BEH

PRODUCTS

Programmierhandbuch

far die
SMX100-Baugruppe

Programmierhandbuch SMX100 (Vers. HB-37420-820-01-06F)

Programmierhandbuch — SMX100 Basisbaugruppe 09.10.2015 Seite 1 von 189



BBEH

PRODUCTS
Inhaltsverzeichnis
Inhalt

BEGRIFFE ..o e et et e e et e et e e et e et e it e e eaaaaas 7
o T 7
311, 5 OSBRSS 7
Funktionsblock (FUNKEIONSDAUSIEIN) .......ciueiiiiiiiiiieiie it 7
Funktionsplan (FunktionshauSteiNSPIaChie)..........couiiiuiiiiiiieii e 7

L o] QA O 1 2o TSR 7

B 10T 1 10 T OSSR 7
0] T4 T=] o] SRR 7

N 1 o | OSSR 7
L0111 o PRSPPI 7

YT =L 1T =SSR 8

YT A= 21| LSRRI 8
PLC EiNQANGSSIGNAITISE ... veeieieeieiie et etie ettt e et e e st e e sste e st e e sne e e sneeeanteeeteeensenesneeennneeans 8
PLC AUSGANGSSIONAIIISIE .....eeiiieeeiie ettt et ss e st e et e e snaeeasteeeteeesnenesreeeanreeans 8
ANWEISUNGSTISIE (AWVVLL) ...eeeiieeiiiee sttt ettt e e st e e et e e st e e sn e e snt e e e steeeteeeanteeanteeanteeanteeenseeennees 8
0] 0] 0T L= SR 8
]S o] [T ST U] o] OSSR 8
]S o] (oo I8/ RSP 8

N E o T ot ] T ) =T TSPV 8

L0 {07V 7= o T ST 8
0] 1 1T U= U o] o SR 8
MAUS- UND TASTATURBEFEHLE ... 9
Y TURT: o] T LT Lo L=l AN o] =T SRR 9
LI LD 013 =10 =T SRR 9
KURZE BESCHREIBUNG DER VORGEHENSWEISE ..........cccooiiiiiiiiies 10
AGEMEINET HINWEIS....ec.tiieiie ettt et e e s e et e et e e st e e ss b e e sate e e ste e e sbeeesseeesnbeeanteeanreeenees 10
Statt ,,Drag & Drop® ,,PuSh & POP . ....oiiiiii s 10
FUNKTIONSPLAN L. e et et e e et e e et e e aaneaees 19
KLEMMENPLAN . .. et e e et e e et e e et e e et n e e et e e eaaeeees 20
FUNKTIONSPLAN L.ttt e e e e e et e et e e et e e et e e eaaneeees 22
VERDRAHTUNG ERSTELLEN ...ouiiiii ettt e 24
NACHRICHTENFENSTER. ... oo e e ees 26
ERZEUGEN DES PROGRAMMS ...ttt a et eaa e e 28
UBERTRAGEN DES PROGRAMMS AN DIE SMX100 ......cccovuieiireiireiiee e 30

Programmierhandbuch — SMX100 Basisbaugruppe 09.10.2015 Seite 2 von 189



BBEH

PRODUCTS

VerbindungSeiNSTEITUNGEN .......oo ettt sttt e e s te e e srte e snbe e e ntee e e 30
VT o g To 18T gTo o [T=1 Lo [ SRR 32
AV U To [T ¥ aTo ST F=1 oo RSB 34
DIAGNOSEFUNKTIONEN ...couii et e et e e e e e e e aa e ees 36
(=T g Todo] o TRt 1Y/ o] T (o OSSPSR 41
Vorgehensweise beim MesSen Mit &M SCOPE ......couviiiiiiiiieiie et 44

Y T a T IRV o4 o T =T OSSR 44

A (S Do ¥ 1 1< 1 R PRI 44
Messung ,,Stoppen® und Daten betrachten .............cccciiiiiiiiiiiiiii e 44
YT ol o =Ty g 7 SRR 45
PLANVERWALTUNG ...t et e e e et e et e et e e et e e eaaeaees 48
o =00 o 1 SRR 48

e oTo = UaaT 0T ) (0] T LA o] o OSSR 49
HILFSMITTEL BEI DER PROGRAMMENTWICKLUNG .......ccoviiiiiiiiiieeeeeee, 50
(0T U =TT 50
YT T F= A=Y 0] o T o TSR 50
Attribute in das Nachrichtenfenster KOPIEIEN.........ccovviiiiiiii e e s 50
QUICKIUMP (SCANEIISPIUNG) ...ttt e e s e et e e sa e e e nn e e ante e e nteeenneeennee s 51
VORDEFINIERTE FUNKTIONSBLOCKE .......ccoiiiiiiiieeieecte ettt 52
SBNSOIINMEEITACE. ...ttt e et Rt r e r e b et R Rt e s e n e Rt R e r e nr e renre 52

[ oL =1 L= a0 = T - SRR 53
SIMXL00 AUSGANGE ...veveeetireeeetteee et e e e s st tte e e s tt e e e e st e e e s ssteeeesseteeeeansbeeeaasteeeesnseeeeeasseeeesasteeeeanseneesanseeaesnrneens 53
EINFUGEN VON EINGANGSBLOCKEN.......cccioiiiieeieecieectee e 54
SEANIVEINAITEN. ... bbbt bbbt bbbt R b b nr e renre 55

RS 12 1 (=L PO O PP OU PR PPRPURORN 56
AN L AU TEST .. e et e et e e e e e et e e e e esa e e e eean e aaeenes 60
START-U. RESET-ELEMENT ..o e 61
ANALOGSIGNALEINGABE ... 66
ANAIOGEINGANT AINL / AINZ ..ottt eb e s st s e s s e e st e e st e e s be e s beanbeenbeenbeenbeebe e e 67
EINFUGEN VON AUSGANGSBLOCKEN .......ccoiiiiieiteecteectee e 69
e YIS TU o - o o SRR 69
HAIDEIEEIAUSGANG. ... ettt ettt et b e b e e be e sbe e b e e beesbeebe e be e beebeenbeebeentee e 70

L T oY o T g o SRS 72
EIMIU FUNKLION ...ttt bbb bbb bbbt bbbt nb e bt e s bt nb et e b e 73

Programmierhandbuch — SMX100 Basisbaugruppe 09.10.2015 Seite 3 von 189



BBEH

PRODUCTS

DIE LOGIKBLOCKE ...ttt e et e e e e e eeee e 74
oo T Tod 1 TSR N SRR 74
oo [ Tod 1 TS @ T I SRR 75
LogiSChes EXKKLUSIV ODER ..........coiiiiiiiieitieite ittt sb bbbt bbb sbe e st e nbeenbeenbeen 75
oo o] 1 1S 1N [ SO RR 76
L I 11 o3l [ o OSSPSR 77
TIMER .o e e aan 78
Permanent LogiSch ,, 1% BIOCK. ..............ooiiiiiiiiii e 80
Ergebnis deS EIMU BaUSTEINS.........uiiiiiiiieeiieesie et e ste e sie e st e e stee e staeessaeeste e e steeesneeessaeesnteeesteeesseeesnseesnnenan 80
ANSCHLUSSPUNKT EINGANG SETZEN ...couiiiii e 81
ANSCHLUSSPUNKT AUSGANG .. ..t e e e e e 82
MELDEK AN A L o e e e e e e e et e e e e et e e aanas 83
[T T (0 L SRS 83
PPOZESSUALEN ....evee ittt ettt b et b e bbbt bbb b bbb bbb 86
Erweiterter MEIAEKANAL...........c.ooiiiieiee bbbttt b e bbb reesr e et anees 87
e P 89
] Lo =TT 1Yo o 1 SRR 89

F U0 = T 1) o] o] 1 ST PS 89

T 1Y |10 T =1 oSSR 90
FUNKTIONSGRUPPEN ... oot et e e eaa s 91
Erstellen eines FUNKLIONSGrUPPENTANMENS .........oiiiiiiiiec it e et e e stee e snbe e snreeans 91
Gruppenbaustein EINTUGEN .........viiiie et e st e e st e e e s te e e sabe e snbe e e ree e e 91
YT U 0 [T € U] o=l =T 1] (o] £ RS PRP 91
Gruppenverwaltung eiNStEIEN ............coiiiiiii 92
Andern der GroRe eiNeS GrUPPENTANMENS ... ..ccivviiiieeiiee it sitr e e streesre e sbe e s ste e e sre e e stbeesbeesbeeesreeesteeessbeesnreeans 94
Ein- Ausblenden der FUNKLIONSDAUSIEINE .......ccviiiieiiiieiie ettt 94
Erstellen des GruppPeniNTEITACES. ........oiiiiiiiie et sb et srb e re e snreeneas 95
Y T o [N T ST v ST 95
(S L Q[T o SRR 96
Vorgehensweise beim Erstellen einer FUNKEIONSGIUPPE ......ccveeivieiiiiieieee et 97
1. Schritt: Interfacebausteing hiNZUFUGEN ........cooiiiiiiii e 97

2. Schritt: Funktionsbausteine der Gruppe hiNZUTUGEN .........ccooiiiiiiiiiiic e 97

3. Schritt: Verbindungen erstelleN...........coviiiiiiiiie e 98

4. Schritt: Gruppeninterface VErDINUEN .........cviiiiiiiiie e sneennes 98

5. Schritt: AnSChIUSSIEStIKLIONEN SELZEN ... .cviiivieiiie ittt sttt e sreenree s 98
T o g To g0 o] o L] (=] SRS PR 98

Programmierhandbuch — SMX100 Basisbaugruppe 09.10.2015 Seite 4 von 189



BBEH

PRODUCTS

FUNKLIONSOIUPPE SPEITEN ...ttt ettt ettt ettt ekt eb e e s st e e be e e sb e e ssbe e smbeesnbe e e ebe e e enbeeanbeeebeeesneeesntens 98
FUNKLIONSGIUPPE EXPOFTIEIEIN .. .ottt b etttk b e b b e bbb annes 99
FUNKLIONSGrUPPE IMPOITIEIEN ...ttt bbbt bt bbbt bt ettt e nbe b 100
DIE SICHERHEITSFUNKTIONEN ..ot 101
POSITIONS- UND GESCHWINDIGKEITSSENSOREN.......ccccoiiiiiiieeee, 103
Parametrierung der MESSSTIECKE: .........ii it 103
ENCOUEE AUSWAN ..ottt st e e st e et e et e e st e e snbe e anbe e e nte e e sbeeesnbeesnteeereeenres 106
ENCoder A DZW. ENCOUET B.......oiiiiiiiiieeie ettt ettt e e sne et e et et e e snteesnteeenreeenees 107

L0 (0] E=1 Lo BT FTo] ] ST RSPSRUPRTTI 109
Ermittlung der Auflésung in Bezug auf unterschiedlich charakterisierte Messstrecken:............cc.ccou... 111
R0 0] IS0 T Y T =Tt 2 RS 111
gL e 0T=] o TC T o T TR 112
LINEAIE IMIESSSIIECKE ... eevtveeieieeetteeette ettt e e et e et e et e e s st e et e e st e e ss e e sn e e ente e e beeesneeeanteesnteeasenenseeennees 115
T 0= o TCT T o T S 116
Das Infofeld Sensorik zeigt folgende ErgebniSeintrage: .........coveiiiiiiiiiiiie s 119
SICHERHEITSMODULE ...t e e 120
SEL (Safely EMergency LML) .......ccooiiiiiie ettt e e st s st et e snae e snte e snteeanee e e 121
T =1 0T o TCT T o T S 126
SLP (Safely Limited POSITION)........ccuviiiiiiiie et sne e st e et e snae e snteesnteeanneeennes 127
{7 AN (=1 11O 1 1) SRS 132
T 0= o LCT T o T RS 137
SSX (Safe StOP 1/ Safe STOP 2) ..vveiiiie it e e res 138
T 0= o LCT T o T RS 143
SLI (Safely Limited INCIEMENT)........oiiiiiiiie ettt st et e st e e te e e ste e e sabe e s nteeereeenees 144
[ T=T T 1] PSS 147
QT o= LT o T SRR 147
YD) T V(I 1 g=To1 1o o) ST 148
[ T= ] 0 1] PSR 150
EINGADEDEISPIEL: ... e et e nr b e e a e e areeereeenres 150
SLS (Safely LimIted SPEEA) ....ocviiiiiieiiieit ettt ettt sttt e st b e sbeesbe e sbeesbeesbeesteenreens 151
SOS (Safe OPEratiNg STOP) ....veevieieeieeieeii ettt ettt et esbeesbeesbeesbeesbeesbeesbeesbeesbeesbeesteenreens 157
ST To oo el oI o 1] ST STSTT 159
EINQADEDEISPIEL 2: ... ittt r e e e 159
SAC (Safely ANAIOG CONLIOI)......ociiiiiiiiieiee ettt e st et e sbeesbe e sbeestaesteesteesreens 160
| O (ool (=T TN o T=] Y/ TS0 ] o TSRS 163
DEM (Dynamic ENCOUET IMULING) ....veoveeieeieeie ettt ettt ettt ettt e be et nbeebe e 165

Programmierhandbuch — SMX100 Basisbaugruppe 09.10.2015 Seite 5 von 189



BBEH

PRODUCTS

EOS (ENCOUEr OFFSEt SUPEIVISON) ... .iiiiiiiiiieieeie ettt ettt b bbbt b e sb e bt bbb 170
EA BAUGRUPPENERWEITERUNG SMX131.....cciiiiiiiiiiceeeee e 172
Baugruppen@USWaNT .............ooiiiiiie et r et e et e nraeennae s 172
Verwaltung der ZUSAtZIIChe EiN- AUSGANGE .........coiiiiiiiieiie ittt 172
AUSWANT &I EiN= AUSGANGE .....eotiiiieitiete ettt ettt bbb e b sb e sb e e nb e e sbe e sbeesbeesbeenbeenbeen 172
BezeiChNUNG el EINQANQE: ... eiieeieeiii ettt sttt et e e st e e snbe e st e e et e e sbeeesnbeesnteeenreeenees 173
BezeiChNUNG GBI AUSANGE: ... .eeiiiiieiti ettt bbbttt bbb b ettt e e an e sanesnnes 173
Geratekonfiguraten der E/A ErweiterungSbaugrupPe .......c.ooiiiiiiiieiie e 173
ANHANG PROZESSABBILD ..o 175
T 10 T U o OSSR 175
Bezeichnung der SicherheiStfuNKLiONeN ...........coooiiiiiii e 176
SPEZIFIKATION DER PLC = FUNKTIONALITAT ..ociiiiie e 177
TR To T T a0 SV 7 Lo o] =T o SR 177
PLC - AUSQANGSVAITADIEN ........viiiiie ettt et e e sn e e st e e e te e e srae e snteeanteeenreeenees 181
PrOZESSOALEN ...t 185
o IO =T T g o 1< | 1 [ o SR 187
PLC — BEIENIE. ... s 187
RISy o 10T ot 0 74N o] o | TN o PSS 188
ANHANG GEBERKOMBINATIONEN. . ..ot 189
FEHLERARTEN SMXIO00 ......iiiiiiiiieiiei ettt e e e e een e e eennaeeeeees 189

Programmierhandbuch — SMX100 Basisbaugruppe 09.10.2015 Seite 6 von 189



BEH

PRODUCTS

Begriffe

PLC
Programmable Logic Controller, entspricht der deutschen Bezeichnung fur
Speicherprogrammierte Steuerung (SPS). Innerhalb des SMX100-Systems wird
ausschliel3lich der Begriff PLC verwendet.
SafePLC
Programmeditor fir die grafische Erstellung von Ablaufprogrammen in der
Funktionsblockmethode, sowie der Parametrierung der verwendeten Sensoren,
Aktuatoren und weiterer Technologiefunktionen.

SMX100
Modulare Sicherheitssteuerung mit integrierten Technologiefunktionen. Das
Verhalten des SMX100-Systems wird durch eine Benutzerkonfiguration und den
zugehorenden Logikverknipfungen definiert.

Funktionsblock (Funktionsbaustein)
Baustein einer PLC Steuerung, der entweder physikalisch oder logisch Einfluss auf
den Programmablauf eines PLC Programms nimmt. Ein physikalischer (Hardware)
Funktionsblock ist z.B. ein Taster oder ein Ausgang der SMX100. Ein
Funktionsblock ist aber auch die logische Verknipfung, (etwa AND oder OR) von
Ein- und Ausgangssignalen innerhalb der PLC.

Funktionsplan (Funktionsbausteinsprache)
Graphische orientierte, auf Funktionsblécken basierende, deskriptive
.Programmiersprache” nach IEC 1131, die zur Visualisierung von Verknupfungen der
Ein- und Ausgénge der Funktionsblocke einer PLC Steuerung dient. Im
Funktionsplan werden die Funktionsbausteine und ihre Verkniipfungen graphisch
dargestellt. (engl. Function Block Diagram FBD)

InPort / OutPort
Stelle eines Funktionsblocks an der eine Verknipfung zu anderen Funktionsblocken
hergestellt werden kann.

Verknupfung
Eine benannte Verbindung zwischen:
a.) einem Funktionsblockausgang mit einem Funktionsblockeingang.
b.) einem PLC Eingang mit einem Funktionsblockeingang.
c.) einem Funktionsblockausgang mit dem PLC Ausgang.

Konnektor
Verbindungspunkt zwischen dem Anfang und dem Ende einer Verknupfung mit
einem Ein- und Ausgang eines Funktionsbausteins

Attribut
Nichtgraphische Eigenschaft eines Funktionsblockes. Ein Attribut besteht aus einem
Bezeichner und einem Wert.

Routen
Horizontale und vertikale Ausrichtung der Verknipfungen eines Funktionsplans, so
dass sich keine Uberschneidungen mit Funktionsblécken ergeben und die
Verkntpfungen mit gleichem Konnektor frihzeitig (bezogen auf den Abstand zum
Zielfunktionsblock) zusammengefihrt werden.
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Signalliste
In die PLC ein- und ausgehende Signalleitungen, dargestellt in einer Tabelle.
Signalzelle

Anwahlbarer Bereich innerhalb der Signalliste, die mit einem Kommentar versehen
werden kann.

PLC Eingangssignalliste
In die Sicherheitssteuerung eingehende Signalleitungen, dargestellt als Tabelle. Die
Eingange konnen im SafePLC durch den Anwender bezeichnet werden. Sie besitzen
eine eindeutige Nummer und missen den Eingdngen eines Funktionsblockes
zugeordnet werden.

PLC Ausgangssignalliste
Aus der Sicherheitssteuerung ausgehende Signalleitungen, dargestellt als Tabelle.
Die Ausgéange konnen im SafePLC durch den Anwender bezeichnet werden, haben
wie die Eingange eine eindeutige Kennnummer.

Anweisungsliste (AWL)
Assemblerahnliche Programmiersprache, die in die Sicherheitsteuerung geladen
werden kann. Aufgabe von SafePLC ist das generieren einer Anweisungsliste
aufgrund der definierten Funktionsbltcke, deren Attribute und Verknipfungen.

Kompilieren
Ubersetzen und verifizierten des in der SafePLC erstellten Funktionsplans und den
dazugehdrigen Parametern.

Funktionsblock-Gruppe
Klassifikation der Funktionsblocke nach ihrer Positionierbarkeit im Funktionsplan
(Eingang, Ausgang, Logik).

Funktionsblock-Typ
Nahere Kennzeichnung um welchen Funktionsblock es sich innerhalb einer Gruppe
handelt. (z.B. ,Not-Halt*)

Nachrichtenfenster
Mehrzeiliges Ausgabefenster eingebettet in ein Toolbar Element. Dieses
Anzeigefenster wird fur die Ausgabe von Fehlern, Warnungen und Informationen des
Programms an den Anwender benutzt. Das Nachrichtenfenster kann ein- oder
ausgeschaltet werden.

Infoanzeige
Ist ein Tool Tip Mechanismus, zeitverzogertes Anzeigen von Informationen eines
Funktionsblockes. Zum Anzeigen muss der Mauszeiger Uber einem Objekt bewegt
werden.

Konfiguration
Die Konfiguration ist der Sammelbegriff fir ein Sicherheitsprogramm und den
zugehdrigen Parameter fur die erlaubten Abweichungen bzw. die Minimal- und
Maximalwerte. Wichtig ist in diesem Zusammenhang, dass zu einem
Uberwachungsprogramm immer weitere Daten gehoren, auf die sich das
Sicherheitsprogramm beziehen kann.
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Maus- und Tastaturbefehle

Mausabhéngige Aktionen

Linke Maustaste tUber einem Funktionsblock: Selektierte Darstellung
(Highlight), wobei vorhergehende Selektionen ungtiltig werden.

Hinweis: Wird bei ,Merker Setzen“ wahrend der Selektion die CTRL Taste
gedruckt, so werden die zugehdrigen ,Merker Ausgang® Blocke mit
selektiert.

Shift + Linke Maustaste Uber Funktionsblock: Mehrfachselektion
(Hinzuftigen zu einer bestehenden Selektion).

Ctrl + Linke Maustaste Uber selektierten Funktionsblock:
Deselektieren des Blocks (Herausnahme aus der Selektion).

Loschen Taste: Loschen der Elemente einer bestehenden Selektion incl.
der Verbindungen!

Doppelklick auf Funktionsblock: Editieren der Einstellungen.

Rechte Maustaste Uber Funktionsblock: Anzeige des Kontextmenus fur
Funktionsblock.

Rechte Maustaste im Zeichenbereich: Anzeige des Kontextmentis fur
Zeichenbereich.

Linke Maustaste auf Konnektor: Highlight der bestehenden
Verknupfung(en).

Ctrl + Bewegen des Mauszeigers Uber ein Objekt: Anzeigen der
Infodaten auch wenn die Anzeige Gber das Meni ausgeschaltet ist.
Drehen am Scrollrad der Maus: Dynamisches Zoomen des
Funktionsplans.

Ziehen der Maus bei gedriicktem Scrollrad: Verschieben des
Funktionsplans.

Tastaturbefehle

Ctrl + Q: Starte Zoom-In Befehl

Ctrl + W: Start Zoom-Out Befehl

Ctrl + A: Zoom alles Befehl

Ctrl + 1. Automatische Infoanzeige ein-, ausschalten
Ctrl + O: Datei 6ffnen

Ctrl + S: Datei sichern

Ctrl + M: Nachrichtenfenster ein-, ausschalten
Ctrl + N: Datei neu

Ctrl+T: Signalverfolgung

Ctrl+E: Block editieren

Ctrl+D: Attribute in Nachrichtenfenster ausgeben
Ctrl+F: Textsuche im Nachrichtenfenster

Esc: Deselektion markierter Elemente

Entf: Loscht die selektierten Objekte
Ctrl+Pfeil links: Funktionsplan LineScroll links

Ctrl+Pfeil rechts: Funktionsplan LineScroll rechts
Ctrl+Pfeil auf: Funktionsplan LineScroll auf
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e Ctrl+Pfeil ab: Funktionsplan LineScroll ab

e Ctrl+Tab: Layout umschalten

o Ctrl+R: Verbindungsdialog 6ffnen

o Citrl+F2: Layout Management offnen

o > < Gruppenrahmen verkleinern/vergofR3ern
o FI1: allgemeine Hilfe

e F5: PLC Check and Compile

Kurze Beschreibung der
Vorgehenswelse

Das Programm SafePLC von der Fa. BBH Products GmbH ist eine graphisch
orientierte Software zum Erstellen eines PLC basierten Sicherheitsprogramms fur die
SMX100.

