4
von einem Modul MS-V2, MS-V1 oder MS-VO -
131D - Anschlussunterbrechung Proxi 1 oder 2 DIE ANSCHLUSSE DER PROXY KONTROLLIEREN
erfasst
von einem Modul MS-V2 -
132D Anschlussunterbrechung Encoder 1 und 2 DIE ANSCHLUSSE DER ENCODER KONTROLLIEREN
erfasst
142D von einem Modul MS-V2 oder MS-VT - DIE ANSCHLUSSE VON ENCODER1 KONTROLLIEREN
Anschlussunterbrechung Encoder 1 erfasst
144D von einem Modul MS-V2, MS-V1 oder MS-VO | ry e ANSCHLISSE DER PROXY KONTROLLIEREN
- Anschlussunterbrechung Proxi 1 erfasst
152D von einem Modul MS-V2 - DIE ANSCHLUSSE VON ENCODER2 KONTROLLIEREN
Anschlussunterbrechung Encoder 2 erfasst
154D von einem Modul MS-V2, MS-V1 oder MS-VO | ny e ANSCHLISSE DES PROXY2 KONTROLLIEREN
- Anschlussunterbrechung Proxi 2 erfasst
LA LD . . DIE ANSCHLUSSE IN BEZUG AUF DEN OSSD1 DES
198D 199D Fehler in Bezug auf den statischen Ausgang MODULS KONTROLLIEREN. DAS DEN FEHLER ERGEBEN
201D 202D OSSDIt HAT ’
203D 205D
208D 211D --

. . DIE ANSCHLUSSE IN BEZUG AUF DEN OSSD2 DES
212D 213D Fehler in Bezug auf den statischen Ausgang MODULS KONTROLLIEREN. DAS DEN FEHLER ERGEBEN
215D 216D 0SsD2 HAT !
217D 219D
222D 225D --

, . DIE ANSCHLUSSE IN BEZUG AUF DEN OSSD3 DES
226D 227D Fehler in Bezug auf den statischen Ausgang MODULS KONTROLLIEREN. DAS DEN FEHLER ERGEBEN
229D 230D OSSD3 HAT ’
232D 233D
236D 239D N

, . DIE ANSCHLUSSE IN BEZUG AUF DEN OSSD4 DES
240D 241D Fehler in Bezug auf den statischen Ausgang MODULS KONTROLLIEREN. DAS DEN FEHLER ERGEBEN
243D 244D 0SSD4 HAT ’
245D 247D

Alle anderen Codes beziehen sich auf interne Fehler oder Funktionsstérungen.
Es wird gebeten, das Modul zu ersetzen, das den Fehler ergeben hat oder zur Reparatur und/oder
zur Fehlerbehebung bei Di-soric einzusenden

8540995 - 12. Februar 2014 - Rev.0

121

Deutsch



Deutsch

i di-sori

MODULAR SAFETY INTEGRATED CONTROLLER MS

ZUBEHOR UND ERSATZTEILE

MODELL BESCHREIBUNG CODE

MS-1 MS main unit (8 Input / 2 doppelte OSSD) 1100000
MS-18-02 MS I/0O expansion unit (8 Input / 2 doppelte OSSD) 1100010
MS-I8 MS input expansion unit (8 Input) 1100020
MS-I16 MS input expansion unit (16 Input) 1100021
MS-112-T8 | MS input expansion unit (12 input, 8 test output) 1100022
MS-02 MS output expansion unit (2 doppelte OSSD) 1100030
MS-04 MS output expansion unit (4 doppelte OSSD) 1100031
MS-R2 MS safety relay unit (2 Relais) 1100040
MS-R4 MS safety relay unit (4 Relais) 1100041
MS-OR4 MS safety relay expansion unit (4 relays) 1100042
MS-OR4S8 | MS safety relay expansion unit (4 relays, 8 test output) 1100043
MS-BP MS PROFIBUS DP interface unit 1100050
MS-BD MS DeviceNet interface unit 1100051
MS-BC MS CANopen interface unit 1100052
MS-BEC MS ETHERCAT interface unit 1100053
MS-BEI MS ETHERNET/IP interface unit 1100054
MS-BEP MS PROFINET interface unit 1100055
MS-CT2 MS BUS TRANSFER interface unit (2 channels) 1100058
MS-CT1 MS BUS TRANSFER interface unit (1 channel) 1100057
MS-CM MS externer Konfigurationsspeicher 1100060
MS-SC MS 5-poliger Kommunikationsanschluss 1100061
MS-CSU MS USB-Kabel fiir PC-Anschluss 1100062
MS-V1T MS TTL expansion unit 1100070
MS-V1H MS HTL expansion unit 1100071
MS-V1S MS SIN/COS expansion unit 1100072
MS-V2T MS TTL expansion unit (2 encoders) 1100073
MS-V2H MS HTL expansion unit (2 encoders) 1100074
MS-V2S MS SIN/COS expansion Unit (2 encoders) 1100076
MS-VO MS proximity expansion unit 1100077
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GARANTIE