Die Strukturierung der Programmieraufgabe innerhalb der SafePLC, ergibt sich aus
der jahrelangen Erfahrung der Fa. BBH im Umgang mit sicherheitsgerichteten
Steuerungsaufgaben. Die folgende beschriebene Vorgehensweise hat sich zur
Programmierung der SMX100 bewahrt, wobei diese nicht zwingend vorgeschrieben
ist. Zur Veranschaulichung sind die Bilder der dazugehdrenden Werkzeugleisten
oder Befehle mit abgebildet.

Allgemeiner Hinweis
Das Programm erfordert die Schreib- und Leserechte des angemeldeten Benutzers
auf dem Rechner, der fur die Programmierung verwendet wird. Fehlende
Zugriffsrechte kbnnen zu Nebeneffekten beim Funktionsplandebugging, oder zu
Problemen beim speichern von Funktionsplanen in Verzeichnisse mit
eingeschrankten Rechten fihren.

Statt ,,Drag & Drop“ ,,Push & Pop*
Vorab sei bemerkt, dass sich das Entwicklungsteam des SafePLC gegen das von
Windows favorisierte ,Drag & Drop“ entschieden hat. Statt dessen drlicken Sie
einfach auf ein Symbol in einer Werkzeugleiste oder einen Menueintrag (,Push®) und
wechseln so in den Einflgemodus. Dieser Modus ist sichtbar am veranderten
Mauszeiger. Sie brauchen den linken Mausknopf nicht gedrtckt zu halten. Zum
Einflgen (,Pop“) des ausgewahlten Funktionsblocks klicken Sie an die Stelle, an der
er eingefligt werden soll. Die ,Esc” Taste bricht diesen Modus ab. Die
vorgeschlagenen Schritte zur Vorgehensweise entsprechen den Uberlegungen, die
bei der Planung einer sicherheitsgerichteten Uberwachung einer Antriebsachse
durchgeftihrt werden sollten.

1. Einstellen des zu programmierenden Geréatetyps
Nachdem das Programm SafePLC SMX100 gestartet wurde oder wenn ein neuer
Funktionsplan angelegt wird, erscheint folgende Ansicht:
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[* [Unbenannt*] SafePLC SMX100 (c) BBH Products GmbH

Datei Editieren Ansicht Gruppe PLC Baugruppen 7

Dzd& @a’ad

EEX

.qu

Bereit

%1483 Y:471

1.20 Auswahl  U:0

Das Auswabhlfenster fir die Basisbaugruppen kann tber das Symbol "'D aufgerufen

werden:

SMX 100-1 Basisbaugruppe
Sh 100-2 Basisbauaruppe

SMX 100-4 Basisbaugruppe

-

Sk 100-2

Basisbaugruppe fur die Erweiterung von bis zu 130 1/0'
und (oder) 12 sichere Achsen.

Daten:
14 Digitale Eingange incl 8 0S5D
2 Sichere Digitalausgange
1 Relaisausgang
2 Meldeausgange
2 Pulsausgange

8 Enweiterungsbaugruppen maglich (davon max. B Achsbaugruppen)

[=h §=3

RODU

I SMX Baugruppenauswahl @

EN»

«<x3)

cnisE wbkERY el

(TR
LA ICeR)

[CIEETE
ML EALEY

) DO
WIEETNTIE

0K | Hilfe

Hier muss der zu programmierende Geratetyp eingestellt werden.
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Uber den folgenden Dialog kann ein Name vergeben werden und die Parameter
~Zykluszeit” und ,Dynamisch Getestet” fur jeden Eingangscluster gewahlt werden.
Die Zykluszeit ist einstellbar mit 16ms, 24ms und 32ms.

Geraetekonfiguration @

Baugruppe

Logische Geraeteadresse
Geraetetyp | SMX100-2 Auswaehlen...

MName IBaugruppe-U
Zykluszeit m

Anz. Analogeingaenge 0 ™ Zeige Baugruppenbild

Axis

Bezeichner Achse 1 |

Bezeichner Achse 2 l

Konfiguration der EAA Ausgangstypen

Dynamisch Getestet [ Cluster I Ausgangstyp

von EAAQ. 1 bis EAAD.6 EAA Dynamisch Getestet

[m} von EAAD.7 bis EAAD.10 EAA Statisch Getestet

a wvon EAAD. 11 bis EAAD.16 EAA Statisch Getestet

D von EAA0.17 bis EAAD,20 EAA Statisch Getestet

< >
o ok | abbruch | HiFe

Der eingestellte Geratetyp kann wegen der zugehdérigen Ressourcen und deren
Verwaltung in der Programmierumgebung nachtraglich nicht mehr verandert werden.

Die Baugruppe kann nachtréaglich geléscht und neu eingefiigt werden.

Schlief3lich wird der gewahlte und parametrierte Baustein angezeigt:
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[* [Unbenannt*] SafePLC SMX100 (c) BBH Products GmbH (=13
Datei Editieren Ansicht Gruppe PLC Baugruppen 7

>
X:1074 ¥:410 0.30 Auswahl  U:0

Zur Steuerung von Achsen sind Achserweiterungsbaugruppen einzusetzen.

Dies erfolgt Uber das Symbol: ¢

Uber den Auswabhldialog ist die gewiinschte Achserweiterung wahlbar:

X

Bl SMX Baugruppenauswahl

Sk 11 - Basiegerat 1 Senzar / 1 Achse = {13
S 12[1) - Basizgerat 2 Sensoren /1 Achze
SM 12(2) - Basisgerdt 2 Senzoren / 2 Achsen

SMx 11-2[1E=T - Erweitertes Basisgerat 2 Sensoren / 1 Achsen
SMx 12-22[E=T - Erweitertes Basisgerat 4 Sensoren / 2 Achsen
Sk 21[1] - Baugruppe 1 Sensor / 1 Achse

=1 1] - Baugrupy oren /1 Achze
Sk 22(2) - Baugruppe 2 Sensoren / 2 Achsen
SMx 21-21)ExT - Enweiterungsbaugruppe 2 Sensoren /1 Achsen
SMx 22-2[2[ExT - Enweiterungsbaugruppe 4 Sensoren / 2 Achsen

|
o=
==

B

Lttt 131 |

[~ mit Analogverarbeitung ®

S 2201) - TSR
Enweiterungzbauguppe zur Uberwachung von einer Antriebsachse. e

Dater:
2 Sensorschnitstellen
14 digitale Eingange
2 Pulzauzgange der Masterbaugruppe

0K | Hilfe

Uber das Fenster ,Geraetekonfiguration“ kénnen die Parameter gesetzt werden:

Programmierhandbuch — SMX100 Basisbaugruppe 09.10.2015 Seite 13 von 189



PRO
Geraetekonfiguration @
Baugruppe
Logische Geraeteadresse
Geraetetyp | SMX 22(1) Auswaehlen, ..

MName | Baugruppe - 1

Zykluszeit l

Anz. Analogeingaenge 0 [” Zeige Baugruppenbild

Axis

Bezeichner Achse 1 | Achse - 1.1

Bezeichner Achse 2 I

Konfiguration der EAA Ausgangstypen

Dynamisch Getestet I Cluster Ausgangstyp

o ok | abbruch | Hife |

Auch EA-Erweiterungen SMX131 sind wahlbar Gber das Symbol:

Folgende Ansicht zeigt die einzufiigende Baugruppe:

I SMX Baugruppenauswahl @

Sk 31 - E/A Enweiterung ohne Sensor

-

S 31
E /A Erweiterung
Daten:
12 digitale Eingange
2 Digitale Hilfsausgange
10 HIGHSIDE E/A's (Sicherheitsausgange)

FRODUC TS [TI Hilfe |
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Uber das Fenster ,Geraetekonfiguration“ kénnen wieder die Parameter gesetzt
werden:

Geraetekonfiguration @

~Baugruppe -

Logische Geraeteadresse I 1
Geraetetyp ISMX 31 Auswaehlen. ..

MName ] Baugruppe - 1

Zykluszeit I r I

Anz. Analogeingaenge 0 [~ Zeige Baugruppenbild

— Axis

Bezeichner Achse 1 I

Bezeichner Achse 2 I

-Konfiguration der EAA Ausgangstypen

Dynamisch Getestet I Cluster Ausgangstyp

von EAAL.1 bis EAALE EAA Dynamisch Getestet
O von EAAL.7 bis EAAL.10 EAA Statisch Getestet

< >

o | OK I Abbruch I Hilfe

Siehe auch Abschnitt: EA Baugruppenerweiterung SMX131
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2. Festlegen der Peripherie im Klemmenplan .

Der Klemmenplan stellt die Sicht von auf3en auf der SMX100-Baugruppe dar. Hier
sollten Sie folgende Arbeitsschritte ausfihren.

e FUr Baugruppen mit Geschwindigkeits- und Positionsiiberwachung sind die
Definitionen der verwendeten Sensoren und deren Parameter erforderlich.
Durch Doppelklick auf das Symbol fur die Sensorkonfiguration kann der
Editor getffnet werden.

X31 Axis 1

Hinweis:
Ein rotes Symbol signalisiert die fehlende Parametrierung.

e FUr Baugruppen mit Analogverarbeitung sind die Parametrierungen der
verwendeten Interface durchzufuhren.

Analoginterface

Hinweis:
Ein rotes Symbol signalisiert die fehlende Parametrierung.

e Auswahl der verwendeten Eingangs- und Peripheriebausteine (Not-Halt,
Schutztiren, Sensoren etc.) durch die Werkzeugleiste ,Eingangselemente”

Eingangselemente

e Auswahl der benétigten Ausgangsbausteine (Halbleiter-, Relaisausgang
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3. Definieren der Uberwachungsfunktionen und Logikbausteine im
Funktionsplan .

Der Funktionsplan zeigt die Logikbausteine und deren Verkntpfung zu einem
Programmschema im Inneren der SMX100. Im Funktionsplan kann man:

e Verknupfungs- und Verarbeitungselemente, wie Timer, Flip Flops,
Terminalblécken, Meldekanal und F-BUS-Variationen definieren.

Logikelemente

& 21=11 { =™ > < %o o:)--‘ﬁ*-ﬂ IZI k¥

e Uberwachungsbausteinen zur Antriebstiberwachung (Dies ist nur moglich,
wenn die zugehdrigen Sensoren definiert wurden) definieren.

Uberwachungsfunktionen
SELfE SLP{E scaf@E | sox[@  sui:  SoE  susiy Sos[@ | SaclE f'E"-‘[?] ,Ecs acs @ cs M [GEME | EDS

e S Ly LB

L L . A aanay

Nach Auswahl der benétigten Bausteine werden diese anschlieRend miteinander
verbunden.

e Dazu den Mauszeiger Uber einen ,Startkonnektor bewegen, die linke
Maustaste aktivieren und im aktiven Zustand Uber einem ,Zielkonnektor®
verbinden. Den Vorgang durch deaktivieren der linken Maustaste abschliel3en.

e Unterstlitzung der Programmierung durch weitere Diagnose- und
Analysetools. Dazu gehort die Infoanzeige, die Signalverfolgung, die Anzeige
der Funktionsblockattribute im Nachrichtenfenster, und das schnelle Auffinden
von Bausteinen im Funktionsplan durch einen Doppelklick auf die farbig
markierte BlockID im Nachrichtenfenster.

Pl (&
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4. Ubersetzen des Uberwachungsprogramms

Nach Abschluss des Programmiervorgangs wird der Funktionsplan kompiliert und in
ein maschinenlesbares Format Ubersetzt.

Dieser Vorgang besteht aus:

Uberpriifung auf offene Konnektoren im Funktionsplan

Uberpriifung der Randbedingungen fur die Uberwachungsfunktionen
Uberpriifung der korrekten Verteilung von Querschlusspulsnummern
Erstellen eines maschinenlesbaren Formates fir die SMX100

5. Programmubertragung an die SMX100 B

Einstellen der Transferschnittstelle

Ubertragen des Maschinenprogramms

Testen des Programms auf der SMX100

Sperren des Funktionsplans wenn das Programm freigegeben wurde
Erstellen des Konfigurationsreportes und Validieren der Konfiguration.
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Funktionsplan

SafePLC speichert die Konfiguration, den Programmablauf und die gewahlte
Parametrierung als Windows Dokument mit der Dateierweiterung “*.plc100%.

Der Funktionsplan ist in Felder unterteilt, welche die Funktionsbldocke aufnehmen
kénnen. Die Funktionsblocke werden innerhalb dieses Rasters eingefugt und
verschoben. Eine Uberlappung von Funktionsbldcken ist nicht moglich.

Innerhalb

des Funktionsplans stehen dem Anwender die zwei Ansichten

.Klemmenplan® und ,Funktionsplan® zur Verfugung.
Zwischen den Ansichten kann der Programmierer beliebig umschalten:

Menu: Ansicht -> Layout umschalten

Klemmenplan:

Auf dem Klemmenplan findet die Definition der zu tberwachenden
Peripherie der SMX100 statt.

Funktionsplan:

Auf dem Funktionsplan findet die Verknipfung der zu tiberwachenden Ein-
und Ausgange mit den Logik- und Uberwachungsfunktionsblocken statt.
Tastatur: Crtl + Tab

. Schaltflache in der Werkzeugleiste ,,Zeichenhilfen*

Permanente Statusanzeige: [ e

In der linken oberen Ecke des Funktionsplans befindet sich eine Statusanzeige mit
folgenden Bedeutungen:

Tipp:

Hinweis:

Aktive Funktionsplansicht: Diese wird als Text angezeigt und wechselt
zwischen ,Klemmenplan® und ,Funktionsplan®
Aktueller Planzugriff: Dies wird als offenes oder versperrtes
Vorhangeschloss symbolisiert.
Compilerstatus: Die Hintergrundfarbe der Statusanzeige bezeichnet den
aktuellen Ubersetzungsstatus des Funktionsplans.

o Rot: Der Funktionsplan muss noch tbersetzt werden

o) :  Der aktuelle Funktionsplan ist Ubersetzt, das Programm

kann an die SMX100 Ubertragen werden.

Nutzen Sie das Kontextmeni des Funktionsplans
Aus sicherheitstechnischen Uberlegungen konnen Funktionsblocke

nicht Gber die Windows ,Ausschneiden® und ,Einfligen“ Befehle
behandelt werden.
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Klemmenplan

Der Klemmenplan zeigt die Verknipfung der zu tiberwachenden Schalter und
Sensoren mit der SMX100 an.
Mit Anlegen eines neuen Plans (Datei->Neu...) muss zuerst noch die gewunschte
Hardwarekonfiguration vorgenommen werden:

e Hauptbaugruppe

o

e Achsbaugruppe

e E/A Baugruppe

+f i
Nach dieser Konfiguration zeigt der Klemmenplan alle verfigbaren Ein- Ausgange.
Beim Neueinfugen, oder durch einen Doppelklick auf einen bereits eingefligten

Funktionsblock wird der zugehdrige Attribut-Editor getffnet, und die Parameter
kdnnen modifiziert werden.
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Statusanzeige des
Funktionsplans

Sensor Funktionsblock

[Unbenannt*] SafePLC SMX100 (c) BBH Products GmbH M=1E3]
g Editieren Ansicht  Gruppe  PLC  Baugruppen 7

Eingangssignalliste

Halbleiter - Ausgéange Relais - Ausgéange der
der SMX100-Baugruppe SMX100-Baugruppe

Dhgitaleingiings 'E'

Einzufiigende
Peripherieelemente

Eingange fur Kurz-
schluBiberwachung

Analogsignalblocke

-----r-----al einzufiigende interne  [-ro-ocoeooooroeooeees
: | Relais und : : : :
..... t-----4| Halbleiterelemente LJLJV
a5
it #1130Y:1103 0.65 Auswahl M2

4
Halblsiterauzgings "A' 1 EAAT

HifLo - Halbleiter

Analaginterface

Werden Funktionsblécke in den Klemmenplan eingeflgt, findet eine automatische
Verdrahtung der Elemente statt. In manchen Fallen kann es vorkommen, dass die
Verbindungen ungunstig dargestellt werden. Dies beeintréachtigt die Funktionalitat in
keinster Weise. Sie konnen durch Verschieben des entsprechenden Blocks ein

Neuzeichnen der Verbindung auslosen. Existierende Verbindungen kénnen auch
geldscht und anschlieBend von Hand erzeugt werden.

Tipp:

Hinweis:

Am linken Rand des Funktionsplans starten und Bausteine von oben
nach unten einfigen.

Nachdem keine Logikelemente in dieser Ansicht definiert werden
durfen, sind die entsprechenden Befehle gesperrt.
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Funktionsplan

Im Funktionsplan findet eine Verkniipfung zwischen Eingangs-, Uberwachungs-,
Ausgangs- und Logikbausteinen statt.

Die Ausgangskonnektoren der Eingangselemente entsprechen in dieser Sichtweise
Eingangsdaten des Funktionsplans. Analog dazu sind die Eingangskonnektoren der
Ausgangselemente als Ausgangsdaten des Plans zu betrachten.

Um einen Funktionsplan Ubersichtlich gestalten zu kdnnen, kann man sich
sogenannte Terminalblocke definieren. Diese stellen eine benannte Verbindung
zwischen Eingangs- und Ausgangskonnektoren von Funktionsblocken dar. Zu einem
Anschlusspunkt Eingangs Block (Eingangsterminal) kénnen ein oder mehrere
Anschlusspunkt Ausgangs Blocke (Ausgangsterminals) definiert werden.
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Automatisch tber
Signalverfolgung
selektierte Elemente

[Unbenannt*] SafePLC SMX-M (c) BBH Products GmbH
Dakei Eearbeiten Ansicht Gruppe PLC 7

DS HN K SEED & 21=11f 1 EMU

i@

SCATE _sg: suiss  SONE  susiE sosfE fDMr_a ,Ens
" '\ o | g - o |2y
¢

Eingangs
Funktionsblock

Merker-Setzen
(z.B. NotAus)

-t

Logikbaustein ,UND*

Uberwachungsblock
dauerhaft aktiviert

Uberwachungsblock : . :
signalabhé&ngig aktiviert o f —f

Q
/ T .
/ om ki fem :

Ve _____ s

Merker Ausgang Lo Halbleiterausgang Funktionsblock.
(z.B. 2 x NotAus ) I
Logikbaustein Belegter Relais - Belegter Halbleiter -
(z.B. Timer) Ausgang der SMX100 Ausgang der SMX100
Tipp:

Verwenden Sie die Kommentarzeile bei den Anschlusspunkt Ausgangs Blocks. Der
Kommentar erscheint bei der Auswahl und als Beschriftung des Anschlusspunkt
Ausgéange Blocks. Dies erhoht die Ubersicht!

Hinweis: Die Parameter der Eingangselemente kdnnen in dieser Ansicht nicht
modifiziert werden.

Programmierhandbuch — SMX100 Basisbaugruppe 09.10.2015 Seite 23 von 189



BEH

PRODUCTS

Verdrahtung erstellen

: % Durch das Verbinden der Ein- und Ausgangskonnektoren von
Funktionsbausteinen werden die Zuordnungen im Funktionsplan hergestellt. Ein
Ausgang eines Bausteins kann ggf. mehrfach mit Eingangen anderer Bausteine
verbunden werden, wobei ein Eingang immer nur einmal belegt sein darf. Zudem
konnen aus technischen Grinden bestimmte Bausteingruppen nicht miteinander
verbunden werden. Bei ungultiger Verbindung erfolgt ein Hinweis durch das
Programm.
Verbindung erstellen:

e Anwahlen eines Startkonnektors mit der linken Maustaste

e Bei gedrickter linker Taste Mauszeiger positionieren

e Uber den Zielkonnektor Maustaste loslassen

Hinweis:  Verbindungen kdnnen durch Mausklick oder durch Anwéhlen eines
Konnektors selektiert werden, keine Netzselektion.

Tipp: Sollen alle Verbindungen eines Bausteins geléscht werden, am besten
den Funktionsblock I6schen. Die zugehdrigen Verbindungen werden
automatisch geldscht.

Automatische Verbindung

Der Editor routet eine neue Verbindung automatisch. Durch verschieben der
Funktionsblécke kann die graphische Darstellung variiert und die Gesamtdarstellung
optimiert werden. Bei komplexeren Planen kann es vorkommen, dass sich eine
Verbindungslinie mit einem Funktionsblock schneidet. Dieses Verhalten hat keinen
Einfluss auf die interne Funktion der VerknUpfung.

Benutzerdefinierte Verbindung

Ein weiterer Befehl steht zum Zeichnen von benutzerdefinierte Verbindungslinien zur
Verfuigung. Diese bleiben solange bestehen, bis durch das Verschieben eines
zugehdrenden Funktionsblocks eine Neuberechnung der Stitzpunkte erzwungen
wird (siehe Automatische Verbindung).

Eine Benutzerdefinierte Verbindung wird wie folgt erstellt:

1.) entweder Auswaéhlen der Verbindung die bearbeitet werden soll und Aufruf
des Befehls: ,Benutzerdefinierte Verbindungspunkte® des Menus ,Bearbeiten®.

2.) oder Offnen des Kontextmeniis (rechte Maustaste) wenn sich der Mauszeiger
Uber der entsprechenden Verbindung befindet und Auswahl des Befehls
.Benutzerdefinierte Verbindungspunkte®.

3.) Eingeben der Stutzpunkte (Knickpunkte). Das Programm startet am
Ausgangskonnektor. Es kdnnen nur orthogonale Stitzpunkte generiert
werden, d.h. die Verbindungslinien verlaufen immer horizontal oder vertikal.
Das Programm sammelt die eingegebenen Punkte auf, bis das
Zeichenkommando abgeschlossen wird.

4.) Abschliel3en des Befehls mittels der Eingabetaste (Return) und zeichnen der
Verbindung durch den Editor.
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Hinweis: Das Programm passt den ersten und den letzten Stitzpunkt an den
zugehdrenden Funktionsblockkonnektor an. Der Ausgangs- und
Eingangskonnektor zahlt nicht als Stutzpunkt und braucht deshalb auch
nicht angegeben zu werden.

Tipp: Optische Korrekturen am Funktionsplan sollten erst kurz vor dem
Sperren des Funktionsplans vorgenommen werden. Erst dann ist das
Layout vollstandig und die Blocke mussen nicht mehr verschoben zu
werden.
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Nachrichtenfenster

k=l Neben der Ausgabe von Status- und Fehlermeldungen und dem Anzeigen von
Ergebnissen der Funktionsplantberprifung, ist das Nachrichtenfenster ein
leistungsfahiges Werkzeug, um die Funktionsblockdaten innerhalb ihres Kontextes
zu Uberprufen.

Quick Jump

Durch einen Doppelklick auf die farblich markierte BlockID's im Nachrichtenfenster
kann man sich den zugehdrigen Block im Funktionsplanfenster mittig zentriert
anzeigen lassen. So kann man die zu einer Ausgabe gehdrenden Funktionsblécke
schnell lokalisieren.

Nachrichtenfenster ]

BlockIn: 32 ANALOGEINGLNG =
Zugriffs ID: 3

Nowinalwert Miniman 200 [wV]

Nominalwert Maximum 10000 [mV]

Eingangsfilter 1: 0

Zugriffs ID: 4

Nominalwert Minimam 200 [mV]
Nominalwert Maximum 10000 [mV]
Eingangsfilter 2: 0

Kontext Ment im Nachrichtenfensters
Nachrichtenfenster Blendet das Nachrichtenfenster aus.

Fenster Bereinigen Loscht den Inhalt des Nachrichtenfensters. Es wird empfohlen,
das Bereinigen des Inhalts in regelmaRigen Abstanden durchzufiihren, da sich z.B.
bei ausgiebiger Nutzung der "Attribute in das Nachrichtenfenster" Funktion sehr viele
Daten im Speicher des Nachrichtenfensters ansammeln kénnen, was die
Verarbeitungsgeschwindigkeit der Nachrichtenausgabe leicht herabsetzen kdnnte.

Alles Auswéhlen und Kopieren Kopiert den gesamten Inhalt des
Nachrichtenfensters in die Zwischenablage, so dass der Text Uber den "Einfligen"
Befehl in anderen Windowsprogrammen zur Verfligung steht.

Suchen Ermoéglicht das Auffinden von Text innerhalb des Nachrichtenfensters.

Hilfe zum Nachrichtenfenster Offnet diese Hilfeseite
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Nachrichtenfenster andocken Wechselschalter, um das Nachrichtenfenster an
den Rahmen des Hauptprogramms andocken zu lassen oder das Fenster frei auf
dem Bildschirm zu platzieren.

Hinweis: Das ,docking“ Verhalten fur das Nachrichtenfenster der Anwendung
l&sst sich Uber die Einstellungen konfigurieren.
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Erzeugen des Programms

Wenn alle Konnektoren der eingefligten Bausteine miteinander verbunden wurden,
kann ein Programm fur die Uberwachung einer oder mehreren Achsen generiert
werden.

Der Ubersetzungsvorgang lauft nach Aufruf des Compilers in den unten
beschriebenen Stufen ab. Die Ergebnisse werden im Nachrichtenfenster angezeigt,
das sich automatisch beim Start des Compilers einschaltet.

Uberpriifen auf offene Konnektoren

SafePLC stellt sicher, dass alle Verbindungen zwischen den Funktionsblocken
aufgeldst werden kdonnen. Nicht verbundene Konnektoren werden als Fehler
angezeigt.

Uberpriifen auf nicht referenzierte ,,Anschlusspunkt* Bldcke

SafePLC stellt sicher, dass alle eingeflugten ,,Anschlusspunkt® Blocke im
Funktionsplan benutzt werden. Nicht aufgeloste Referenzen werden als Fehler
angezeigt.

Uberprifen der Wertebereiche der Uberwachungsfunktionen

SafePLC uberpruft vor der Erzeugung der AWL, ob die Parameter der
Uberwachungsfunktionen innerhalb der Wertebereiche der aktuellen
Geberkonfiguration liegen. Bei einer Modifikation der Gebereinstellungen mit bereits
festgelegter Uberwachungsfunktionalitat konnte es sonst zu einer unbemerkten
Bereichsuberschreitung eines Wertes kommen. Diese Prifung ersetzt nicht die
kontextbezogene Evaluierung der Daten nach einer Anderung durch den Anwender!

Erzeugen der AWL

Der aus dem Funktionsblocken erzeugte AWL Code wird im Nachrichtenfenster
ausgegeben und kann dort verifiziert, oder zu Dokumentationszwecken in die
Zwischenablage kopiert werden (siehe: Kontextmenl des Nachrichtenfensters). Die
zu den Funktionsblécken gehdérenden Codeblécke werden durch die jeweilige
BlockID, die als Kommentar ausgegeben wird, segmentiert.

Erzeugen des OP Codes
Dies generiert den Maschinencode fiur die SMX100, der dann zusammen mit den
Konfigurationsdaten tbertragen wird.

Nachrichtenfenster

Alle Ergebnisse des Compiliervorgangs werden im Nachrichtenfenster protokolliert.
Falls Fehler festgestellt werden, so schaltet sich das Nachrichtenfenster automatisch
sichtbar.

Hinweis: Nach einem erfolgreichen Compilerdurchlauf wird der aktuelle
Programm-CRC und das Compile-Datum im Dialog der Planverwaltung
angezeigt. Bitte sperren Sie den Funktionsplan nach erfolgreicher
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Tipp:

Compilierung und Ubertragung, so dass keine versehentlichen
Modifikationen durch das Compilieren mehr stattfinden. Den CRC des
aktuell geladenen Programms kann Uber den ,Func” Taster an der
SMX100 oder uber das ,SysInfo“ Tab des Diagnosedialogs gelesen
werden. Die Diagnose muss dazu gestartet worden sein.

Nutzen Sie den ,Schnellsprung® (Quick Jump), um durch einen
Doppelklick auf eine angezeigte BlockID im Nachrichtenfenster direkt
den zugehodrenden Block im Plan anspringen zu kénnen. So kann man
bei Fehlermeldungen den betreffenden Funktionsblock leicht auffinden.

Sicherungs-CRC's
Nach einem erfolgreichen Compilerdurchlauf werden insgesamt zwei CRC-
Signaturen gebildet:

e CRC Parameter: Signatur tber die Parameterdaten

e CRC Programm: Signatur tber das Programm

Die berechneten CRC Werte konnen im Off-Line Modus (keine aktive Verbindung zur
Baugruppe) Uber das Menu ,Datei->Planverwaltung“ angezeigt werden.

Wichtig:

Anmerkung:

Diese Anzeige ist rein informativ und darf fir die sicherheitsgerichtete
Dokumentation nicht verwendet werden!

Wenn ein Bestehendes SafePLC Programm mit einer neueren Version
der SafePLC gedffnet wird, wird dieses Programm portiert. Um eine
vollstéandige Portierung zu gewahrleisten, ist es zwingend notwendig
einen weiteren Schritt durchzufuhren.

Es muss im Klemmenplan das Encoderinterface gedffnet, alle
vorhanden Parameter kontrolliert und anschlieRend das Interface mit
,OK" bestatigt werden!
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Ubertragen des Programms an die
SMX100

ki Dieser Abschnitt beschreibt die Daten- und Programmiibertragung auf die
SMX100-Baugruppe Uber ein Netzwerk. Wenn das Interface gestartet wird,
erscheint das unten angezeigte Fenster. Es besteht aus einer kleinen
yotatuszeile® und Bedienkndpfen, deren Betéatigung (driicken) die unten
beschriebenen Aktionen auslost.

* Verbindung Eﬂilg

Einztellungen...
Tools...

Werbinden

Diagnoze >

Beenden |

Hinweis: Genauere aktuelle Ubertragungszustande oder eventuell auftretende
Fehler werden in das Nachrichtenfenster geschrieben. Dieses wird jedoch aus
Platzgriinden bewusst nicht bei jeder Meldung automatisch eingeschaltet, um fiir die
Diagnose moglichst viel vom Funktionsplan anzeigen zu kdnnen.

Einstellungen...: Es 6ffnet sich der Dialog fur die Verbindung zur SMX100-
Baugruppe.

Verbindungseinstellungen

Um eine Verbindung mit der SMX100-Baugruppe herstellen zu kénnen, muss die
richtige COM Schnittstelle gesetzt werden.

Hinweis:

Gegebenenfalls ist der USB Treiber fur die RS485 / USB Schnittstelle zu installieren.
Der Treiber befindet sich im ,RS485 USB Treiber’ Installationsverzeichnis der
SafePLC Programmierumgebung.
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SMX - Verbindungseinstellungen E|
R5485
PC-COM Schnittstellz: | COME j

o | Abbruch | Hite |

PC-COM Schnittstelle
Es ist die verwendete COM Schnittstelle des angesteckten USB Verbindungs-
steckers zum SMX Gerat einzustellen.
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Verbindungsdialog

Verbinden: Startet die Verbindung zu dem in ,Einstellungen...“ angegebenen COM
Schnittstelle einer SMX Uberwachungseinheit.

Es ist der konfigurierte COM Schnittstelle der SMX100-Baugruppe einzugeben, mit
der gearbeitet werden soll.

Beenden: Beenden der Kommunikation .

@ Verbindung glﬁlf@

Einstellungen... |
Tools. .. |
| Online |
| Modiied |
| Modified |
| Stopp |
Diagnoze > I Beenden |
Yerbindung aktiv [Fun State] |

Sende KONFIG.: Sendet die Geratekonfiguration an die SMX100-Baugruppe.
Sende PROG.: Sendet das Anwenderprogramm an die SMX100-Baugruppe.

Start: Startet die Baugruppe nach einer Geratekonfiguration oder nach Senden des
Anwenderprogramms.

Stopp: Stoppt die SMX100-Baugruppe fir Senden der Geratekonfiguration oder
Anwenderprogramm

Hinweis: Die Geratekonfiguration bzw. das Anwenderprogramm muss einzeln auf
die Baugruppe Ubertragen werden
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FEX)

Status der
Verbindung

Einztellungen... /
Toolz...

| Orline |
| Modified [*—
| Modified },\
| Stopp |

Diagnoze = I Beenden |

Yerbindung aktiv [Fun State] |

-

Freigabe-Status der
Konfigurationsdaten

Freigabe-Status des
Anwenderprogramms

Information Uber
Systemstatus
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Validierungsdialog
Tools E|
Transferfunktionen Walidierung

Faonfigurationzdaten Sk =» Disk | | Fieport erstellen.. |

Frogrammdaten Shix =» Disk. ... |

K.onfiguration walidieren... |

Kaonfigurationsdaten  Disk =3 Sk . | Programm wvalidieren... |

Frogrammdaten Drisk =» Sh= . |

Beenden Hilfe:

Transferfunktionen

Konfigurationsdaten SMX-> Disk : Liest die aktuelle SMX100
Geratekonfiguration aus und speichert diese in eine Binardatei. Diese Datei kann
z.B. nach auswechseln der SMX100 Hardware wieder an das Gerat gesendet
werden, ohne dass der CRC der Konfigurationsdaten verandert wurde.

Programmdaten SMX-> Disk : Liest das aktuelle SMX100
Anwenderprogramm aus und speichert diese in eine Binardatei. Diese Datei kann
z.B. nach auswechseln der SMX Hardware wieder an das Gerét gesendet werden,
ohne dass der CRC des Anwenderprogramms verandert wurde.

Konfigurationsdaten Disk -> SMX : Eine auf dem PC gespeicherte Binardatei
der Geratekonfiguration wird an die SMX100-Baugruppe Ubertragen.

Programmdaten Disk -> SMX : Eine auf dem PC gespeicherte Binardatei

des Anwenderprogramms wird an die SMX100-Baugruppe Ubertragen.

Hinweis: Bei einem Baugruppentausch mussen immer die Konfigurations- und die
Programmdaten auf die Baugruppe gespielt werden.
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Validierung

Report erstellen
Bei Betatigung kann ein Validierungsreport fur das Anwenderprojekt erstellt werden.

Weitere Informationen finden Sie im Dokument ,Bedienungsanleitung Validierung®

Der Ausdruck muss im Rahmen der TUV Freigabe nach den geforderten Richtlinien
bestétigt und freigegeben werden.

Konfiguration validieren

Programm validieren

Durch betatigen dieser Bedienfelder wird die Farbe der RUN LED auf der Baugruppe
von orange auf griin um geschalten. Dies signalisiert den Zustand ,Konfiguration
validiert‘. Der Zustand wechselt automatisch nach jeder Ubertragung einer
Konfiguration in den orangen Zustand.

Zusatzlich zur Anzeige auf der Baugruppe kann der Validierungsstatus im
Verbindungsdialog angezeigt werden.

Konfiguration i
validieren | Online_|
| Valid |
| Modiied |
Programm _
validieren | Orline |
I
| vaid |
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Diagnosefunktionen

Wird die Diagnose im Verbindungsfenster zugeschaltet, so stehen folgende,
weitere Dialogelemente zur Verfligung.

Diagnose Start: Wechselschalter zum starten und stoppen der Diagnose. Der

jeweilige Modus( Ol=pus @ =Ein ﬂ = Alarm- oder Fehlerstatus) wird in der
Dialogbeschriftung mit angezeigt, so dass die Ruckmeldung tuber den Status auch
bei verkleinertem Dialog erfolgt. Wurde die Diagnose erfolgreich gestartet, so &ndert
sich die Beschriftung des Schalters in ,Diagnose Stop*.

Hinweis: Bevor man mit der Diagnose beginnen kann wird sichergestellt, dass im
aktuellen Funktionsplan und in der SMX100-Baugruppe auf das gleiche Programm
referenziert wird. Aus diesem Grund findet beim Start der Diagnose eine
Konfigurationsiiberprifung statt. Dies fuhrt zu der Anzeige des Ladezustandes in der
Nachrichtenzeile des Verbindungsdialoges. Stimmen die beiden Programme nicht
Uberein fuhrt dies zu einer Fehlermeldung mit anschlieendem Abbruch der
Diagnose.

Prozessabb.
Anzeige der im Anhang 2. aufgefuhrten Zusténde aller Adressen des Eingangs- und
Ausgangsabbildes in der SMX100-Baugruppe.

Process Data
Anzeige der im Anhang 2. aufgeflhrten Zustande aller Prozessdaten (Sensorwerte
und Analogeingangswerte) in der SMX100-Baugruppe

Funktionsbausteine
Bei der Funktionsplandiagnose werden die aktuellen Ein- und Ausgangszustande der
Funktionsblécke (0 oder 1) im Funktionsplan angezeigt.

Schritt 1: Auswahl der Blécke

Wenn auf den Funktionsplan — Tab gewechselt wurde, erwartet das Programm
zunéchst eine Selektion der Funktionsbltcke, deren Zustande Gberwacht werden
sollen. Sobald eine Auswahl im Plan erfolgt ist, wird der Bedienknopf ,Hinzufligen*
entsperrt, und durch Driicken dieses Knopfes werden die Bldcke in die
Uberwachungsliste aufgenommen. Solange die Diagnose noch nicht gestartet ist,
werden zunachst die zu den Konnektoren gehérigen Symboladressen im Plan
angezeigt.

Hinweis: Diese zu den Blocken gehdrenden Adressen stehen auch in der AWL, die
beim Ubersetzen des Programms im Nachrichtenfenster ausgegeben wird.
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Tipp: Wenn alle Blocke selektiert werden sollen, dann kann der Befehl ,Alles
auswahlen® aus dem Kontextmenu des Funktionsplans verwendet werden. Bewegen
sie dazu den Mauszeiger an eine freie Stelle des Plans, und driicken Sie die rechte
Maustaste.

Um voneinander abhangige Funktionsblocke zu selektieren, benutzen sie den
Befehl ,Signalverfolgung” aus dem Kontextmenu eines Funktionsblocks. Dazu den
Mauszeiger Uber einen einzeln selektierten Funktionsblock bewegen und dann die
rechte Maustaste betatigen.

@ Verbindung

Einztellungen...

Yalidierung... -
| Online E;E;e
W alid
*alid Y
Stopp Diagnoze Stopp Hilfe
Diagnose << Beenden

Werbindung aktiv [Run State)

E Prozessahb.] Process Data  Furktionsbausteine l Systeminfo] Senzor Pogition | Sensor Interface

BitlDr | BlockiD | Spmbddr | Wert | K.ommentar
- 47 a3 1 Ausgang:
47 M2 1] Eingang:
47 [GEN 1 Eingang:
e AKDA 1 Auzgang:
e AKDA 1 Auzgang:
3R .2 0 Auggang:
35 ED.2 i Offrer:
________________________________________________________________ kil L= 1 Auzgang:
Kl E0A 1 Offrier:

Schritt 2: Starten des Debuggers

Befindet sich die SMX100-Baugruppe im Run Modus, wird der ,Diagnose Start®
Knopf freigeschalten. Wird dieser betéatigt findet zunéchst eine Plausibilitatsprifung
zwischen dem Funktionsplan und der SMX100-Baugruppe statt (Meldung im
Nachrichtenfenster). Diese Prifung stellt Gber den Programm CRC die Synchronitét
der Daten sicher. Bei erfolgreicher Prifung werden die Speicherzustande (0 oder 1)
der entsprechenden Adressen in der SMX100-Baugruppe, sowohl in der
Uberwachungsliste, als auch im Funktionsplan angezeigt.

Hinzufiigen: Nimmt die selektierten Funktionsblocke aus dem FUP in die Uberwach-
ungsliste auf. Die aktuellen Speicherzustande der Ausgénge (und teilweise auch der
Eingdnge) werden eingeblendet.
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Entfernen: Die zugehdrige Anzeige von selektierten Eintragen in der
Uberwachungsliste konnen durch Driicken dieses Bedienfeldes geléscht werden.

Zeigen: Selektierte Eintrage werden durch Dricken dieses Elementes im
Funktionsplanfenster zentriert.

Tipp: Durch Doppelklick auf einen Listeneintrag in der Funktionsblockliste wird der
Block im Funktionsplan angezeigt (Quick-Jump).

Hinweis: Die Werte, die im Debuggermodus angezeigt werden, werden ca. alle
50ms aktualisiert.

A\ ACHTUNG: Wechselt die SMX100-Baugruppe in einen Alarmzustand so wird
das Prozessabbild nicht weiter aktualisiert. Wechselnde Pegel der Eingange haben
keine Wirkung mehr und werden auch nicht mehr in der Diagnose dargestellt. Wird
Uber die ,Reiter des Diagnosetabs von ,Funktionsplan® auf einen anderen
Diagnosemodus gewechselt (z.B. ,Geber Position®), so wird anstatt des Adress-
wertes ein Fragezeichen dargestellt, um anzuzeigen dass der Wert nicht dargestellt
werden kann.

SystemInfo

Bezeichner Beschreibung

Konfiguratiions CRC CRC tiber die Konfigurationsdaten, die in der Baugruppe hinterlegt
ist

Programm CRC CRC liber das Anwenderprogramm, dass in der Baugruppe
hinterlegt ist

Ubertragungszahler Bei jedem Upload wird dieser Zdhler um den Wert ,1“
inkrementiert

Seriennummer Seriennummer der Masterbaugruppe

Versions Number Firmwareversionsnummer der Baugruppe

Remaining C-Time Messung der Restlaufzeit Zykluszeit der Masterbaugruppe

Seriell DLL Version ID Versionsnummer der Kommunikations-DLL

Sensorposition
Anzeige der eingelesenen Rohdaten von Positonssensoren
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Anzeige SDDC Businterface
F' Device Interface Multiaxis g
File  View Connection  Yalidation — Admin
FSpe QR OFm
2 | ProcessImg | System Infa | Encoder Positon | Encoder Inteiface || Alam Muling | Function Block | SDDCinfo | Bink devies | PMT Info | Fimware Info
5
a
=) Bus Status | SDDC in AN |
5
2
= Registered bus device Serial number
E SHx122 Shx122 673
= 5000 0
3
& 5000
E 5000

5000
5000

5000

1

2

3 0
4 0
5 5000 0
[ 0
H 0
8 0

[ ” Connected 93 15 Diagnosis 187 Buslnit comMz2

® Bus Status:
Status SDDC (siehe Installationshandbuch)

® Bus Error:
Baugruppennummer des angezeigten Fehlers

® Configured device type:
Anzeige der in der Masterbaugruppe konfigurierten Slavebaugruppen

® Registered bus device:
Anzeige der in der Masterbaugruppe im SDDC Bushochlauf angemeldeten

Slavebaugruppen.
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Blink device
Anzeige flr aktive Verbindung bei dezentralen Baugruppen (Netzwerkkonfiguration)

F‘\ferhindungsdialogMehrachs
Datei  Ansicht  Verbindung  Walidierung  Admin

Fpre @M

] (ws)

%

Blink device | PMT info || Fimwareinfo

%Ej Prozessabb. | Systeminfo | Geber Postion | Geber Interface | Alaim Muting | Funktionsbausteine | SDDC info
é Device
“ Blinkcnda On off
L]
® Device:
Auswahl Baugruppe auf der der konfigurierte Blinkcode angezeigt werden soll
Master

Slave 1..8 (Nur bei dezentralen Baugruppen mit eigener 7-Segmentanzeige)

® Blinkcode:
6-stelliger Code fur Anzeige auf 7-Segmentanzeige
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Der Scope-Monitor

i= Die Parametrierung der Antriebsiberwachung erfordert eine genaue Kenntnis
der Prozessdaten aus der Sicht der SMX100. Besonders wichtig ist es den zeitlichen
Verlauf der Geschwindigkeit, Beschleunigung und Position zu kennen. Nur so ist es
moglich, die richtigen Schwellenwerte und Grenzparameter zu setzen.

Alle verfugbaren Graphikfunktionen lesen ONLINE die bendtigten Prozessdaten tber
das Kommunikationsinterface von der Baugruppe SMX100 und stellen diese in
Echtzeit dar. Aktuelle Werte werden am rechten Rand des Scope-Monitors eingefugt,
im Zuge der Aufzeichnung weiter nach links verschoben, bis sie schlief3lich am linken
Bildrand verschwinden. Obwohl die Daten aus dem sichtbaren Fenster
verschwunden sind werden diese in einem Pufferspeicher weiter vorgehalten und
kénnen durch Verschieben der Laufleiste unter dem Graphikfenster wieder in den
sichtbaren Bereich verschoben werden.

* Scope EE&X
Curzor 1 I)I i
Curzar 2 } J
Geberdaten
4500
b 3600
E 2700
E 1200
" 200
5 o
g -00o
-1200
-2700
-3600
500 ; . . ; . -4500
Cursor 142 (00:12:200 / 00:13:200) Tickzeit Total (00:18:820 / 14:41:200)
- 1 |
Legende
Baugruppe  |[115Mx 22(2] Baugruppe - 1 - m
Achze |1 hd Schema: | Geberdaten ﬂ M
cursor1 cursor?  Y-Skal. Zuriicksetzen
Beschleunigung [(LUiminyis] J. -914.25 B359.00 1.00 Skalierung
Faositian A [L] J 24973 248 86 1.00
Fosition B [U] J. 24973 248 .86 1.00
Geschwindighkeit [Lmin] J. -38.75 -172.50 1.00
Ausgang als - [ Stopp bei Wechsel
Laden.. | Sichern.. Hire | Schlieben |
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Hinweis: Wahrend eines aktiven Scope-Monitors wird die Ausgabe des
Prozessabbild- oder Funktionsplan-Debugging ausgeblendet und der
Diagnosetabulator des Verbindungsdialoges gesperrt. Diese Daten kdnnen aus Per-
formancegriinden nicht zur Verfiigung gestellt werden.

Cursor 1, Cursor 2: Uber diese Schieberegler kénnen zwei Cursor Positionen zum
Anzeigen spezifischer Werte des Diagramms eingestellt werden. Mit dem Verandern
der Schieberegler wird eine Anzeige-Linie in der Graphik bewegt. Dabei werden die
zu den entsprechenden Cursorpositionen gehdrenden Werte in der Legende
angezeigt. Die zu den Cursorpositionen gehérenden Zeiten werden in der Graphik
ausgegeben.

Zuriicksetzen
Loschen der aufgezeichneten Daten inklusive Skalierung

Skalierung
Offnet einen Dialog zur Skalierung der angezeigten Graphikfunktionen. Damit lassen

sich die Y Werte der einzelnen Graphen skalieren, falls diese aufgrund der
Konfiguration nicht in den dargestellten Wertebereich passen.

Starten / Stoppen
Aufzeichnung starten / stoppen.

Vollbild >>

VergroRert den Scope-Monitor auf den ganzen verfigbaren Bildschirmbereich. Wird
auf Vollbild umgeschaltet, so kann der Dialog mit dem “Normal <<* Bedienfeld wieder
verkleinert werden.