Di-soric garantiert flur jedes fabrikneue MS-System unter normalen Einsatzbedingungen
12 (zwolf) Monate lang die Abwesenheit von Material- und Herstellungsfehlern.

In diesem Zeitraum verpflichtet sich Di-soric, eventuelle Defekte des Produkts durch
Reparatur oder Ersetzen der defekten Teile vollkommen kostenlos zu beseitigen, sowohl
was das Material, als auch was die Arbeitskraft betrifft.

Di-soric behalt sich in jedem Fall die Moglichkeit vor, an Stelle der Reparatur das gesamte
defekte Gerat durch ein gleichwertiges oder eines mit denselben Merkmalen zu ersetzen.

Die Gilltigkeit der Garantie unterliegt den folgenden Bedingungen:

Die Meldung des Defekts muss Di-soric vom Benutzer innerhalb von zwdlf Monaten ab
Lieferdatum des Produkts zugehen.

Das Gerat und seine Bauteile befinden sich in dem Zustand, in dem sie von Di-soric
geliefert wurden.

Der Defekt oder die Funktionsstorung wurde nicht direkt oder indirekt durch Folgendes
verursacht:

- Unsachgemale Verwendung;
- Nichtbeachtung der Verwendungsbedingungen;
- Nachlassigkeit, Unerfahrenheit, nicht korrekte Wartung;

- Nicht von Personal von Di-soric ausgefiihrte Reparaturen, Anderungen oder
Anpassungen, Manipulierungen, etc.;

- Unfalle oder StoRe (auch durch Transport oder aufgrund héherer Gewalt);

- Sonstige nicht von Di-soric abhdangende Ursachen.

Die Reparatur erfolgt in den Werkstatten von Di-soric, bei denen das Material eingehen
muss: die Transportkosten und die Risiken eventueller Schiaden oder Verluste des
Materials wahrend des Versands sind vom Kunden zu tragen.

Alle ersetzten Produkte und Bauteile werden Eigentum von Di-soric.

Di-soric erkennt keine weiteren Garantien oder Anspriiche auBer den oben ausdriicklich
beschriebenen an, daher kénnen in keinem Fall Schadenersatzanspriiche fir Ausgaben,
Arbeitsunterbrechungen oder andere Faktoren oder Umstdnde geltend gemacht werden,
die auf eine beliebige Weise mit dem Ausfall des Produkts oder eines seiner Teile
verbunden sind.

Besuchen Sie die Webseite www.di-soric.com hinsichtlich der Liste der autorisierten
Hdndler jedes Landes.

Yk Die genaue und umfassende Beachtung aller Normen, Angaben und Verbote in dieser
Anleitung stellt eine wesentliche Voraussetzung fir die korrekte Funktionsweise des
Gerats dar. Di-soric haftet daher nicht fir Schaden durch die, auch nur teilweise,
mangelnde Befolgung dieser Angaben.

Die Eigenschaften unterliegen Anderungen ohne Vorankiindigung. e Die vollstindige oder auszugsweise
Vevrvielfdltigung ohne Genehmigung von Di-soric ist untersagt.
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info@di-soric.
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