Baugruppe:
Hier kann aus einer Auswabhlliste die Achsbaugruppe angewahlt werden von dem die

Sensorwerte angezeigt werden sollen.
Hinweis: Bei erneutem Offnen des Scope muss dieser Parameter neu ausgewahlt
werden.

Achse:

Auswahl der Achsnummer.

Bei Verwendung bestimmter Schema’s wird hier der Zugriff_ID
(Uberwahungsfuktionen) ausgewahilt.

Hinweis: Bei erneutem Offnen des Scope muss dieser Parameter neu ausgewahlt
werden.

Schema:
Uber das Schema wird der aktuelle Kontext fiir die gewiinschte Visualisierung
ausgewahlt. Je nach Schemenauswahl aus der Auswahlliste dndert sich der Kontext
der dargestellten Graphen. Diese werden Uber die in der Legende angegebenen
Farben zugeordnet. Zur Verfiigung stehen:

e Geberdaten
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Daten SSX1 Baustein
Gebergeschwindigkeit
SEL1 (Positionsbasierend)
SEL2 (Zeitbasierend)
SLS 1 Filter
SCA 1 Filter
e Analog
Je nachdem ob das Schema zeit- oder positionsabhangige Werte anzeigt, wird auf
der X-Achse die fortschreitende Tick Time, oder die im Geber konfigurierte
Messlange angezeigt. Die Y-Werte beziehen sich auf das ausgewéhlte Schema.
Das Umschalten des Schemas wahrend einer laufenden Messung ist gesperrt.

Ausgang
Aus dieser Liste lasst sich ein Ausgang wahlen, dessen Status als HI / LO Zustand

im Monitor mit angezeigt wird. LO entspricht dem Wert 0, alles andere entspricht Hl.
Dies erlaubt den direkten Rickschluss, wann z.B. Giber eine Sicherheitsfunktion ein

Ausgang abgeschaltet wurde. Der Graph fur den Ausgangsstatus besitzt eine etwas
breitere Strichstarke als die Graphen des Schemas so dass der LO Pegel eindeutig

erkannt werden kann.

Es kdnnen nur bestimmte Ausgange der Masterbaugruppe verwendet werden.

Stopp bei Wechsel

Wird der Schalter ,Stopp bei Wechsel“ gesetzt, so schaltet die Aufzeichnung ca. 2
Sek. nach einem Flankenwechsel der Ausgangstberwachung ab. So lassen sich bei
Langzeitaufzeichnungen die Betriebsparameter zum Zeitpunkt der Abschaltung
nachvollziehen und ggf. abspeichern.

Sichern...:

Wenn der Scope gestoppt ist, besteht die Mdglichkeit eine aktuelle Aufzeichnung in
einer Datei abzuspeichern. Die Scopedaten werden als ASCII Werte in eine Datei
geschrieben. Die einzelnen Werte sind mit XML - Tags versehen, so dass die
Aufzeichnung zur Dokumentation oder flr die Analyse bei der Geberkonfiguration
hergenommen werden kann. Die Daten kénnen auch im aktuellen Microsoft Explorer
oder einem anderen XML Viewer betrachtet werden.

Laden...:

Uber diesen Schaltknopf kann man sich eine, in einer Scope XML Datei gespeicherte
Messung, in den Scope laden. Der Scope Dialog wechselt dann in den Betrachtungs-
modus. Wegen der ggf. unterschiedlichen Geberkonfiguration der betrachteten
Messung zum aktuellen Programm und den daraus resultierenden Abweichungen in
der Skalierung der Positions- oder Geschwindigkeitswerte wird der ,Start* Knopf und
die Schema-Auswabhlliste gesperrt, wenn Daten zur Anzeige geladen wurden. Es
kann dann solange keine Messung mehr durchgefihrt werden, bis der Scope neu
gestartet wird.
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Vorgehensweise beim Messen mit dem Scope
Wird der Scope aus dem Verbindungsdialog heraus gestartet, so befindet er sich im
Stoppmodus. Um eine moglichst stérungsfreie Messung durchfiihren zu kénnen,
sollte nach dem unten aufgefuihrten Schema vorgegangen werden.

Hinweis: Es sollten alle Internet- oder LAN-basierende Anwendungen (z.B.
Mailprogramm), die im Hintergrund laufen kénnen, vor der Messung beendet werden!

Messung vorbereiten
Das gewiinschte Mess-Schema auswéhlen: Bei geschwindigkeitsorientierter
Messung wird auf der X-Achse die ablaufende Tickzeit der SMX100-Baugruppe
angezeigt. Sie ist als fortlaufend inkrementierter Zahler tber die Systemticks der
SMX100-Baugruppe zu betrachten. Die Messdaten fir die Graphen werden
fortlaufend aktualisiert und im Pufferspeicher gehalten. Der Speicher fir die
Aufzeichnung betragt ca. 15 Minuten.
Wenn der Pufferspeicher voll ist wird die Messung automatisch neu gestartet. Die
vorhergehende Messung wird unter dem Namen ,ScopeTempData.ScpXml*
automatisch gesichert.

Bei positionsorientierter Messung wird auf der X-Achse der konfigurierte
Messbereich des Geber 1 dargestellt. Der Schleppzeiger (Cursor 1) steht auf der
aktuellen Position. Mit dem Cursor 2 kdnnen die Messwerte in Abhangigkeit von der
gezogenen Cursorposition im Bereich der Legende angezeigt werden.

Hinweis: Wenn das Schema geéndert wird, werden bereits aufgezeichneten Daten
aus vorhergehenden Messungen geloscht! Zudem muss der Datenpuffer fir eine
laufende ELC1 Messung geldscht werden, wenn die Dialoggrof3e verandert werden
soll. Es erfolgt ein Hinweis wenn auf Vollbild umgeschaltet wird. Die aktuelle
Messung geht dabei verloren.

Messung “Starten*
Wenn dieser Knopf betétigt wird, bewegt sich bei bestehender Verbindung die
ablaufende Tickzeit in der Graphikausgabe des Scope von rechts nach links. Die
Messwerte werden jetzt in den Pufferspeicher des Scope eingetragen. Dieser
speichert die fortlaufenden Daten der Messung. Nach Starten des Scope wechselt
die Beschriftung des Bedienfeldes auf ,Stoppen®.

Hinweis: Uberschreitet die Messung die maximale Messdauer von ca. 15 Minuten,
dann wird die Messung neu gestartet.

Messung ,,Stoppen“ und Daten betrachten
Nach erfolgter Messung kann man, mittels des Schiebereglers unter der Graphik, die
Aufzeichnung entlang der X-Achse zur Betrachtung verschieben. Um sich
spezifische Messwerte anzeigen zu lassen, kann man Uber die Schieberegler Cursor
1/ Cursor 2 einen Balkenzeiger in der Graphik in X-Richtung positionieren. Die
zugehdrigen Y-Werte kdnnen dann in der Spalte ,Cursor 1“ oder ,Cursor 2“ der
Legende abgelesen werden.
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Messschemata
Geberdaten
Funktionalitat

Anwendung

Gebergeschwindigkeit

Funktionalitat

Anwendung

Daten SSX1 Baustein

Funktionalitat

Anwendung

Aufzeichnung der skalierten Positionswerte von System A
und System B Uber die Zeit.

Aufzeichnung der Prozesswerte fur Geschwindigkeit und
Beschleunigung tber die Zeit.

Anmerkung:

Intern wird aus dem Positionswert von System A der
Prozesswert fur die Position gebildet.

Skalierung der Gebersysteme A und B im Falle einer
Positionstiberwachung. Im Falle eines korrekt skalierten
Gebersystems darf zwischen Position A und B keine
nennenswerte Abweichung auftreten.

Analyse und Verlauf des Gebersignals zur Diagnose ( z.B.
Stérungssuche etc. )

Beschleunigungs- und Geschwindigkeitsverhalten des
Antriebs.

Auffinden von Schwellen.

Aufzeichnung der aktuellen Geschwindigkeit von System A
und B Uber die Zeit.

Aufzeichnung der Differenz aus dem
Geschwindigkeitssignal von System A und B Uber die Zeit.

Anmerkung:
Intern wird aus dem Geschwindigkeitswert von System A

der Prozesswert fur die Geschwindigkeit gebildet.

Skalierung der Gebersysteme A und B im Falle einer
Geschwindigkeitsiberwachung. Im Falle eines korrekt
skalierten Gebersystems darf die Differenz zwischen
Geschwindigkeit A und B keine nennenswerten Grol3en
annehmen.

Analyse und Verlauf des Gebersignals zur Diagnose ( z.B.
Stérungssuche etc. ).

Aufzeichnung der Prozessdaten Geschwindigkeit und
Beschleunigung Uber die Zeit.

Aufzeichnung der Grenzgeschwindigkeit fur die
Uberwachungsfunktion tiber die Zeit.

Die Graphik zeigt das dynamische Verhalten des Antriebs
Uber die Visualisierung der Geschwindigkeit und
Beschleunigung.

Die Grenzgeschwindigkeit bleibt bei nicht aktivierter
Funktion SSX auf Null.
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SEL 1
Funktionalitat

Anwendung

SEL 2
Funktionalitat

Anwendung

SLS 1 Filter
Funktionalitat

Anwendung

Mit Aktivierung der Funktion SSX wird die
Grenzgeschwindigkeit aus der aktuellen Geschwindigkeit
ubernommen und nach unten gerechnet.

Bleibt der Antrieb mit seiner aktuellen Geschwindigkeit
unterhalb der Grenzgeschwindigkeit, so erfolgt keine
Abschaltung.

Aufzeichnung der Prozessdaten Geschwindigkeit und
Beschleunigung tber die Position.

Visualisierung der aktuellen Position in Form des
mitlaufenden Cursors. Visualisierung der aktuellen
Stoppdistanz als Schleppzeiger.

Die Graphik zeigt den dynamischen Wert der Stoppdistanz
als Mindestwert fir den Bremsweg.

Uberprifung der eingestellten Parameterwerte in der
Funktion SEL, insbesondere Uberprifung der
vorgehaltenen Reserve fiir die Abschaltung.

Aufzeichnung der Prozessdaten Geschwindigkeit und
Beschleunigung tber die Position oder die Zeit.
Visualisierung der aktuellen Position in Form des
mitlaufenden Cursors. Visualisierung der aktuellen
Stoppdistanz als Schleppzeiger.

Die Graphik zeigt den dynamischen Wert der Stoppdistanz
als Mindestwert fir den Bremsweg.

Uberprifung der eingestellten Parameterwerte in der
Funktion SEL, insbesondere Uberprifung der
vorgehaltenen Reserve fur die Abschaltung.

Uberwachen der maximalen Geschwindigkeit der
Uberwachungsfunktion

Visualisierung der Integralwerte tUber die Geschwindigkeit
als Positionswert-Naherung

Die Graphik zeigt die aktuelle Geschwindigkeit mit Bezug
zur eingestellten Grenzgeschwindigkeit.

Uberpriifung der Abschaltung bei Uberschreitung der
Grenzgeschwindigkeit.

Anzeigen der aufintegrierten Geschwindigkeit
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SCA 1 Filter
Funktionalitat

Anwendung

Analog

Funktionalitat

Anwendung

Uberwachen der maximalen Geschwindigkeit der
Uberwachungsfunktion

Aufzeichnung des Prozessdatums Geschwindigkeit tber
die Position oder die Zeit.

Visualisierung der aktuellen Position in Form des
mitlaufenden Cursors.

Die Graphik zeigt die aktuelle Geschwindigkeit mit Bezug
zur eingestellten Grenzgeschwindigkeit — sowie die
ermittelte Position durch Aufintegrieren der
Geschwindigkeit

Uberwachen der Analogeingéange der Slavebaugruppen
Aufzeichnung des Analogeingangswerts von System A und
System B.

Visualisierung der Differenz der beiden
Analogeingangswerte.

Die Graphik zeigt die aktuellen Analogeingangswerte von
System A und B an.

Uberprifung der Abweichung der Eingangswerte (z.B.
stérungssuche).

Auffinden der Toleranzschwelle zwischen der beiden
Eingangswerte
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Planverwaltung

Mittels der Planverwaltung konnen die Funktionsplane gegen unbeabsichtigte oder
unberechtigte Modifikationen gesperrt werden. Zudem bietet sie eine
Dokumentationsmdglichkeit zur Programmerstellung.

Planverwaltung §|
Planzugriff

FPazzwort: |

Prograrmminfarmation

Programrnierer: |

K.onfigurations CRC |'| 0E4367406
Frogramm CRLC: |231 1745184

Compiler 1D: |1275344108

Kopfzeile |

Fuszzele |

K.ommentar;

FRODUC |5 Ok Abbruch Hilfe

Planzugriff
Hier kann man den Zugriff auf die Funktionsblocke des aktuellen Funktionsplans
sperren oder freigeben. Dies bedeutet, dass bei einem gesperrten Funktionsplan alle
Menieintrage und Werkzeugleisten zum Einfligen von Funktionsblocken ausgegraut
(= gesperrt) sind. Zudem kdnnen keine Parameter in bereits eingefligten
Funktionsblécken verandert werden.
Fur das ,entsperren” muss ein Passwort vergeben werden. Die konfigurierten Werte
und die Funktionsbausteine eines gesperrten Planes kbnnen dann zwar betrachtet,
nicht aber modifiziert werden. Diese Funktionalitat verhindert, dass Anderungen von
Unbefugten an einem Funktionsplan vorgenommen werden kénnen.
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Wird ein Funktionsplan gesperrt, so erscheint beim Verlassen der Planverwaltung
der ,Datei Speichern® Dialog um eventuelle Anderungen nicht zu verlieren.

Hinweis: Das Entsperren von Funktionsplanen ist nur mit dem, beim ,Sperren®
vergebenen Passwort moglich. Ein gesperrter Funktionsplan kann nicht
mehr kompiliert werden! Der Zugriff auf die SMX100 ist jedoch mdglich.

Programminformation
Diese Information dient der Dokumentation von Anderungen oder Besonderheiten,
die mit zum Funktionsplan gehérend abgespeichert werden.

Programmierer:
Name des verantwortlichen Programmierers.

CRC Konfiguration:
Signatur Uber die Parameterdaten, d.h. Einstellwerte von Sensoren, Aktuatoren,
Timern etc.

Programm CRC:

Prifsumme des OP-Codes (SafePLC Programms) der beim letzten
Compilerdurchlauf aus den Funktionsplanelementen erzeugt wurde. Dieser Wert wird
zum Abgleich der Programme beim Debuggen verwendet. Dieser Wert &ndert sich
nicht, wenn Konfigurationsanderungen durch den ,BBH SafePLC" vorgenommen
wurden.

Compiler ID:
Kennung Freischaltungs-Dongle.

Hinweis: Wenn der CRC fiir den Prufbericht verwendet wird, empfiehlt es sich
den Funktionsplan zu sperren, da so eine versehentliche Modifikation
verhindert wird!

Kommentar:

Dieses Eingabefeld speichert die zu einem Funktionsplan gehérenden Kommentare.
Es wird dringend empfohlen hier die Anderungen eines laufenden Programms nach
einem Revisionsschema zu protokollieren.
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Hilfsmittel bei der Programmentwicklung

Infoanzeige

@ Bei eingeschalteter Infoanzeige werden die Attribute des Elementes angezeigt,
das sich gerade unter dem Mauszeiger befindet. Die Dynamik der Anzeige kann im
Dialog ,Dateieinstellungen® angepasst werden. Die Infoanzeige Iasst sich auch Uber
die ,Strg“ Taste aktivieren. Die Anzeige erfolgt dann solange, bis diese Taste wieder
losgelassen wird.

Signalverfolgung

[ Dieser Befehl selektiert alle weiteren, mit einem aktuell selektierten Block
verbundenen Funktionsbausteine. So lassen sich die zusammenhangenden
Verknupfungen der Bausteine darstellen.

Tipp: Uber diese Funktion lassen sich z.B. die indirekten, mit einem ,Merker
Setzen® verbundenen Bldcke auffinden.

Hinweis: Dieser Befehl ist immer nur dann aktiv, wenn genau 1 Funktionsblock
selektiert wurde.

Attribute in das Nachrichtenfenster kopieren

Alle zu einer Blockselektion gehérenden Attribute kann man sich auch im Nach-
richtenfenster ausgeben lassen. Dies geschieht entweder Gber den Menubefehl
,Bearbeiten->Attribute in das Nachrichtenfenster” oder Gber den Funktionsblock
Kontextmend.

i ; [ f
Eigenschaften... Strg+E
Léschen Entf

Signalverfolgung Strg+T

Tipp: Die Attribute aller Funktionsbausteine kdnnen tGber den Befehl ,Attribute
in das Nachrichtenfenster” kopiert werden. Hierzu darf kein
Funktionsbaustein selektiert sein.

Hinweis: Wenn der Befehl Gber das Kontextmenl ausgeldst wird, ist es wichtig,
dass sie sich mit dem Mauszeiger Uber einem selektierten Block
befinden, da sonst eine Deselektion anderer Blocke stattfindet
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QuickJump (Schnellsprung)

Durch einen Doppelklick auf die farblich markierte BlockID's im Nachrichtenfenster
kann man sich den zugehdrigen Block im Funktionsplanfenster mittig zentriert
anzeigen lassen. So kann man die zu einer Ausgabe gehdrenden Funktionsblécke
schnell lokalisieren und gegebenenfalls notwendige Anderungen durchfihren.

Nachtichtenfenster

BlockIn: 37 L
Fehler: 1 offene(r) outPorti(s)
24,09,2007, 15:59:22

Anzahl eingefiigter Funktionshlocke: 1
Therpriife offene Eonnektoren...

gefunden
Uherpriife Beferenzen "Merker Setzen" Blicke...
herpriife Beferenzen "Merker Ausgang®™ EBldcke...

TMe memmeamiidi e TTe mamcem o Temome e Eeae T S e e
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Vordefinierte Funktionsblocke

Diese Elemente stellen im Klemmenplan die zur Verfigung stehenden Ein- und
Ausgange des SMX100-Systems.

R S S =7 B S
E Baugruppe - 1

Sensorinterface

Dieser Block beschreibt die Geschwindigkeits- und Positionssensoren, die
Signalliste fur die Digitaleingdnge und falls vorhanden die Analogeingange. Der

Parametereditor fiur die einzelnen Elemente wird Gber Doppelklick, oder tber den
Kontextmenubefehl ,Eigenschaften...” gestartet.

+ Analoginterface

! e.g. Analogeingang
Ein Doppelkllck auf eines dieser Elemente 6ffnet den Dialog fir die Konfiguration.
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Digitaleingédnge

Festlegung der Eigenschaften der digitalen Eingangssignale. Die Verknupfung
erfolgt automatisch beim Einfiigen von unten beschriebenen Funktionsblocken.
Ein Doppelklick auf eine Signalliste 6ffnet ein Kommentarfenster, mit der
Maoglichkeit einen Beschreibungstext einzugeben.

SMX100 Ausgange

Dieser Block besteht aus den Signallisten fur die frei programmierbaren
Ausgange, bestehend aus Relais-, Halbleiter- und Hilfsausgangen. Wie bei den
Eingangssignalen erfolgt die Verdrahtung beim Einfiigen der zugehdrigen
Funktionsblécke automatisch.
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Einfigen von Eingangsblocken

Eingangselemente

Die Eingangselemente schaffen die digitale Verbindung zwischen einem oder
mehreren angeschlossenen Sensoren und/oder weiteren unterlagerten
Schaltgeraten mit dem SMX100 System. Jedes Eingangselement, mit Ausnahme
des Betriebsartenwahlschalters, stellt ein logisches Aussgangssignal ,0“ oder ,1“
zur weiteren Verarbeitung in der PLC zur Verfigung.

Die Eingangselemente werden in der Ansicht ,Klemmenplan® eingefugt und
editiert.

Die Ressourcensteuerung der Funktionsblockelemente fir das SMX100 System
verwaltet die zur Verfigung stehenden Elemente, deren Anzahl unter Umstanden
begrenzt ist.

Stehen wéahrend der Programmierung des Klemmenplans keine weiteren
Elemente zur Verfigung, so werden die Befehle zum Einfigen der betreffenden
Bauteile oder Funktionsblocke gesperrt. Dies wird durch ausgegraute
Menieintrage oder Werkzeugleisten visualisiert. Durch Loschen von ent-
sprechenden Funktionsblocken kénnen diese Ressourcen wieder freigegeben
werden.

Die Eingangselemente sind entsprechend ihrer Anwendung strukturiert (Beispiel
Zustimmtaster).

Editor Funktionale Eingdnge @

Basiseinstellungen ‘Fast Channel |

Eingange

E00Ta ((07aTa T [(0]-SM<100-2 Baugruppe - 0 v

Typ: [1 Offner _'J >
Querschiul

Signal Nr. 1: [E01 ~| omit fPust ]

Startverhalten

* automatisch ™ Starttest
" Uberwacht
Kommentar: |
BBH O] avbuch | bite |
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Hinweis

Die Zuordnung der gewéhlten Eingangselemente und deren Parametrierung
hat direkte Auswirkung auf den zu erzielenden Performance-Level. Hierzu sind
die Ausfuihrungen des Installationshandbuches fir das SMX100 System
dringend zu beachten!

Die Konfiguration der Eingangselemente erfolgt prinzipiell immer nach dem
gleichen Muster. Nach der Anwahl 6ffnet sich der Parametereditor zur Definition
der folgenden Eigenschaften:

Schaltertyp
Festlegung der vorgesehenen Eingangssignale. Ein logisches Eingangssignal zur

weiteren Verknulipfung in der PLC kann aus einem, oder mehreren externen
Signalpfaden bestehen. Bei der Beschreibung der einzelnen Elemente sind die
jeweiligen Mdglichketen und Kombinationen tabellarisch gelistet.

Fur zeituberwachte Signaltypen steht eine begrenzte Anzahl zur Verfigung.

Signal Nr.
Festlegung des externen Signals auf einen Klemmenanschluss des SMX100

Systems. Die Anzahl der zur Verfiigung stehenden Klemmenanschlisse ist durch
die aktuell vorliegende SMX100 Baugruppenkonfiguration festgelegt. Bereits
verwendete Signale erscheinen nicht mehr im Auswahldialog. Begrenzungen der
Ressourcen werden im jeweiligen Kontext durch den Editor Giber ein Meldefenster
angezeigt.

Querschlusstest

Quelle des verwendeten Eingangssignals. Es stehen zwei Signatursignale Pulsl
und Puls2 zur Verfugung. Alternativ kann die Option ,AUS* gewahlt werden.
Durch die Verwendung der Signaturen kénnen Querschliisse in der externen
Verkabelung erkannt werden.

Startverhalten
Festlegung des Verhaltens eines Eingangselements bei Zustandsanderung des
logischen Ausgangswertes im Funktionsplan von ,0“ nach 1%

automatisch
Verarbeitung der definierten Eingangssignale ohne weitere Bestatigung oder
Quittierung.

uberwacht

Freigabe des Uberwachten Eingangselementes bei fallender Flanke am
angegebenen Uberwachungseingang. Dies ist jedes Mal erforderlich, wenn das
uberwachte Eingangselement geschaltet werden soll.

Beispiel: Start eines Antriebes erst dann, wenn dies durch das Bedienpersonal
bestatigt ist.
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Bei Uberwachter Startart wird ein zusatzlicher Konnektor zur Verbindung mit
einem Startelement zur Verfugung gestellt. Hier kann das weitere Verhalten zur
Uberwachung des Eingangselements in der Startphase konfiguriert werden.

Starttest

Manueller Start nach Geréate-Reset oder unterbrechung des definierten
Sicherheitskrises mit Test des angeschlossenen Befehlsgebers. Der
Befehlsgeber muss einmalig in Uberwachungsrichtung auslésen und wieder
einschalten. Nachfolgend normaler Betrieb. Dieses einmalige Betatigen des
Eingangselementes beim Start (oder Reset) der tiberwachten Anlage stellt
die Funktion des Eingangselements zum Zeitpunkt des Starts sicher. Fir alle
Eingangselemente mit Ausnahme des Betriebsartenwahlschalters kann ein
Starttest durchgefihrt werden.

Ein aktivierter Starttest wird durch ein rotes Rechteck auf dem eingefligten
Funktionsblock angezeigt.

--------------

Offner

______

Kommentar
Eingabe eines Kommentartextes zur Anzeige am Baustein.
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Zustimmtaster
[«
L
Schaltertyp Bezeichnung Bemerkung
1 (eSwitch_10) 1 Offner Zustimmschalter einfach
SIL2
2 (eSwitch_1s) 1 Schliel3er
3 (eSwitch_20) 2 Offner Zustimmschalter erhdhte

Anforderung SIL 3

4 (eSwitch_20T)

2 Offner Zeitiiberwachung

Zustimmschalter tiberwacht
SIL3

Not Aus

HI:I:I-'
.
Schaltertyp Bezeichnung Bemerkung
1 (eSwitch 10) 1 Offner Not-Aus einfach SIL 2
3 (eSwitch_20) 2 Offner Not-Aus erhohte

Anforderung SIL 3

4 (eSwitch_20T)

2 Offner Zeitiiberwachung

Not-Aus Uberwacht SIL3

Tur — Uberwachung

LT :_‘t'.lu

Schaltertyp

Bezeichnung

Bemerkung

3 eSwitch_2o0

2 Offner

Tardberwachung erhdhte
Anforderung SIL 3

4 eSwitch_20T

2 Offner Zeitiiberwachung

Tlrdberwachung Uberwacht
SIL3

5 eSwitch_1slo

1 SchlieRer + 1 Offner

Tlrdberwachung erhdhte
Anforderung SIL 3

6 eSwitch_1sloT

1 SchlieRer + 1 Offner

Zeitiberwacht

Tlrdberwachung Uberwacht
SIL3

7 eSwitch_2s20

2 SchlieRer + 2 Offner

Tlrdberwachung erhdhte
Anforderung SIL 3

8 eSwitch_2s20T

2 SchlieRer + 2 Offner

Zeitiberwacht

TUruberwachung Gberwacht
SIL3

9 eSwitch_30

3 Offner

Turuberwachung erhéhte
Anforderung SIL 3
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10 eSwitch_30T

3 Offner Zeitiiberwacht

Tardberwachung Uberwacht

SIL3
Zweihandtaster
4
Schaltertyp Bemerkung Einstufung Einstufung SIL
Kategorie
2 Wechsler Zweihandtaster Typ lll C Kategorie 4 SIL3
erhdhte Anforderung
2 SchlieRer Zweihandtaster Typ Il A Kategorie 2 SIL1
Uberwacht
Hinweis: Bei diesen Eingangselementen findet eine feste Pulszuordnung statt,

die vom Anwender nicht beeinflusst werden kann!

Endschalter
: ir-_'-:
Schaltertyp Bezeichnung Bemerkung
1 (eSwitch_10) 1 Offner Zustimmschalter einfach
SIL2
2 (eSwitch_1s) 1 SchlielRer
3 (eSwitch_20) 2 Offner Zustimmschalter erhdhte

Anforderung SIL 3

4 (eSwitch_20T)

2 Offner Zeitiiberwachung

Zustimmschalter Gberwacht
SIL3

-,
| 3
l i

Lichtvorhang
®

Schaltertyp

Bezeichnung

Bemerkung

3 eSwitch_20

2 Offner

Lichtvorhang erhdhte
Anforderung SIL 3

4 eSwitch_20T

2 Offner Zeitiiberwachung

Lichtvorhang Uberwacht
SIL3

5 eSwitch_1slo

1 SchlieRer + 1 Offner

Lichtvorhang erhdhte
Anforderung SIL 3

6 eSwitch_1sloT

1 SchlieRer + 1 Offner
Zeitiberwacht

Lichtvorhang tberwacht
SIL3
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Betriebsartenwahlschalter
O
—]
Schaltertyp Bezeichnung Bemerkung
13 Wabhlschalter- Betriebsartwahlschalter
Offner/SchlieRer Uiberwacht SIL 3
14 Wahlschalter 3 Stufen Betriebsartwahlschalter

Uberwacht SIL 3

Sicherheitshinweis: Beim Zustandswechsel des Schalters ist durch das zu
erstellende SafePLC Programm sicherzustellen, dal3 die Ausgéange der
Baugruppe deaktiviert werden (Hinweis: Norm 60204-Teil-Abschnitt 9.2.3).

Sensor
i |
1 eSwitch_1o 1 Offner Sensoreingang einfach
SIL2
2 sSwitch_1s 1 SchlielRer Sensoreingang einfach
SIL2
3 eSwitch_20 2 Offner Sensoreingang erhohte

Anforderung SIL 3

4 eSwitch_20T

2 Offner Zeitiiberwachung

Sensoreingang tberwacht
SIL3

5 eSwitch_1sloT

1 SchlieRer + 1 Offner
Zeitiberwacht

Sensoreingang tUberwacht
SIL3
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Anlauftest

Jedes Schalterelement besitzt die Méglichkeit einen eigenstandigen Funktionstest (=
Anlauftest) durchzufiihren. Insgesamt sind zwei Schalterelemente mit Starttest

konfigurierbar.
Basiseinstellungen ]Fast Channel I Basiseinstellungen Fast Channel |
Eingange
Baugruppe v
Typ: |1 Offner LI | =
Querschlui -
Signal Nr. 1: [E0.1 ~| mit |Pus1 |
Startverhalten
@+ automatisch [ Starttest
" Uberwacht
Kommentar: I Kommentar: I
o [_OK ] _ Abbuwch | Hife | D [ 0K ] _ Abbuch | Hife
Startart Funktion AWL Schema
Starttest Manueller Start nach Neustart — —
oder Alarm-Reset mit Test der | LD E1 _1 ; P Geréate-Anlauf
angeschlossenen ST MX.yl —_ P
Uberwachungseinrichtung. 5 ! Schaltfunktion
Uberwachungseinrichtung LD NOT MX.y1 P b
muss 1x in ST MEAA_EN.1 Do T
Uberwachungsrichtung —_ Ausgang
ausldsen und wieder LD MX.yl1 Co oo
einschalten. Nachfolgend ST MEAA_EN.2
normaler Betrieb
LD MEA.1
E1: Schaltfunktion AND MX.yl
y1: Hilfsmerker ST MX.2
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Start- u. RESET-Element

=]

Dieses Eingangselement bietet sowohl erweiterte Uberwachungsfunktionalitat, als
auch die Moglichkeit einen auftretenden Alarm zurtickzusetzen.

Start- / Resetelement @

Baugruppe I[U]-SM><1 00-2 Baugruppe - 0 LI

Startverhalten

I: 7 zur Startiiberwachung verwenden

Eingange
BuerschluBtest

Signal Nr. 1: |ED.1 v| i [Puist ~l

Alarm Reset

7 als Alarm-Reset [Schliefer) verwenden
I” als Logik-Reset (SchliePer) verwenden

Kommentar. |
| 0K |  Abbuch | Hife |

zur Startiberwachung verwenden

Bei aktivierter Startiiberwachung wird automatisch ein AWL Codesegment zur
Uberwachung eines zugeordneten Eingangssegments beim Neustart oder Alarm-
Reset einer zu Uberwachenden Anlage/Maschine erzeugt.

Diese funktionale Uberpriifung eines Peripherieelements (z.B. Bestatigen des
Not-Aus Schalters) soll dessen Funktionalitat beim Start der Anlage sicherstellen.
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Startart
Startart Funktion Schema
Automati Automatischer Start nach — -
scher einem Gerate-Reset oder J : . Gerate-Anlauf
Start nach Aktivierung der Lo
Schaltfunktion. 0l . Schaltfunktion
Ausgang des Eingangs- — P
elements wird ,1“, wenn _J——|__ Ausgang
Sicherheitskreis gemaf o o
Definition Schalterart
geschlossen/aktiv
Manueller | Manueller Start nach Geratereset. - -
Start (von | Ausgang des Eingangselements |LD E.1 J Co U Schaltfunktion
Hand) wird 1, wenn Sicherheitskreis AND E.2 b v
geman Definition Schalterart S M.(X1) [ P Sart-Tegter
geschlossen/aktiv und Starttaster .
1 x gedriickt wurde. LD NOTE.1 : AuscErg
Ausgang wird zu 0 nach R M.(X1)
Sicherheitskreis offen.
LD M.(X1)
E1: Schaltfunktion AND E.1
E2: Start-Taster STIE.X
M.(X1): Hilfsmerker 1
Uberwac | Manueller Start nach Geréatereset | LD E.1 b SR
hter Start | mit Uberwachung des|AND E.2 J 5 u Schaltfunktion
Startkreises auf statisches 1-|S M.(X1) v P ;
Signal. 5 ] oo g
Ausgang des Eingangselements|LD NOT E.1 T — : Stert-Taster
wird 1, wenn Sicherheitskreis | R M.(X1) v {1
gemaR  Definition  Schalterart = |_| : Ausgag
geschlossen/aktiv und Starttaster | LD M.(X1)
1 x gedrickt und wieder|AND E.1
losgelassen wurde. AND NOT E.2
Ausgang wird zu 0 nach S M.(X2)
Sicherheitskreis offen.
LD NOTE.1
E1: Schaltfunktion R M.(X2)
E2: Start-Taster
M.(X1): Hilfsmerker 1 LD M.(X2)
M.(X2): Hilfsmerker 2 AND E.1
STIE.X

Der Uberwachungseingang des Startelements ist mit dem als ,Startelement*
beschrifteten Ausgang der Eingangselemente zu verbinden. Es kdnnen mehrere
Elemente Gberwacht werden.

z.B.:

Programmierhandbuch — SMX100 Basisbaugruppe 09.10.2015

Seite 62 von 189



PRODUCTS

Digitaleingsinge
o Eoi :

| Oiffrier

| Startelement

_ Digital In: Querschlusskennung

Hinweis: Beim Editieren des zugehdrigen Eingangselementes wird die
Verbindung zum Startelement geléscht und kann nicht automatisch
wieder hergestellt werden. Sie ist nachtraglich manuell zu ergénzen.
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Eingang - Signal Nr. 1

Wie bei den Eingangselementen wir Uber diese Auswahlliste der Eingang
festgelegt, an dem der Taster fir das Startelement angeschlossen wird. Dieser
Eingang ist intern auf die Zuordnung zu einer Basisbaugruppe beschrankt.

als AlarmReset (SchlieRer) verwenden

Mit dieser Option kdnnen lber einen angeschlossenen SchlielRer aktuell
vorhandene Stérung (= ALARM ) oder ausgeldste Uberwachungssfunktionen
zurickgesetzt werden.

Hinweis: Wird ein Resetelement verwendet, so kann fir diesen Eingang keine
Querschlussuberwachung verarbeitet werden. Beim Beenden des
Dialogs wird der Querschlusstest in diesem Fall auf ,AUS* gesetzt. Und
es ist nur ein AlarmReset pro SMX100-System moglich!

Die nachfolgende Tabelle zeigt eine Ubersicht aller Uberwachungsfunktionen und
deren Quittierung im ausgeldsten Zustand.

Uberwachungs- Quittierung
funktionen notwendig
SEL Ja
SLP Ja
SCA Nein
SSX Ja
SLI Ja
SDI Ja
SLS Ja
SOS Ja
SAC Nein
ECS Ja
Hinweis
e Die gleiche Funktionalitat erreicht man tber den ,Function” Taster der
SMX100.
e Fehlermeldungen vom Typ ,FatalError® erfordern einen Neustart der
SMX100.

e Das Resetelement muss mit 24V Dauerspannung betrieben werden und
|6st mit einem Flankenwechsel aus.
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als Logik- Reset (SchlieRer) verwenden

Mit dieser Option wird die Reset- Quittierungsfunktionalitat im Funktionsplan zur
weiteren Verarbeitung zur Verfigung gestellt. In diesem Fall wird automatisch ein
Funktionselement generiert, welches zur Verkntpfung mit einer Logik-
funktionalitat verwendet werden kann. In der Regel wird dieses Logik-Reset
Signal zum quittieren von RS-FlipFlops verwendet.

z.B.

Speichern und Rucksetzen Fehler eines SCA-Bausteins uber RS Flip Flop.

N 55@ i 1. L A
Achze: 1
ID: 123 ID: 165
Schaltertyp Bemerkung Einstufung Einstufung SIL
Kategorie
1 SchlieRBer Alarm-Reset einfach -- -
(Auswertung Flanke)
1 Schliel3er Logik-Reset einfach Kategorie 3 SIL 2
1 Schliel3er Startiiberwachung -- --
einfach
(Sonderfunktion)
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Analogsignaleingabe

In diesem Dialog wird die Grof3e der eingehenden Analogsignale fur die
Uberwachung in der SMX100-Baugruppe definiert. Wurde ein Eingang fur die
Uberwachung aktiviert, so wechselt die Farbe des Funktionsblocks von rot auf

Fur die Analogsignaliberwachung missen beide Eingéange (Ainl und

Ain2) beschaltet werden. Dadurch erreicht man die geforderte Sicherheitskategorie
bis Kategorie 4, vorausgesetzt es sind 2 unabhéangige "Spannungsquellen”
angeschlossen.

Im Logikplan werden die Analogeingange und die zugehdrigen Filterbausteine
entsprechend dargestellt. Durch einen Doppelklick 6ffnet sich der Editor fir das
jeweils gewahlte Element.
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Analogeingang Ainl/ Ain2

Der Dialog ermoglicht eine Skalierung der anliegenden analogen Sensorsignale.
Die physikalischen Analogeingange S1/S2 und S3/S4 werden als paarweise
zusammengehorend betrachtet.

Analogeingang

Analogeingang 1

Allgemein

Zul. dbweichung Senzor 142 |10 [%]

Mormalizierter M aximalwert 15000 kg -

Sensor 1 Sensor 2
Maominalwert b agimurn |10000 [ Maominalwert b agimurn |10000 [
Mominalwert Minimum (T [ MHaominalwert inirmum |0 [
Eingangsfilter |1 - Eingangszfilter |1 -
[v Drahtbruchibensachung [v Drahtbruchibensachung
Farmmentar: |
FRODUC TS Ok ] Abbruch | Hilfe |

Zul. Abweichung Sensor 1/2

Zulassige maximale Abweichung zwischen den beiden analogen
Eingangssignalen Sensor 1/Sensor 2 bzw. Sensor 3/Sensor 4. Vorgabewert in
Prozent des normierten maximalen Signalbereichs.

Nominalwert Minimum
Untergrenze des Eingangssignals in Millivolt. Nach der Normierung entspricht
dieser Signalpegel einem Wert von 0.

Nominalwert Maximum
Obergrenze des Eingangssignals in Millivolt. Nach der Normierung entspricht
dieser Signalpegel dem Normalisierten Maximalwert.

Eingangsfilter
Tiefpassfilter fur das zugeordnete Eingangssignal.

Hinweis: Hierzu sind zwingend die entsprechenden Reaktionszeiten der Filter im
Installationshandbuch zu beachten!
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"

Drahtbruchtuberwachung
Wenn aktiviert wird der Analogeingang auf > 1000mV uberwacht. Ist der
Analogeingangswert <= 1000mV, dann wird ein Alarm ausgelost.

Analogaddierer

Der Analogaddierer ermdglicht eine Gewichtung der normierten Analogsignale
Hierzu kdnnen mehrere bereits normierte Eingangssignale zueinander aufaddiert
werden. Die Festlegung der jeweiligen Signalanteile erfolgt in einer konfigurierten
Einheit.

Anteiladdierer %]

Z Referenz I v I
Einheit lKg Ll
Warning: No Analog Input Configured
Active l Afin] I Analog Input | Analog ID l Komment:
< >
BEBH Kommentar: |
e [ 0K |  Abbruch | Hife |
Einheit

Konfigurierbare Einheit der zu addierenden Analogeingénge.
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EinflUgen von Ausgangsblocken

Ausgangselemente

&\KJU(F}

Die Ausgangselemente schaffen die digitale Verbindung zwischen einem oder
mehreren angeschlossenen externen Schaltkreisen mit dem SMX100 System.
Jedes Ausgangselement wird Uber den Funktionsplan mit einem logischen
Eingangssignal ,,0“ oder ,1“ angesteuert.

Die Ausgangselemente werden in der Ansicht ,Klemmenplan® eingefugt und editiert.
Die Ressourcensteuerung der Funktionsblockelemente fir das SMX100 System
verwaltet die zur Verfigung stehenden Elemente.

Relaisausgang

1
7
Relais - Editor X
l N -
E‘)—\ Ausgang 1: |AK01
Auzgangstup Ausfiihrung
* Einfach Sicherheitsausgang
" Redundant
EMU Ubenwachung
™ Riickfuhrkreis
Komrmentar: |
ERN ) | Abbuch | Hilfe |
Ausgangstyp
Einfach

Es kdnnen 2 einzelne Relais (K1 bis K2) unabhangig voneinander ausgewahlt
werden.
Redundant

Zwei Relaisausgéange werden kombiniert und immer miteinander geschaltet.

Hinweis: Fur die Verwendung der Relaisausgange in Sicherheitsanwendungen
sind die Ausfiihrungen im Installationshandbuch zu beachten.

Fur die externe Kontaktiberwachung siehe Kapitel EMU Funktion
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Halbeiterausgang

¥

|
Halbleiterausganq als Standardausgang

Bestimmte Halbleiterausgange kdonnen ausschliellich als Hilfsausgange verwendet
werden und sind somit fir Sicherheitsanwendungen nicht geeignet (Details siehe

Installationshandbuch).

Uber den Editor kann lediglich die Ausgangsbelegung eingestellt werden.

Halbleiterausgang @

Baugruppe |[0]-SMX1UU-2 Baugruppe - 0 L’ Ausgang 1: (A0.1 v]
Ausfihrung
-|< Hilfsausgang
-
-
EMU Uberwachung
Jeu I__
I = | = | =
Kommentar: I
BBH
0K |  Abbuch | Hife |
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Halbleiterausgang mit Sicherheitsfunktion

Halbleiterausgange mit Sicherheitsfunktion sind intern zweikanalig aufgebaut und
lassen sich mit einer externen Kontaktiiberwachung (EMU) kombinieren.

Fur die externe Kontaktiiberwachung siehe Kapitel EMU Funktion

Halbleiterausgang @

Ausfuhrung

«|< EAa Statisch Getestet

EMU Uberwachung
I Riickfiihrkreis

Baugruppe [[0]—5MX1 00-2 Baugruppe - 0 L’

Ausgang 1: |[FHIEE]

Anzugzeit: |16 [ms]
Abfallzeit: 16 [ms]

Riickfuhrkanal Querschlultest EMU Nummer
|E01 ~| [Pus1 | [EMuol |
Kommentar: |
OK___ |  Abbuch | Hife |

v

Fastchannel: Der Fastchannel kann nicht sicherheitstechnisch mit diesem Ausgang

verwendet werden.
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HiLo Ausgang

ol

Halbleiterausgang als Standard- oder Sicherheitsausgang

HiLo Halbleiterausgange konnen einzeln als Standardausgéange und gruppiert als
Sicherheitsausgange verwendet werden (Details siehe Installationshandbuch).
Uber den Editor kann die Ausgangsbelegung eingestellt werden.

Hil.o Halbleiterausgang @

0T (0o [0]-S k4 100-2 Baugruppe - 0 v Ausgang 1: |ADD.1_P v

Ausfuhrung Ausgangstyp

Hilfsausgang (“: :-igin‘f:‘act::I
edundant

-
-
EMU Uberwachung
fu
|—
I._
l =l | =] =l
Kommentar: [
BBH
0K |  Abbuch | Hife |
Ausgangstyp
Einfach

Es kann ein Standardausgang ,HISIDE® (= P-schaltend) oder ,LOSIDE" (= M-
schaltend) ausgewahlt werden. Die Verwendung einzelner Standardausgange ist fur
Sicherheitsausgange nicht geeignet.

Redundant
Mit der Option ,Redundant” gibt der Editor zwingend eine Kombination aus ,HISIDE"
und ,LOSIDE" Ausgangen vor.

Fur die externe Kontaktiberwachung siehe Kapitel EMU Funktion

Fastchannel: In der Ausfliihrung Redundant kann der Fastchannel aktiviert werden.
Auf der Masterbaugruppe kann nur der Externe Fastchannel auf der Slavebaugruppe
der Externe bzw. Interne Fastchannel konfiguriert werden. Das Fastchannelereignis
kann Uber eine SLS bzw. SOS Funktion ausgeldst werden.
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Hinweis:

Es gibt nur ein Fastchannelereignis, d.h. alle mit Fastchannel konfigurierten
Ausgénge werden abgeschalten. Reaktionszeiten sind aus dem
Installationshandbuch zu enthnehmen.

EMU Funktion

Fur die Kontakt- und Leistungsvervielfachung sind in der Regel zusatzliche externe
Schaltgeréate erforderlich, welche Uber die Ausgénge der SMX100 angesteuert
werden.

Die EMU Uberwachung realisiert die Funktion ,Sicherheitsrelais durch Verarbeitung
eines externen Ruckfuhrkreises.

Bei Anwendungen nach Kategorie 4 der EN 954-1 sind fir diese Schaltgeréte u.a.
eine funktionale Uberwachung erforderlich. Hierzu sind die Schaltgerate mit
zwangsgefuhrten Hilfskontakten auszuristen.

Hinweis: Details hierzu sind in den Schaltbeispielen des Installationshandbuchs
enthalten.

Ruckfuhrkreis
Schalter zur Aktivierung der EMU Uberwachung

Ruckfuhrkanal

Digitaler Eingang des Ruckfuhrkreises. Der Ausgang fur die Aktivierung der externen
Schaltfunktion und der Ruckfuhrkreis befinden sich auf der gleichen Baugruppe einer
SMX100 (Basisbaugruppe oder Erweiterungsbaugruppe).

Anzugszeit
Variables Zeitfenster (Einschaltverzogerung) fur den Test der Sicherheitskontakte

Min{Temu} = 8 msec
Max{Temu} = 3000 msec

Abfallzeit
Variables Zeitfenster (Ausschaltverzogerung) fur den Test der Sicherheitskontakte
Min{Temu} = 8 msec

Max{Temu} = 3000 msec

Hinweis:
e Die Ergebnisse der EMU Funktion auf der Masterbaugruppe wirken im PLC
code auf den konfigurierten Ausgang.
e Die EMU Funktion auf den Slavebaugruppen lost im Fehlerfall immer einen
Alarm aus.
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Die Logikblocke

Logikelemente

&21=-11 1= 3> 8 Lol

Diese Bausteine bilden das Gerust zum Aufbau eines Programms fur die
Sicherheitsapplikation. Sie erlauben die logische Verknipfung der Eingange mit
den Uberwachungsfunktionen und Ausgangen. Das Einfiigen der Logikbldcke ist
nur in der Ansicht ,Funktionsplan moglich, ansonsten sind die zugehorigen
Menibefehle gesperrt. Dies ist auch dann der Fall, wenn die Ressourcen fir
einen Baustein bereits aufgebraucht sind, z.B. nachdem alle Timer-Blocke
eingefligt wurden.

Logisches UND

& ,UND" Verknupfung von maximal 5 Ausgangssignalen anderer
Funktionsblécke. Die UND-Verknipfung liefert als Verknipfungsergebnis den
Signalzustand "1", wenn alle Operanden, die abgefragt werden, als
Abfrageergebnis "1" liefern.

& I™ Mehrfachselektion im Meldekanal erlauben

Anz. Eingangskonnektaren:

Fa—

Kommentar:

| oK | Abbruch |

Hinweis: Die Anzahl der Eingangskonnektoren kann nur bei freien Konnektoren
verringert werden. Sind alle Konnektoren mit Verbindungen belegt, so
mussen diese vorher geléscht werden.
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Logisches ODER

:=’1 ,LODER" Verknipfung von maximal 5 Ausgangssignalen anderer
Funktionsblécke. Die ODER-Verknipfung liefert als Verknipfungsergebnis den
Signalzustand "1", wenn mindestens einer der Operanden, die abgefragt werden,
den Signalzustand "1" hat.

"ODER" Block

21 ™ Mehrfachselektion im Meldekanal erlauben

Anz. Eingangskonnektoren:

2

Kommentar:

l

I oK | Abbruch |

Logisches EXKLUSIV ODER

1 LEXKLUSIV ODER" Verknupfung von 2 Ausgangssignalen anderer
Funktionsblécke. Der XOR-Block liefert als Verknupfungsergebnis ,1 falls ein
Eingang das Eingangssignal ,1“ und der andere Eingang das Eingangssignal ,0“
besitzt, sonst ,0“.

"EXKLUSIV ODER” Block %]

_1 ™ Mehrfachselektion im Meldekanal erlauben

Anz. Eingangskonnektoren:

Kommentar:

T | Abbruch |
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Logisches NOT

.
1 Das Verknupfungsergebnis dieses Funktionsblocks ist die Negation des
Eingangssignals. Von Negation spricht man, wenn ein Verknupfungsergebnis
umgekehrt (negiert) wird.

"NICHT" Block %]

1 ° [T Mehrfachselektion im Meldekanal erlauben

Anz. Eingangskonnektaren:

Kommentar:

| OK | Abbruch |
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RS Flip Flop

Setzen- / Rucksetzen Schaltglied. Dieses Schaltelement zeigt folgendes
Verhalten:

e Das Verknupfungsergebnis bei der Initialisierung des Elements ist “0“.

e Das Verknupfungsergebnis wird “1%, wenn am ,Setzen“ Eingang einen
Flankenwechsel von “0“ auf “1“ stattfindet. Der Ausgang bleibt auf “1“, auch
wenn der Zustand des Setzen Eingangs wieder auf “0“ wechselt.

e Das Verknupfungsergebnis wird “0“, wenn am ,Rucksetzen® Eingang einen
Flankenwechsel von “0* auf “1“ stattfindet.

e Wenn beide Eingange auf “1“ gesetzt sind, ist das Ergebnis “0*!

% i(ommentar: RUokse‘rzenim
------- Setzen: @' B ocoocaonaoss
s H a
—— los

Hinweis: Erst durch die Verknipfung gemafl der Beschriftung an den

Eingangskonnektoren ergibt sich der gewtinschte Schaltzustand dieses
Elementes
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Timer

4 Funktionsblock der bei einem Flankenwechsel einen Zahler startet. Nach
der angegebenen zeitlichen Verzdgerung wird das Verknupfungsergebnis “1°

oder 0.
’ |\ Verzagerung:
' E e <
Zugriff_ID
|_1_L] 16 ms < Wert < 31999932 ms
Verhalten
@+ Anzugsverzogert
" Abfallverzogert
" Impuls
" Intermittierend
Kommentar: |
oK Abbruch | Hife |
Block ID: Nummer des Timers. Diese kann beim Einfligen eingestellt

werden. Sind alle Timer verbraucht, so wird der Timer Befehl im
Menu gesperrt.

Verzogerung: Gewilnschte Zeitspanne die der Timer laufen soll.

T min =>=16 ms

T max =533 min (31999992 ms)

Hinweis: Die programmierbaren Werte entsprechen immer einem ganzzahligem
vielfachen der SMX100 Zykluszeit!
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Verhalten

Funktion

Aktivierung
Timer

Signalverlauf

Abfallverzégert

Fallende Flanke

Eingang Timer

Auzgang Timer

’ il

))
L
ol
Anzugsverzogert | Steigende Flanke )
Eingang Timer l
. | )}
A T
uzgang Timer | u
|
ol
Impuls Steigende Flanke

Eingang Timer

Auszgang Timer

Intermittierend

Steigende Flanke

Eingang Timer

Auszgang Timer

al

Note: At = PLC Timerwert
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Permanent Logisch ,,1* Block.

1 Dieser Baustein liefert konstant den Wert 1%, so dass gezielt
Vorbelegungen getroffen werden kénnen.

Beispiel: Belegung eines nicht verwendeten Eingangs bei
Richtungsabhéngigkeit SLI

------------------------------------------

Ergebnis des EMU Bausteins

EMU
Dieser Baustein liefert das Ergebnis der in den Ausgangsbausteinen

parametrierbaren EMU — Funktion. Eine fehlerfreie EMU-Funktion wird mit dem
Zustand ,1“ rickgemeldet.

EMU Ergebnis @

cerst [ ~ |

EMUBlockID | |
Vearmmantar:
| OK | Abbruch | Hife |
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Anschlusspunkt Eingang Setzen

o Der ,Anschlusspunkt Eingang“ unterstutzt die Ubersichtlichen Darstellung
von Funktionsplanen. Diese Bausteine stellen virtuelle Verbindungen im
Logikplan zur Verfigung. Die Bezugsnummern der Anschlusspunkte werden
automatisch generiert und kénnen nicht verandert werden, jedoch erlaubt das
Kommentarfeld eine entsprechende Zuordnung der virtuellen Verbindung. Mit
Aktivierung der STRG Taste und Selektion eines ,Anschlusspunkt Eingang*
werden die zugehdrigen ,Anschlusspunkt Ausgang“ Blocke mit selektiert.

AnschluBlpunkt Eingang

l” Terminalnummer: l I

Kommentar: |

[_OK_] _Abbuch | _ Hife |

Terminalnummer: Kennnummer des Anschlusspunktes.

Hinweis: Beim Loschen von ,Anschlusspunkt Eingang® Elementen werden die
abhangigen ,Anschlusspunkt Ausgang“ Elemente automatisch mit
geldscht. Vor dem Ldschvorgang erscheint eine Warnung an den
Benutzer.

Tipp: Die Verwendung der Kommentarzeile erleichtert die Zuordnung der
Elemente.

Programmierhandbuch — SMX100 Basisbaugruppe 09.10.2015 Seite 81 von 189



E 4

PRODUCTS

Anschlusspunkt Ausgang

oa y

5 g Dieses Element stellt das Aquivalent zum ,Anschlusspunkt Eingang® dar.
Uber Auswahl der Terminalnummer wird eine virtuelle Verbindung zu einem
Funktionsblock ,Anschlusspunkt Eingang® hergestellt.

AnschluBBpunkt Ausgang

Ol’ Teminalnummer: |1 v I

Kommentar. |

[ OK_ ] abbruch | Hife |

Terminalnummer: Kennnummer des ,Anschlusspunkt Eingang“ Elementes

Hinweis: Nach Zuordnung zu einem ,Anschlusspunkt Eingang“ Element
wird der dort verwaltete Kommentar im ,Anschlusspunkt
Ausgang“ Element Gbernommen.
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Meldekanal

Der Meldekanal erméglicht die funktionale Ubertragung von Daten aus dem
Prozessabbild an einen angeschlossenen Feldbus. Er ist aus zwei Teilen
aufgebaut: der erste Teil besteht aus Logikdaten, der zweite Teil aus einem
Prozessdatenkanal.

Logikdaten
Uber eine Liste kann ein Profil der zu tibertragenden Daten aus dem Logikplan
definiert werden:

¢ Die Meldekanalliste enthalt die Referenzen auf die ausgewéahlten
Bitinformationen im Funktionsplan.

e Die selektierte Bitinformation an der Stelle der eingestellten BitID

eingetragen ( = Bit-Position im Meldekanal )

Die Bitpositionen werden 1 basierend angezeigt.

GeratelD: Stellt den Bezug auf unterschiedliche Baugruppen her

BausteinlID: Nummer des Funktionsblocks im Funktionsplan

Baustein: Bezeichnung des Konnektors

Die Zahlen unter dem Bezeichner ,Blockausgange®“ zeigen:

Anz. verbrauchte Statusbits / Anzahl der maximal mogl. Statusbits
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Konfiguration der Meldekanaldaten E|

Logikdaten lProzessdaten] Einstellungen]

Blockausgange
3/504
Bit D | Gerte (D | Baust. ID | Achs... | Baustein Kommentar

o1 0 3 - E01 - PLC Ein- Auzgangssig...
02 0 3 - E0.2 - PLC Eire Ausgangssig.. ARl
03 1] E0 - AK0.1 - PLC Eit- Ausgangssi... Lozchen

Mach Oben
MNach Unten

Zuweizen Bit [D...
Sortieren Bit D

Edit...

K.ommentar: |

fc) 20m ok | abbuch | Hite |

Hinzufagen...
Offnet den ,Statusbit Hinzufigen“ Dialog. Der dort selektierte Baustein wird am
Ende der Referenzliste eingefligt.

Loschen
Entfernt die aktuell selektierte Zeile aus der Referenzliste. Bei den nachfolgenden
Eintragen bleibt die Bit ID bestehen.

Nach Oben
Tauscht die aktuell selektierte Zeile der Referenzliste um eine Zeile nach oben
und Ubernimmt deren Bit ID.

Nach Unten
Tauscht die aktuell selektierte Zeile der Referenzliste um eine Zeile nach unten
und Ubernimmt deren Bit ID.

Zuweisen Bit ID

Ermoglicht eine beliebige freie BitID Zuordnung.

Der Zuweisungsdialog kann nur unter folgenden Bedingungen getffnet werden:
- Es muss noch mindestens eine freie Bit ID vorhanden sein.
- Es muss eine Zeile in der Meldekanalliste selektiert sein.

Der Dialog kann auch tber Ein Doppelklick auf eine Zeile gedffnet werden.
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Zuvseisen der Bit Position

Meue Bitpasition -

(0] 4 I abbruch |

- Einstellen der neuen Bitposition. Die Zahlweise ist 1- basierend.

Sortieren Bit ID

Sortiert die Meldekanalliste nach der Reihenfolge der zugewiesenen
Bitpositionen.

Hinweis: Das zuweisen der Statusbits sollte erst nach einem erfolgreichen
Compiler-Durchlauf stattfinden, da die vom Compiler berechneten
Adressen tibernommen werden miussen. Diese werden in der Spalte
~Symboladressen“ angezeigt. Solange der Funktionsplan nicht
vollstandig Ubersetzt ist sind die Eintrage in dieser Spalte leer oder nicht
aktualisiert.
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Prozessdaten

Dieser Teil des Meldekanals definiert Prozessdaten, die aus dem SMX100
System an einen Feldbus Ubertragen werden. 96 Bits konnen pro Achsbaugruppe
verwendet werden. Die im Dialog gesetzten Werte werden von ,oben“ nach
Lunten®in den Meldekanal eingetragen.
Dieser Bereich ist als ganzzahliger Wert zu interpretieren! Er entspricht der
normierten Geberposition, die sich aus der aktuellen Sensorkonfiguration ergibt.

Hinweis: Um den Einheitenbezogenen Wert zu bekommen muss dieser noch mit
dem FaktorPos oder FaktorSpeed aus dem ,Infofeld Sensorik” geteilt

werden!

Konfiguration der Meldekanaldaten @

Einstellungen | Logikdaten Prozessdaten I

Gerat |[2]-SM>< 22(1) Baugruppe - 2 L]
Profil | |
SkalierungSpeed I _|
SkalierungPos | _]
Zu ubertragende Werte
Bitpos. Quelle Auflosung
[~ Aktuelle Position Achse 1 v
[ Aktuelle Position Achse 2 24 Bit
[ Aktuelle Geschwindigkeit Achse 1 16 Bit
™ Aktuelle Geschwindigkeit Achse 2 16 Bit
™ Analogwert Eingang 1 16 Bit
™ Analogwert Eingang 2 16 Bit
I Analogwert Addierer Rk - 16 Bit
[ Star- und Betiebsmeldungen 16 Bit
Benatigte Bitpositionen 0/96
Kommentar: |
o 0K ] _ &bbuch | Hife |
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Erweiterter Meldekanal

Signalisierung von Diagnosebits Uber 7-Segmentanzeige der SMX100
Masterbaugruppe.

Die Konfiguration des erweiterten Meldekanals erfolgt im Diagnoseadress- und im
Meldekanaleditor.

Vorgehensweise:

Schritt 1: Einfigen im Meldekanaleditor

Konfiguration der Meldekanaldaten

Einstellungen  Logikdaten lF'ru:uzessdalen]

Blockauzgange
24408

BitID | CustomID | High aktiv | Baust. ID | Achs... | Baustein
0o :

- 3 - E0.1 - PLC Ein- Ausc Hinzufii
iy} - - 213 - AK01 - Relaiz m
Lozchen
Mach Oben
Mach Unten

Luweizen Bit (D
Sartieren Bit ID

Diagnoseadresse rz|
IE‘ I MehrFachselektion im Meldekanal erlauben
Benutzerdefinerte Fehlernummer
I~
Eit: 1T
£ Bedingung | J »
Kormrmentar: |Eingang1
——
Ok, Abbruch Hilfe:

X
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Schritt 2: Aktivieren/Zuweisen Anwender ID

X

Finweisen Amwender Alarm ID

Anwender Alarm Bit I00CO0

[ Akkivieren

[ Beim Wechsel auf HIGH Status

| (a4 | abbruch |

Aktiviere [ ] Anzeige des BitID’s im Meldekanalblock (nur Anzeige)
Bedingui Nechsel auf HIGH Status -> Aktivierung Anzeige wenn Bit = ,,1*
ansonsten‘ -> Aktivierung Anzeige wenn Bit = ,,0

Ausgabe auf 7-Segmentanzeige:

Ist die konfigurierte Bedingung der Diagnoseadresse erflllt erscheint folgender
Ablauf der Anzeige:

e Anzeige Betriebsart ,4“ fir 5 Sekunden
e Anzeige,c__ “

Note) _ _ _ : 3 stelliger Bit ID (siehe Diagnoseadresseditor)

Hinweis:

e Nachtragliches verschieben bereits verwendeter Diagnoseadressen im
Meldekanaleditor (Bit ID) erfordert eine erneute Benutzerbestatigung im
Diagnoseadresseditor.

e Ausgabe Uber 7-Segmentanzeige erfolgt nur in der Betriebsart ,4“ und wenn
kein ,ECS Fehler* anliegt.

e Werden mehrere Diagnoseadressen konfiguriert so erfolgt die Anzeige der Bit
ID‘s hintereinander ohne Pause.
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F-Bus

Der F-Bus ermdglicht die Ubertragung von Daten aus dem Prozessabbild
Uber einen angeschlossenen sicheren Feldbus. Er besteht aus max. 96 Bit
Logikdaten, wobei die Anzahl im ,Eingangsprofil® parametrierbar ist..

Eingangsprofil
Im Fenster ,Eingangsprofil“ kann die max. Anzahl der Bits konfiguriert werden.

F-Bus Konfiguration El

Eingangsprofil ]Ausgangsproﬁl I Einstellungen I

Anzahl der Logischen Eingangsbits 40 Bt -

Bild: F-Bus-Eingangsprofil

Ausgangsprofil

Das Ausgangsprofil definiert Prozessdaten, die aus dem SMX System an einen
sicheren Feldbus Ubertragen werden. Die im Dialog gesetzten Werte werden von
,oben“ nach ,unten“in den Meldekanal eingetragen.

Es sind maximal 56 Bit Prozessdaten zum Senden mdglich — bestehend aus
e Max. 3 Positionswerten Achse 1 bis 12
e Max. 3 Geschwindigkeitswerte Achse 1 bis 12
e Max. 3 Teach In/ Stop Positionswerte SLP 1 bis 12

Die Auflésung ist jeweils in Schritten wahlbar und bei Erreichen der max. Bit-Zahl
ist keine weitere Selektion mdglich.
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F-Bus Konfiguration

Bitpios,
a

24

Eingangsprofil - Ausgangsprofil lEinsteIIungen]

Anzahl der Logischen Ausgangsbits

v aktuelle Position
[ aktuelle Fosition
[ aktuelle Position

v aktuelle Geschwindigkeit
[T aktuelle Geschwindigkeit
I~ aktuelle Geschwindigkeit

[ aktuelle SLP Teach In Position
[ aktuelle SLP Teach In Position
[ aktuelle SLP Teach In Position

I 5LP Stop-Pasition
™ 5LP Stop-Position
I SLP Stop-Position

Bild: F-Bus-Ausgangsprofil

Einstellungen
Hier kann die max. Anzahl der Bits, die F-Destination Adresse PROFIsafe und der
Skalierfaktor Position flr die einzelnen im Ausgangsprofil konfigurierten

Positionswerteeingestellt werden.

F-Bus Konfiguration

Axis 1t

Axis 21

Axis 3t

Axis 41

Eingangsprofil 1 ausgangsprofil  Einstellungsn l

Grisse der EfA Datensegmente

F-Destination Addresse (1,,65534)

Skalierf akkor Position

Mokused = Axis 5t
Mokused = Axis B
Mokused = Axis 7
Mokused = Axis G

Bild: F-Bus-Einstellung

oo <]

GQuelle

AxisID: 3 -

Bendtigke Bitpositionen

96 Bit hd

Mok used fxis 9
Mok used Axis 10:
Mok used Axis 11:
Mok used Axis 12:

-

-

-

-

-

-

M M === | E
£ - o 4 o oo £l 2| x| &
|zlz| =|z[z| =2|z|z| =z|z2|z|%
5
a
4 4 4 4 4

-

[
+
=4

40/56

Mok used
Mok used

Mok used
Mok used

3
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Funktionsgruppen

Funktionsgruppen binden mehrere Funktionsbausteine zu einer tbergeordneten
logischen Struktur zusammen. Diese zusammengehdrige Gruppe von Bausteinen

wird innerhalb eines Funktionsgruppenrahmens erstellt und tber diesen Rahmen
gebunden.

Die Gruppierung gestaltet den Funktionsplan tbersichtlicher und erlaubt Gber die
Export / Importfunktionalitdt den Aufbau einer eigenen Funktionsbibliothek.

Erstellen eines Funktionsgruppenrahmens

Gruppenbaustein einfligen

Zunachst wird tiber den ,Einfigen®“ Toolbarbutton @ der” Befehl ,,Gruppenrahmen
einfigen gestartet.

Alternativ kann das Menu: Gruppe->Gruppenrahmen einfugen... aufgerufen werden.
Die GroRRe des Gruppenrahmens wird mit dem Mauszeiger festgelegt:

1.) Zuerst mit der linken Maustaste die linke obere Ecke des Gruppenrahmens
platzieren und die Maustaste gedriickt halten.

2.) Dann den Mauszeiger mit gedruckter linker Taste ziehen und die untere Ecke
der Gruppenflache festgelegen.

3.) Beim loslassen der Maustaste wird der Gruppenrahmen eingeftigt und der
Gruppeneditor gedffnet.

Aufruf des Gruppeneditors

Der Gruppeneditor kann optional Gber einen Doppelklick auf die Statuszeile des
Gruppenrahmens, oder Uber das Kontextmenu (rechte Maustaste) eines selektierten
Bausteins gedffnet werden.

Funktionsgruppeneditor @
Einstellungen | Beschreibung | Datei | Layout |
Gruppe
I” Gruppenverwaltung Sperren
Name I
Erstellt von |
Freigegeben durch I
Kommentar:
BBH OK__| Abbruch | Hife |
FRODUCTS
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Die Tab-Dialoge ,Einstellungen“ und ,Beschreibung“ beinhalten Gruppenbezogene
Einstellungen sowie die funktionale Beschreibung der Gruppe. In der Schaltflache
,Datei“kann die Gruppe in eine Datei exportiert, oder aus einer Datei importiert
werden.

Gruppenverwaltung einstellen
Uber den Schalter ,Gruppenverwaltung sperren” kénnen die Gruppenbausteine
gesperrt bzw. entsperrt werden.

Bei gesetztem Schalter wird die Funktionsblockverwaltung des Rahmens ausge-
schaltet und die Bausteine an die Gruppe gebunden:
e Bausteine konnen nicht mehr aus der Gruppe entfernt werden, wobei die
Konfiguration der Parameter weiterhin erlaubt ist.
Beim lI6schen des Gruppenrahmens werden alle Gruppenbausteine geldscht.
Der Gruppe kdonnen keine neuen Bausteine hinzugefiigt werden.
Die Gruppenmitglieder werden ,ausgegraut® dargestellt.
Beim sperren wird die Gruppe mit einem Zeitstempel versehen, der beim
offnen des Gruppeneditors mit angezeigt wird.
e Der Schaltflachen fur die Infofelder ,Name®, ,Erstellt von“ und ,Freigegeben
durch® wird gesperrt.
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Der ,sperren Status der Gruppe wird durch das Schloss-Symbol in der Statuszeile
des Gruppenbausteins links Oben angezeigt.

. AN A

Beim Einfugen eines neuen Gruppenrahmens ist der Schalter ,Gruppenverwaltung
sperren® per Default auf nicht gesperrt geschaltet. Nach schliel3en des
Gruppeneditors erscheint der gezeichnete Rahmen im Funktionsplan und stellt die
aktive Flache der Gruppe dar.

Auf dieser Flache kdnnen Funktionsbausteine eingefligt, verschoben oder geléscht
werden. Solange sich die Gruppe nicht im gesperrten Zustand befindet, werden die
Bausteine automatisch in die Gruppe aufgenommen. Die Funktionsbausteine zeigen
dann zusatzlich die Gruppennummer mit an.

é‘ Bereich I mit Durchoangg

=
in akti BE
v
— £chse: 1
10: 41441 10: 5431 & f
himal
SCA[E] 10: 54631 K
s Berich OF
.
£chse: 1
10: 62431 & f 10: 4231
S min “Wmin 0K
.
oA 10: 431 I0: 51i31
g T B

Hinweis: Die folgenden Blocktypen kdénnen nicht in einer Gruppe enthalten sein.
Sie werden beim verschieben der Bausteine in den Rahmenbereich
ausgefiltert.

o Eingangsbausteine

Ausgangsbausteine

o Alle im Funktionsplan vordefinierten Funktionsblécke (z.B. Geber,
Analogbausteine, Filter)

o Meldekanalbaustein

o
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o Terminalblocke
Es kdnnen maximal 200 Funktionsblocke in der Gruppe aufgenommen werden.

Andern der Grif3e eines Gruppenrahmens
Ein selektierter Baustein kann Uber seinen ,Hotspot® in der Gré3e angepasst werden.
Dazu wird er mit dem Mauszeiger selektiert, und bei gedrtickter linker Maustaste in
der GrolRe verandert.

seL@
oy
Fohse: 1
D: 3331

Ein- Ausblenden der Funktionsbausteine

Die in der Gruppe enthaltenen Bausteine konnen durch anwahlen des Schalt-
flache durch den Mauszeiger in der Statuszeile ein- bzw. ausgeblendet werden. Die
GroRRe des Gruppenbausteins passt sich beim einblenden des Inhalts automatisch an
die enthaltenen Elemente an.

Hinweis: Wahrend des Editierens die Bausteine moglichst nicht ein- /
ausblenden, da sonst unter Umstanden bereits vorgesehener Freiraum
fur weitere Bausteine optimiert wird. Die Gruppe muss dann wieder
manuell, Uber den ,Hotspot” vergréliert werden.

Tipp: Der Gruppenrahmen kann Uber ein Textelement, platziert in der unteren
rechten Ecke, in seiner GroR3e fixiert werden.

Die Sichtbarkeit der zugehdorigen Funktionsbldcke im Funktionsplan kann auch im
Gruppendialog uber den Schalter ,Zugehdrige Bausteine einblenden” eingestellt
werden.

Bausteine Eingeblendet
Die Grol3e des Gruppenbausteins wird von der Lage der enthaltenen
Funktionsbausteine bestimmt.

Bausteine Ausgeblendet
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Der Gruppenbaustein wird auf die Grol3e von ca. 2 x 3 Feldern des Funktionsplans
eingestellt. Das Bitmap fur die Symboldarstellung wird angezeigt.

Sind mehrere Funktionsgruppen vorhanden, so kdnnen alle Gruppenbausteine tber
das H H Symbol in der Gruppen-Werkzeugleiste ein- oder ausgeblendet werden.
Die gleiche Funktionalitat wird Gber das Menu ,Gruppe” erzielt.

Erstellen des Gruppeninterfaces

Die Gruppeninterfacebausteine stellen die Schnittstelle der Funktionsgruppe zu den
Elementen aul3erhalb der Gruppe dar. Nur Uber den Interfacebaustein kbnnen
Verbindungen zu Funktionsblécken auf3erhalb der Gruppe erstellt werden.

Das Einflgen eines Gruppeninterfacebausteis wird Uber den EI Button der
Gruppentoolbar gestartet (Alternativ Menu: Gruppe->Interfacebaustein einftigen...)
Nach dem platzieren eines Bausteins innerhalb eines Gruppenrahmens wird der
Gruppeninterface Editor getffnet

Verwendung setzen
Mit dieser Einstellung wird die Anschlusseigenschaft des Bausteins als Eingang oder
Ausgang festgelegt.

»als Gruppeneingang*

Dieses Element stellt die Verbindung von Funktionsblécken aul3erhalb der
Gruppe zu den internen Gruppenelementen dar. Der Baustein sollte méglichst auf
der linken Seite des Gruppenbereichs platziert werden. Der Ausgangskonnektor
muss innerhalb der Gruppe verbunden werden.

»als Gruppenausgang*

Dieser Baustein Gbergibt ein Ergebnis aus der Gruppe an aul3erhalb liegende
Funktionsplanelemente.

Funktionsgruppeninterface E]
Anschiufrestriktionen lBeschreibung ]
I Erforderlicher Blockkyp
|;| won Eingangsbaustein
[ Erforderlicher Schalkertyp

I Erforderlicher Starttest (Anlauftest)
I Erfarderlicher Uberwachter Start

Werwendet

Kontext: Baustein definieren als Gruppensingang j

Kommentar:

B E oK__| _abbruch | Hife |
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Restriktionen

Uber den Dialog ,Anschlussrestriktionen“ konnen fiir Gruppeneingangs- und
Gruppenausgangselemente Schalter gesetzt und unzulassige Belegungen
unterbunden werden.

Hinweis: Die Restriktionen verhindern bei Wiederverwendung von
Gruppenelementen einen fehlerhaften oder ungewollten Anschluss von
externen Funktionselementen. Restriktionen sollten immer erst nach
vollstandiger Definition des Gruppenkontexts gesetzt werden.

Kontext: Baustein definieren:

Der Interfacebaustein liest den Typ und die Restriktionskriterien vom ange-
schlossenen Baustein und bietet sie als Einschrankung an. Wenn das zugehérige
Schaltelement gesetzt wird, dann wird die Restriktion angezeigt.

Beispiel: Ein Betriebsartenwahlschalter ist am Gruppeninterfacebaustein ange-
schlossen. Der Gruppenbaustein erwartet dann im Anwendungsmodus
immer, dass er mit dem Funktionsblocktyp ,Betriebsartenwahlschalter*
verbunden wird.

Funktionsgruppeninterface %]

AnschiuBrestriktionen | Beschreibung |

I~ Erforderlicher Blackkyp
I Erforderlicher Schalertyp

I Etforderlicher Starttest (Anlauftest)
I™ Erforderlicher Ubervachter Start:

r
-
Kornmenkar:

abbruch Hilfee

Verwendst

als Gruppeneingang <

Kontext: Baustein anwenden
Der Interfacebaustein erwartet die gesetzten Restriktionskriterien beim verbinden mit

einem externen Funktionsbaustein. Sind sie nicht erfillt, fihrt dies zu einem Com-
piler-Fehler und das Programm lasst sich nicht Gbersetzen.

Funktionsgruppeninterface X

tinschiuBrestritionen | Beschreibung |
er Starttest (anlauftest)
ver Ubervachker Start
I
=
\ Werwendst
Kt : Basstedn afmrnden s Srppeneingang 5|
Komment tar:
sttt | _ i
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Vorgehensweise beim Erstellen einer Funktionsgruppe

Eine Funktionsgruppe wird tber einen Gruppenrahmen gebildet. Funktionsblécke
innerhalb der farbig abgesetzten Flache eines Gruppenrahmens sind der Gruppe
zugerechnet. Solange der Gruppenbaustein nicht gesperrt ist, kbnnen
Funktionsbausteine in der Flache des Gruppenrahmens aufgenommen, oder
geldscht werden. Ein in einer Funktionsgruppe enthaltener Baustein zeigt dies in der
Infoanzeige mit der Meldung ,Enthalten in Funktionsgruppe: Nr.“ an.

Tipps:
- Die Funktionsgruppen sollten sich nur so kurz wie mdglich im nicht gesperrten

Zustand befinden.

- Madglichst nur eine Gruppe im Funktionsplan bearbeiten

- Nicht gesperrte Gruppen nicht unnétig auf dem Funktionsplan verschieben

- Gruppen vor dem Speichern sperren!

- Verbindungen in der Funktionsgruppe erst moglichst spat erstellen.

- Den Gruppenrahmen ausreichend grof3 anlegen.

1. Schritt: Interfacebausteine hinzufligen [+
Die in einer Gruppe enthaltenen Funktionsbausteine kbnnen nur Uber die oben
beschriebenen Interfacebausteine mit den Funktionsblocken auf3erhalb des
Gruppenrahmens verbunden werden. In den Interfacebausteinen kdnnen bei Bedarf
Restriktionen gesetzt werden, die beim importieren der Gruppe in einen anderen
Funktionsplan die gleiche Anschlusskonstellation verlangen. Die Interfacebausteine
erlauben eine Beschreibung der Ein- u. Ausgangsparameter der Funktionsgruppe.
Falls Restriktionen gesetzt werden, sollten diese auf jeden Fall im Baustein
beschrieben werden.

2. Schritt: Funktionsbausteine der Gruppe hinzufliigen
Funktionsbausteine kdnnen dem Gruppenrahmen nur im nicht gesperrten Zustand

hinzugeflgt werden. Dies wird durch das ‘i" Symbol in der Statusleiste angezeigt.
Um Funktionsblécke einer Gruppe hinzuzufiigen muss ein Baustein entweder
innerhalb des Gruppenbereichs eingefiigt, oder in den Bereich hineingeschoben
werden.
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Hinweis:

e Nur durch verschieben des Gruppenrahmens kdnnen keine Funktionsblocke
aufgenommen werden! Stattdessen mussen die Bausteine in den
Gruppenrahmen geschoben werden.

e Es werden nur Logikbausteine und Uberwachungsbausteine in der Gruppe
aufgenommen. Nicht zulassig sind Ein- und Ausgangsbausteine, vordefinierte
Elemente wie Signallisten, Analogbausteine oder Geberbausteine.

e Bei Bausteinen mit bestehenden Verbindungen kann es wegen des
schrittweisen Verschiebens der Auswahl vorkommen, dass eine Verbindung
aus den Gruppenrahmen herausfiihrt. Dies ist auf keinen Fall zuldssig und die
Verbindung wird automatisch geldscht.

e Sollen bereits verbundene Bausteine mit den Verbindungen durch
verschieben in die Gruppe aufgenommen werden ist wie folgt zu verfahren:

o Gruppenrahmen ausreichend vergrof3ern. Wenigstens um zwei
Rasterelemente grol3er als notwendig.

o Dann den Gruppenrahmen tber die Funktionsblécke schieben. Die
betroffenen Verbindungen missen sich alle innerhalb des Gruppen-
rahmens befinden.

o Die Bausteine selektieren und um eine Rasterposition innerhalb des
Gruppenbausteins verschieben.

Schritt: Verbindungen erstellen
Schritt: Gruppeninterface verbinden
Schritt: Anschlussrestriktionen setzen

ok w

Funktionsgruppe testen
Der Anwender ist fur die Richtigkeit der Funktionalitéat selbst verantwortlich. Die
Parameter missen beim Import der Gruppe in einem anderen FUP durch den
Anwender Uberprift und angepasst werden! Beschreibung zur Verwendung der
Funktionsgruppe ist vorzunehmen. Der Funktionsplan sollte sich in einem
Ubersetzungsfahigen (compilierbaren) Zustand befinden. Die Ein- Ausgéange der
Funktionsgruppe sind zu beschreiben.

Funktionsgruppe sperren
Beim sperren der Funktionsgruppe werden die enthaltenen Funktionsbausteine an
den Gruppenbaustein gebunden. Die Bausteine kdnnen dann nicht mehr einzeln
geldscht und nur noch tber den Gruppenbaustein verschoben werden.
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Funktionsgruppenedj’ @
Einstellungen fung | Datei | Layout |
Gruppe

V' Gruppenverwaltung Sperren
Gesperrt am: 13.03,2013, 09:57:45

[
[
[

Kommentar:
BBH OK abbruch | HiFe |

Funktionsgruppe exportieren

Funktionsgruppeneditor @

Einstellungen | Beschreibung  Datel ILayoutl

I Mur im Funkkionsplan benutzen (kein Export)

Dateiname:

Gruppe importieren. ..
Kommentar:

BBH oK1 _abbruch | i
FRODUCTS) e iEE)

Die Bausteine der Gruppe kénnen in eine *.fgr Datei exportiert werden. Eine
exportierte Gruppe lasst sich wieder in einen anderen Gruppenrahmen importieren.
Dadurch lasst sich eine Bibliothek mit vordefinierten Funktionsgruppen aufbauen, die
in neue Projekte importiert werden kénnen.

Hinweis: Die Funktionsbibliothek ist lediglich als Editierhilfe zu verstehen,
entbindet den Anwender jedoch nicht vor der Validierung verwendeter
Gruppenelemente in der Applikation.

Eine Besonderheit beim Export stellt der ,Dauerhaft sperren” Schalter dar. Ist diese
Option gesetzt, so kann diese Gruppe nach dem Import nicht mehr modifiziert
werden.

Zur Beachtung: Bleibt diese Option gesetzt und wird der Dialog mit OK beendet,
so wird die Gruppe innerhalb des Funktionsplans gesperrt und
das Dialogelement ,Gruppenverwaltung sperren® wird dauerhaft
ausgeblendet. Es wird empfohlen sich eine Sicherungskopie mit
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der nicht gesperrten Funktionsgruppe anzufertigen. Der
strukturelle Aufbau der Funktionsgruppe lasst sich nach setzen
der Option ,Dauerhaft sperren nicht mehr verandern!

Funktlonsgruppe |mport|eren

Der Import einer Funktionsgruppendatei kann nur Gber einen bereits eingefiigten
Gruppenrahmen stattfinden. Dazu wird der Gruppeneditor aufgerufen und die
Funktion ,Gruppe importieren...“ gestartet.

Funktionsgruppeneditor
Einstellungen 1 Beschreibung Datei ]Layout]

I Nur im Funktionsplan benutzen (kein Export)

Dateiname

Gruppe importieren. ..

Kommentar:

D [ ok _] abbruch Hife |
Hinweis: Bereits in der Gruppe vorhandene Bausteine werden geldscht.

Bei Import findet eine Uberpriifung auf die Sensorkonfiguration und die noch
vorhandenen Ressourcen im Funktionsplan statt. Die Gruppe kann nur importiert
werden, wenn fur alle Bausteine die benétigten Ressourcen vorhanden sind.
Insbesondere bei positionsabh&angigen Uberwachungsbausteinen sind die
erforderlichen Sensoreinstellungen zu tberprifen.

Steht eine Ressource nicht mehr zur Verfigung wird dies tber eine Fehlermeldung
angezeigt und ein Import ist nicht moglich.

Bei Ressourcenfehlern ist darauf zu achten, dass die Sensoreinstellungen den
Anforderungen der Gruppe entsprechen missen. Ins besonders dann, wenn in den
Funktionsgruppen positionsabhangige Bausteine verwendet wurden (SEL, SLP,
SCA).
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Die Sicherheitsfunktionen

Die Sicherheitsfunktionen bhilden die wesentliche Funktionalitat des Gerates. Es

stehen vordefinierte Funktionen fur:

- Geschwindigkeitstiberwachung

- Positionsbereichserkennung

- Uberwachung von Endgrenzen und Zielpositionen
- Funktionale Not-Halt-Uberwachung

- Stillstandstberwachung
- Richtungsiiberwachung

- Funktionsiiberwachung externer Abschaltgerate

- Resetfunktionen
- Mutingfunktionen

zur Verfugung.

Die Funktionalitat zur Uberwachung der Position, Geschwindigkeit und
Abschaltung wird erst nach erfolgreicher Geberkonfiguration im Klemmenplan

aktiviert. Fir jede Uberwachungsfunktionalitit steht eine begrenzte Anzahl von
Bausteinen zur Verfligung. Sind diese aufgebraucht, wird der Menteintrag fir den

betreffenden Funktionsblock gesperrt.

Funktionsname nach EN 61800-5-2

Anzahl
Bausteine

SLS - Safe Limited Speed

48

SOS - Safe Operational Stop

12 (1 je Achse)

SDI = Safe Direction Indication

12 (1 je Achse)

SSX = Safe Stop 1/2

24 (4 je Baugruppe)

SLI = Safe Limited Increment

12 (1 je Achse)

SCA = Safe Cam

64

SEL = Safe Emergency Limit

12 (1 je Achse)

SLP = Safe Limited Position

12 (2 je Baugruppe)

SAC = Safely Analog Control

48

EMU — Emergeny Monitoring Unit

16

DEM — Dynamic Encoder Muting

12 (1 je Achse)

ECS — Encoder Supervisor

1 je Slave Baugruppe

ICS — Input Elements Muting

1 je Slave Baugruppe

ACS - Analolg Input Muting

1 je Slave Baugruppe
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EOS — External Offset Setup

1je Achse

Hinweis: Wird in der Geberkonfiguration keine Positionsiiberwachung aktiviert,
so sind die abhangigen Kontrollelemente in den Dialogen gesperrt.
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Positions- und
Geschwindigkeitssensoren

Durch die Eingabemaske ,Sensorinterface” erfolgt die Auswahl des Gebertyps und
der Messstrecke sowie die Parametrierung der beiden Geber fur Positions- bzw.
Geschwindigkeitserfassung.

Hinweis: Die Parametrierung der Sensoren muss jeweils ausgehend von einem
der beiden angeschlossenen Signalquellen definiert werden. Fir den

zweiten Sensor sind ggf. vorhandene Ubersetzungsverhaltnisse durch
Getriebe oder &hnliche Systembauteile zu bertcksichtigen.

Parametrierung der Messstrecke:

Parameter der Messstrecke

 Linear AITEaE Messlange Masimale Geschwindigkst [2000 W /min
— — 7 Gradfs [ Positionsy. aklivieren
+ Ratatorisch C Uis Abechaltzchi nkr. 1a il Speed Filter

10000 ]

Infafeld Sensorik o 1/min Abzchaltzchw Geschw, |1EIEI 1 /riin | Mo ﬂ

Im Feld ,Parameter der Messstrecke” sind folgende Optionen und Eingaben moglich:

Linear: Die Messstrecke weist einen linearen Charakter auf. Die
Einheit der Position ist in diesem Fall ,mm* und fur die
Geschwindigkeit kann zwischen ,mm/sec” und ,m/sec*
gewahlt werden.

Rotatorisch: Die Messstrecke weist einen rotatorischen Charakter auf,
d.h. es handelt sich um eine Drehbewegung. Die
Position wird in ,Grad“ oder ,Umdrehungen “, die
Geschwindigkeit in ,Grad/sec”, ,Umdrehungen/sec* oder
,Umdrehungen/min“ verarbeitet.

Positionsv. aktivieren: Verarbeitung einer absoluten Messstrecke. Diese
Funktionalitat ist nur dann an wahlbar, falls vorher ein
Absolutsensor parametriert wurde!
Mit einer aktivierten Positionsverarbeitung werden alle
positionsbezogenen Uberwachungsfunktionen
freigeschaltet.

Messlange: Vorgabe der max. Messlange fir die Position in mm, m
bzw. Grad, U. Bei aktivierter Positionsverarbeitung muss
sich die Applikation immer in den Grenzen der
eingestellten Messlange bewegen. Jede Istposition
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Maximale Geschwindigkeit:

Abschaltschwellen:

aul3erhalb der definierten Messlange fuhrt zu einer
Alarmmeldung der Achse.

Vorgabe der max. Geschwindigkeit der Bezugsachse in
der jeweils gewahlten Mal3einheit.

Die zulassige maximale Geschwindigkeit beschreibt die
groRtmogliche, erreichbare Geschwindigkeit in der
aktuellen, anlagentechnischen Konfiguration. Hier sollte
der Wert eingetragen werden, welcher von der zu
Uberwachenden Achse maximal erreicht werden kann.
Dies bezieht sich unter Umstanden nur auf eine
theoretische maximale Geschwindigkeit der vorliegenden
Applikation. Der parametrierte Wert bezieht sich nicht auf
die sicherheitstechnische Abschaltung (z.B. Abschaltung
uber SLS), sondern auf die Zuverlassigkeit, sprich
Konsistenz der Geber oder der Konsistenz der
mechanischen Situation. Ein Uberschreiten dieses
Wertes I6st einen Alarm mit Abschaltung und Fehler /
Alarmzustand aus. Es handelt sich nicht um eine
geplante Abschaltung, wegen einer sicherheitsrelevanten
Geschwindigkeitsiiberschreitung, sondern die
Zuverlassigkeit der Geber oder die mechanische
Situation ist anzuzweifeln (Geberfehler,
Stromrichterfehler, ...), da diese Geschwindigkeit
antriebstechnisch eigentlich nicht erreicht werden sollte.
Tritt dies ein, so geht die SMX100 in einen Alarmzustand
und schaltet die Ausgénge ab.

Daraus folgt, dass die ,maximale Geschwindigkeit*
immer hdher sein muss, als die Abschaltgeschwindigkeit
einer Sicherheitsfunktion. Sie dient zum Feststellen eines
Fehlers an der sicheren Achse mit den Messsystemen.
Der Wert der in diesem Feld eingegeben wird, verandert
zugleich die Dimensionierung der Geberkonsistenz in
Bezug auf die "Abschaltschwelle Inkremente" und
"Abschaltschwelle Geschwindigkeit". Eine hohere
Maximalgeschwindigkeit lasst gréRere
Abschaltschwellen zwischen den Gebern zu. Deshalb
sollte der maximale Wert auch nicht zu gro3 gewahilt
werden, da sonst die Abschaltschwellen fir die
Zuverlassigkeit der Sensoren zueinander zu grof3
gewahlt werden konnte. Die Wertetabelle ,Infofeld
Sensorik” zeigt bei den Variablen V_max, V_min jeweils
diese errechneten Grenzwerte an.

Die Abschaltschwelle definiert die tolerierbare
Geschwindigkeits- Positionsabweichung zwischen den
beiden Erfassungskanéalen / Geberkanalen. Sie ist u.a.
abhangig von der Anordnung der Sensoren und dem
maximalen mechanischem Spiel (z.B. durch

Programmierhandbuch — SMX100 Basisbaugruppe 09.10.2015 Seite 104 von 189



BEH

PRODUCTS

Getriebelose und —Federsteifigkeit) zwischen den beiden
Erfassungsstellen. Es ist der kleinste mogliche Wert
unter Beachtung der dynamischen Vorgénge (z.B.
Last/Spiel im Getriebe) zu wahlen bei dem im
Normalbetrieb ein Ansprechen der Uberwachung noch
nicht ausgelost wird.

Speed Filter: Mittelwertfilter Gber die erfassten Geschwindigkeitswerte
des Gebers, um Geschwindigkeitsspitzen bei geringer
Aufldsung oder Varianz des angeschlossenen Sensors
zu dampfen. Bei eingeschaltetem Filter erhéht sich die
angegeben Reaktionszeit des Gesamtsystems um die
eingestellte Zeit. Der Filter wirkt sich auf alle
geschwindigkeitsbezogenen Parameter der
Uberwachungsbausteine aus.

Hinweis:
Die Festlegung des Charakters der Messstrecke als linear oder rotatorisch
wirkt sich grundsétzlich auf alle Eingaben von Position und Geschwindigkeit in
den weiteren Eingabemasken der Uberwachungsfunktionen aus. Es erfolgt
damit eine grundsatzliche Umschaltung zwischen einer Eingabe in mm, m
bzw. mm/s, m/s auf Grad, U bzw. Grad/s, U/s oder U/min.
Die Vorgabe der max. Messléange und max. Geschwindigkeit ist zwingend
erforderlich. Bei fehlender oder falscher Eingabe kann es zu einem
ungewollten Ansprechen der Uberwachungsfunktionen kommen.
Im Allgemeinen hat Encoder A hat die Funktion eines Prozesssensors und
Encoder B hat die eines Referenzsensors. Fur die Kombination
Absolut/Inkrementalsensor wird das Absolutsystem immer als Prozesssensor
verwendet. Falls Encoder mit unterschiedlicher Auflésung verwendet werden,
sollte der Encoder mit der hheren Auflésung als Prozessorsensor konfiguriert
werden.
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Encoder Auswahl

Encoder

Auswahl | Mit dem Button ,Encoder Auswahl“ als erstes die benétigtes Encoder-
Kombination aus.

Encoder Selection

Encoder & I Encoder B l
Incremental Not Connected

Incremental Proxy 1 Counter

Incremental Proxy 2 Counter

Not Connected Not Connected

Proxy 2 Cnt. Proxy Switch 2 Counter

Sinus Cosinus Not Connected

Sinus Cosinus Proxy 2 Counter

SSI Absolut Proxy 2 Counter

| oK I Abbrechen

Die Kombinationsmdglichkeiten sind Device abhéngig. Eine Kombinationsiibersicht
finden sie im ,ANHANG Geberkombinationen®.
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Encoder A bzw. Encoder B
In diesen beiden Options- und Eingabefelder wird die Parametrierung der Sensoren

ausgefihrt.

Die verschiedenen Parameter sind Encoder abhangig:

Direction Lp

Supply Waltage 248

Resaolution (i) 1024
sshrterface [
Interface Type 5SSl Masterclock
Diata Format Binary

Frame Length 10

Diata Lencth 24

Diata Incex ]

Status Length ]

Status Index ]

Status Mask Err 00ooaooo
Status Mask Def | 00000000

Encoders

Parameter Beschreibung Wertebereich
Direction Drehrichtung des Encoders | Up / Down
Supply Voltage Versorgungsspannung des | 8V, 10V, 12V, 20V, 24V

Resolution (i)

Komfort Dialog

()=Doppelklick 6ffnet

Auflésung des Encoders,
bezogen auch die Achse

1 -2 000 000 inkr/1000 oder
inkr/U

Offset (i)

Komfort Dialog

()=Doppelklick 6ffnet

Offset Wert fur
Positonssensoren.

Nur bei
Positionsverarbeitung aktiv

0 — 268435455 inkr

EX)

Encodertype (SinCos

Aktivierung eines HighRes
modes bei langsam
drehenden SinCos Gebers

Simple, HighRes

SSl-Interface (Absolutencoder)

Interface Type

SSI Ausflihrung

SSI-Masterclock, SSl-Listener

Data Format

Encoding des

Binar,

beginnend ab dem MSB.
Dieser Bereich darf nicht
z.B. durch StatusBits
unterbrochen sein.

Absolutencoders Graycode
Frame Length Lange des gesamte 10 — 31 Bits
Telegramms
Data Length Lange der SSl-Daten 10 — 28 Bits

Data Index

Start-Index ab welchen Bit
(LSB) Positionsdaten
eingetragen sind

Integerwert fur Bitposition
beginnend ab dem LSB.

Status Length

Lange des Statusbereichs

Integerwert: Fur Lange
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(z.B.: ErrorBit, StatusBits,)

beginnend ab dem LSB.

Status Index

Index die eine
Statusinformation beinhaltet.
Beginnend mit LSB

Integerwert fur Bitposition
beginnend ab dem LSB.

Status Mask Err

Nicht verwendet

Status Mask Def

Nicht verwendet

Resolvertype (Resolver)

Formfaktor

Formfaktor des Resolvers

Aus,
Sinus
Dreieck

Resolver Ratio

Resolver Verhaltnis

2:1, 3:2,4:1,

Patternl (Amplitude Check:
Off),

Pattern2 (Frequency Check:
Off),

Pattern3 (Frequency&Amplitude
Check: Off)

Polpaare Anzahl der Polpaare des 1 — 8 Polpaare
Resolvers
Interface Type Resolver Ausfuhrung Master,
Listener

Listener Frequency

Frequenz im Listener Modus

6 kHz — 12 kHz, 14 kHz, 16 kHz

Hinweis:

Fur eine Positionstiberwachung, muss mindestens einer der beiden

Sensoren als Absolutgeber ausgefihrt sein. Ist keiner der beiden
Sensoren vom Typ ,Absolut” sind die Eingabefelder fur Position in den
weiteren Eingabemasken der Uberwachungsfunktionen inaktiv.

Beim Typ ,Inkremental” erfolgt gerateintern eine Impulsvervierfachung.
Im Feld Auflosung muss immer die Auflosung des Sensors in
Strichzahlen eingetragen werden. Die Vervielfachung ist abhangig von
der eingestellten Sensorkonfiguration und erfolgt intern automatisch.
Weitere Informationen finden sich im Installationshandbuch.
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Infofeld Sensorik

Uber den Button ,Infofeld Sensorik‘ kann nach abgeschlossener Parametrierung ein
Infofeld mit diversen, auf die aktuell verwendeten Sensoren bezogenen Auswahl-
und Ergebnisdaten angezeigt werden.

Bereich Achse

Spaltenname

Bedeutung

Klassen-ID

Eindeutige ID der Achsenkonfiguration

General-Flags

BIT-Kodierte Belegeung
DO: 1= entspricht das dieser Sensoreintrag aktiviert ist

Modes Reserviert fur interne Verarbeitung

AXis-CFG-ID Eindeutiger ID fur Geberkombination

Messlange Messlange der Positionsverarbeitung

PosFaktor Interner Multiplikationsfaktor fur die Position
FaktorSpeed Interner Multiplikationsfaktor fur die Geschwindigkeit
MaxSpeed Maximale normierte Geschwindigkeit

Abschaltschw. Pos

Wert der Abschaltschwelle Inkremental in Systemeinheiten

Abschaltschw. Speed

Wert der Abschaltschwelle Geschwindigkeit in
Systemeinheiten

Einheit

Reserviert fur interne Verarbeitung

Programmierhandbuch — SMX100 Basisbaugruppe 09.10.2015

Seite 109 von 189




BB

Bereich Sensor

Spaltenname

Bedeutung

Klassen-ID

Eindeutige ID der Geberkonfiguration

General-Flags

Reserviert fur interne Verarbeitung

Modes

Reserviert fur interne Verarbeitung

EXT-Modes

Reserviert fur interne Verarbeitung

V_Normierung

Normierungswert fur die Geschwindigkeit
(interne Berechnungsgrolie)

PosNormierung

Normierungswert fur die Position (interne Berechnungsgrol3e)

ShiftvalPos Ganzzahliger Exponent zur Basis 2.
Interne Rechengrdf3e fur die Normierung der Position.
ShiftvalSpeed | Ganzzahliger Exponent zur Basis 2.
Interne Rechengr63e fur die Normierung der Geschwindigkeit.
Offset Entspricht dem Wert im Eingabefeld Offset des Sensorinterface
Auflésung Entspricht dem Wert im Eingabefeld Auflésung im Sensorinterface
FilterTime Reserviert fur interne Verarbeitung
Datenbreite Eingabefeld Datenbreite im Sensorinterface
Zykluszeit Zykluszeit der Achsbaugruppe
V_max Maximalwert fiir die Geschwindigkeit in den
Uberwachungsdialogen. Wird definiert Giber ,Geberdialog Maximale
Geschwindigkeit” x Faktor 1.5
V_MinUsed Interne minimale Geschwindigkeit fur die Normierungsberechnung
V_min Minimalwert fuir die Geschwindigkeit in den Uberwachungsdialogen.
Messlange Definierte Messlange.
Pos MinUsed | Minimale interne Position fur die Normierungsberechnung
Pos_min Minimale interne Position fur die Parametrierung in den
Uberwachungsdialogen
Hinweis: Die angezeigten Werte dienen dem technischen Support zur

Geberkonfiguration und werden fur die Normierungsberechnung in der
SMX100 verwendet!
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Ermittlung der Auflosung in Bezug auf unterschiedlich
charakterisierte Messstrecken:;

Rotatorische Messstrecke

‘ Geber

i Vorgelege

¥

Motorachse
i Getriebe
i Vorgelege
Geber
i Messgetriebe
Bezugsachse Eingabewerte Auflésung bezogen auf Messstrecke
Vorschubachse Encoder A:

(Prozessachse) Auflésung Gb 1 A _Gblin
[Schritte/U] Gbl=1_MG-I_VG-A Gbl

i Messgetriebe I_MG
i Vorgelege I VG
Encoder B:
Auflésung Gb 2 A_Gb2 in Gb2=I_G-1_VA.-A Gb2
[Schritte/U]
i Getriebe I G
i Vorgelege Antrieb |1 VA
Motorachse Encoder A:

Auflésung Gb 1 A _Gblin

[Schritell] | gppo MG 1 VG-A_Gbl

i Messgetriebe I_MG I_G-I_VA
i Vorgelege I_VG
& Messrad D MRin
[mm]
i Getriebe I G
i Vorgelege I_VA
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Eingabebeispiel 1

In einer Fertigungsvorrichtung soll bei bestimmten manuellen Vorgangen die
Geschwindigkeit auf einen sicher reduzierten Wert sowie weiter Stillstand und
Fahrtrichtung Uberwacht werden. Die aktive zu tberwachende Bewegung stellt eine
Drehbewegung dar. Der Antrieb erfolgt mit einem Elektromotor mit integriertem
Motorfeedback-System und einem Zwischengetriebe.

Auswahl der Baugruppe

Auswahl des Gebertyps

Es ist keine Uberwachung von Positionen gefordert -> Absolutencoder sind nicht
erforderlich, eine Geschwindigkeitserfassung mittels Inkrementalencoder ist
ausreichend.

Festlegung der Parameter der Messtrecke
Als Referenzachse wird die Drehachse der Fertigungsvorrichtung gewéahlt. Folgende
Parameter werden ausgewahlt:

e Rotatorisch

e Messlange nicht bekannt

e Bezugsachse ist Drehachse => Benennung = rotatorisch

Festlegung der Parameter Encoder A
Der Encoder A ist direkt mit der Abgangsachse des Getriebes = Lastachse
verbunden. Es wird ein Encoder mit den Daten: Impulsgeber A/B-Spur, 5000
Impulse/Umdrehung verwendet.
Folgende Parameter werden ausgewabhlt:

e Gebertyp Inkremental

e Auflosung

Encoder A:

Auflésung Gb 1 5000 [Schritte/U]
i Messgetriebe 1

i Vorgelege 1

Gbl=1_MG:-1_VG-A Gbhl=1-1-5000 =5000;
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Festlegung der Parameter Encoder B
Als Encoder B wird das vorhandene Motorfeedbacksystem verwendet. Der Motor ist
mit der Drehachse der Fertigungsvorrichtung mit einem Zwischengetriebe i=350
verbunden.
Das Encoderinterface wird an die Impulsausgange des Stromrichters angeschlossen.
Die Daten des Encoders sind: Hiperface, 1024 I/U. Gemal3 Datenblatt des
Stromrichterherstellers werden die Sinus-/ Cosinusspuren des Hiperfacegebers als
Impulse ausgegeben -> Emulierter Geber am Impulsausgang des Stromrichters =
Impulsgeber, A/B-Spur, 1024 1/U Folgende Parameter werden ausgewabhilt:

e Gebertyp Inkremental

e Auflésung

Encoder B:

Auflésung Gb 2 1024 [Schritte/U]
i Getriebe 350

i Vorgelege Antrieb 1

Gb2=1G -1 VA-A Gb2=1024-350 - 1 = 35840;

Vorgabe der max. Geschwindigkeit

Die max. Geschwindigkeit der Abgangsachse leitet sich aus der max. Motordrehzahl
ab. Sie betragt in U/s bezogen auf die Lastachse und bei Nmax=1500 U/min

(1500 [U/min] / 60 [s]) / 350 =0,

Umgerechnet in Grad/s ergibt dies 0,07142 [1/s] * 360 *103 [Grad] = 25 714 [Grad/s]

Eingabe der max. Abweichung
Aus empirischer Messung ergibt sich eine maximale Differenz zwischen den beiden
Erfassungspunkten von 80 Grad. Gewahlt wird 100 Grad.
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Encoderkonfiguration g|
FParameter der Mezssstrecke
" Linear fieliimise el Mazimale Geschwindigkeit (2000 1 /i
" Grad/s [ Positionsy. aktivieren
s o . Abzchaltzchw bk Speed Filter
Infafeld Sensarik & Lmin Abzchaltzchw Geschw, Udmin | Mo
Encoder A g”mdﬁ'l Encoder B
LIS
Incremental 551 Absolnt
" —ProcEnc. - ™
Direction g Direction U
Supply Voltage | 24V Supply Yoltage 24y
Rezalution (i) 1024 Rezalution (i) 1024
sSnterioce
Interface Type SE1 Masterclock
Data Format Binaty
Frame Length 10
Data Length 10
Drata Index 1]
Status Length u]
Status Index 1]
Status Mask Err Qagoaoag
Status Mask Def | 00000000
oK Abbruch Hilfe
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Lineare Messstrecke

i Vorgelege

& Messrad

i Messgetriebe

i Vorgelege

& Antriebsrad

/

Geber

o

Motorachse

i Getriebe

Bezugsachse Eingabewerte Auflésung bezogen auf Messstrecke
Vorschubachse Encoder A:
(Prozessachse) Auflésung Gb 1 A _Gblin
[Schritte/U]
i Messgetriebe I_MG
i Vorge|ege |_VG Gbl = m - I_MG - I_"l.l'IG '.|E'|_G bl
& Messrad D_MR in - i
[mm]
Encoder B:
Auflésung Gb 2 A_Gb2in
[Schritte/U] Gh2= ——— -1 _G-|_VA-A_Gb2
i Getriebe I_G, DAR-m — — -
i Vorgelege Antrieb | |_VA,
& Antriebsrad D_AR in [mm]
Motorachse Encoder A:
Auflésung Gb 1 A _Gblin 1000
[Schritte/U] —_— | MG-l VG-A Gbl
i Messgetriebe I_MG DMR-m - -
i Vorgelege VG Gbl= 1000
& Messrad D_MRin — -1 G- VA-A
i Getriebe [mm] D_AR-m
i Vorgelege Antrieb | 1_G
@ Antriebsrad I_VA
D AR in[mm]
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Eingabebeispiel 2

An einer Fertigungsmaschine soll der Zugang zum Arbeitsbereich fir manuelles
Einlegen bzw. Einrichtbetrieb bei bestimmten Positionen der Hauptvorschubachse
freigegeben werden. Der Antrieb bleibt in dieser Position aktiv und wird nur auf
Stillstand tberwacht. Die Grenzen des Arbeitshubs sind variabel und sollen als
Ersatz zum mechanischen Sicherheitsendschalter elektronisch sicherheitsrelevant
Uberwacht werden. Die aktive zu Uberwachende Bewegung stellt eine
Linearbewegung dar. Ein Absolutencoder ist direkt formschltissig mit dieser
Hauptantriebsachse als lineares Wegmesssystem verbunden. Der Antrieb erfolgt mit
einem Elektromotor mit integriertem Motorfeedback-System und ein
Zwischengetriebe. Die Ausgangswelle des Zwischengetriebes ist mit einem
Antriebsrad & 31,83 mm (= 100 mm Umfang) verbunden.

Auswahl der Baugruppe

Auswahl des Gebertyps
Es ist eine Uberwachung von Positionen gefordert -> Absolutencoder ist erforderlich,
fur den 2.Geber ist eine inkrementale Erfassung + Referenzschalter ausreichend.

Festlegung der Parameter der Messstrecke
Als Referenzachse wird die Hauptachse der Maschine gewahlt. Folgende Parameter
werden ausgewabhlt:

e Linear

e Messlange = 600 mm

e Bezugsachse ist die Antriebsachse => Benennung = mm

Festlegung der Parameter Encoder A
Der Encoder A wird direkt mit der Antriebsachse verbunden. Es wird ein Encoder mit
den Daten: Absolutencoder SSI, 4096 Schritte/U verwendet.
Folgende Parameter werden ausgewabhlt:
e Gebertyp Absolut
e Datenformat SSI
e Auflésung:

Encoder A:
Auflésung Gb 1 4096 [Schritte/U]
i Messgetriebe 1
i Vorgelege 1
@ Antriebsrad 31,83
1000 1000
Gbl=s ——— - |_MG-I_ VG-A_ Gbl =—— - 1-1-4096 = 40960
D MR-m 31,83 -7
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Festlegung der Parameter Encoder B
Als Encoder B wird das vorhandene Motorfeedbacksystem verwendet. Der Motor ist
mit dem Antriebsrad tiber ein Zwischengetriebe verbunden. Die Ubersetzung des
Getriebes betragt 4,51 des & des Antriebsrades 31,831 mm.
Das Encoderinterface wird an die Impulsausgénge des Stromrichters angeschlossen.
Die Daten des Encoders sind: Hiperface, 1024 I/U. Gemal3 Datenblatt des
Stromrichterherstellers werden die Sinus-/ Cosinusspuren des Hiperfacegebers als
Impulse ausgegeben -> Emulierter Geber am Impulsausgang des Stromrichters =
Impulsgeber, A/B-Spur, 1024 1/U
Folgende Parameter werden ausgewahlt:

e Gebertyp Inkremental

e Auflosung :

Encoder B:
Auflésung Gb 2 1024[Schritte/U]
i Getriebe 451
i Vorgelege 1
& Antriebsrad 31,83
1000 1000
Gb2= —— -1 G-l AV-A Gb2=——- 4,51 -1-1024 = 46182
D_AR-m 31,83 -1

Vorgabe der max. Geschwindigkeit

Die max. Geschwindigkeit der Abgangsachse leitet sich aus der max. Motordrehzahl
ab. Sie betragt in U/s bezogen auf die Lastachse und bei Nmax=1500 U/min

(1500 [U/min] / 60 [s] ) * 0,012 [m] = 0,3 [m/s] = 300 [mm/s].

Eingabe der max. Abweichung

Aus empirischer Messung ergibt sich eine maximale Differenz zwischen den beiden
Erfassungspunkten an der Motorachse und der Verfahrachse von <1 mm. Gewahlt
wird 1 mm.
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Encoderkonfiguration g|
FParameter der Mezssstrecke
" Linear fieliimise el Mazimale Geschwindigkeit (2000 1 /i
" Grad/s [ Positionsy. aktivieren
s o . Abzchaltzchw bk Speed Filter
Infafeld Sensarik & Lmin Abzchaltzchw Geschw, Udmin | Mo
Encoder A g”mdﬁ'l Encoder B
LIS
Incremental 551 Absolnt
" —ProcEnc. - ™
Direction g Direction U
Supply Voltage | 24V Supply Yoltage 24y
Rezalution (i) 1024 Rezalution (i) 1024
sSnterioce
Interface Type SE1 Masterclock
Data Format Binaty
Frame Length 10
Data Length 10
Drata Index 1]
Status Length u]
Status Index 1]
Status Mask Err Qagoaoag
Status Mask Def | 00000000
oK Abbruch Hilfe
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Das Infofeld Sensorik zeigt folgende Ergebniseintrage:

Infofeld Achse 1

Index | [nhalt M
FlazzendD 3400

General-Flags 1

Modes 1]

Aris-CFG-D 24

Meszlaenge a00

FaktorPos 1000 0
FaktorSpeed 1

b au-Speed 2000 w
v |
Index | Inhalt Index | Irihalt ~
Flagzen-ID 2300 Klazzen-D 2300

General-Flags 1 General-Flagsz 1

Modes B Modes il

ExT-Modes 4 ExT-Modes 4

Y _Mormierung 286331 W MHormierung 286331
Poz_Mormierung 4194 Foz_Maormierung 41934

Shiftwal Foz 10 Shiftwal Pos 12

Shiftval Speed 13 Shiftwal Speed il

Qffzet 1] Offzet 1] —
Auflosung 1024 Auflozung 1024

FilterTirme 1 FilterTirne 1

Datenbr. 1] Datenbr. 10

ZpklusLeit Q00200 ZpkluzZeit 0.00200

W Max 3000 Wokax 3000 b
< ¢ WE

Diese konnen mittels des ,,Axis Change® Buttons auf die 2. Achse umgeschaltet

werden.
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Sicherheitsmodule

Uberwachungsfunktionen

SEL[® SLP{§ SCAE _55“: LG _Enl[i] sy sosfl) | sacl# f'DF-_!EEé] Ecs@ acs M ocs M |BEM EQS
-- Saa W =

] L i N =L ]

Spricht eine Uberwachungsfunktion an, so werden die verkniipften Ausgéange der
SMX100-Baugruppe abgeschaltet.

Soll das Abschalten durch eine Uberwachungsfunktion nach AuRen z.B. an einer
Bedieneinheit signalisiert werden, so kann dazu ggf. ein Hilfsausgang verwendet
werden. Nachdem an den Ausgangen der Uberwachungsfunktionen im ,Gutzustand*
eine 1 anliegt ist das Ergebnis fir die Rickmeldung nach folgendem Beispiel zu
negieren.

Hinweis: Bei rekursiver Programmierung kann sich die Reaktionszeit verlangern.

Beispiel fur eine logische Verkniipfung von Uberwachungsfunktionen:

E Achsze: 1 !
|10 FE . . ' . |10 86

-------------------------------------------------------------------------------
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SEL (Safely Emergency Limit)
SEL [
= Uberwachung des maximalen Fahrbereiches
Anzahl: siehe Kapitel ,Die Sicherheitsfunktionen®
Zugriffs-ID: Identifikation des Funktionselementes
Funktion: Uberwachung der zulassigen Geschwindigkeit bezogen auf die

relative Entfernung zur maximalen Grenze des Fahrbereichs
bzw. Stellbereichs. Diese Funktion ersetzt die tiblichen
Sicherheitsendschalter! (elektr. Notendschalter)

Eingang: Normiertes Positionssignal X vom Geberinterface

RESET-Funktion: Die Verletzung des zulassigen Uberwachungsbereiches wird
gespeichert und erfordert eine RESET-Quittierung. Dies erfolgt
alternativ tber:
= RESET-Funktion in der Gruppe Eingangselemente
= Funktionstaster an der Fronseite einer Basisbaugruppe
= F-Bus Reset Eingang

Hinweis: Das riicksetzen kann nur ausgefuhrt werden, wenn sich die aktuelle
Position im Fahrbereich befindet.

Funktionsbeschreibung:

e Berechnung der aktuellen Geschwindigkeit V aus dem Positionssignal X
e Ermittlung der Stop-Distanz bezogen auf den aktuellen Status Beschleunigung
und Geschwindigkeit
=> Zyklische Ermittlung der Stop_Distanzak. = f (V, a) mit a = Beschleunigung
e Vergleich: Posak. + Stop_Distanzax. < Ziel _P0OSmax
e Vergleich: Posak:. - Stop_Distanzay. > Ziel _PoSmin

Der Berechnung zugrunde gelegt wird ein trapezférmiges oder S-férmiges
Geschwindigkeitsprofil. Fir ein trapezférmiges Geschwindigkeitsprofil ergibt sich die
Grenzkurve aus der parametrierten Beschleunigung, wahrend fir ein S-formiges
Geschwindigkeitsprofil zusatzlich die Beschleunigungsanderung in die Berechnung
einflief3t.
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Trapezférmiges Geschwindigkeitsprofil:
(Trapezform)

\ 4

X1 X2

BX = Brems-/Anndherungsbereich

X1 = Min-Position

X2 = Max-Position

Vo = Maximale Geschwindigkeit fir (X3 +BX) < X <(X;—-BX)

S-féormiges Geschwindigkeitsprofil

(S-Form)
V A
BX = Brems-/Annaherungsbereich
X1 = Min. position
X2 = Max. position
Vz = Verschliffzeit
AM = Max. Beschleunigung
UG/OG = Bereich der max. Beschleunigung
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Ausgangsfunktion:

Bereich HI |[LO
X <X ODER X
X>X2

X>=X1 UND

X <= (X1 + BX) UND | X

V < Grenzkurve

X >= (X2 - BX) UND

X <=X2 UND | X

V < Grenzkurve

X>=X1 UND

X <= (X1 + BX) UND X
V >= Grenzkurve

X >= (X2 - BX) UND

X <= X2 UND X

V >= Grenzkurve

Grenzkurve = Geschwindigkeitsprofil abgeleitet aus der aktuellen Parametrierung
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[SEL] Notstop Bereichsiiberwachung E|
Referenz
SEL®, Baugruppe
Achze
[T Dauerhalt aklivieren
Pazitian Furventyp
Lntere Grenzposition »1: |0.002 [rew] £ linean
Obere Grenzposition $2: |1.002 [rev] " S-Fomm
Schmellwerte [bbeolut]
Max. Beschleunigung: |2 [rpmis]

S erschiiffzeit [ms]

Kommentar:|
BBH
Ok | abbuch | Hife |

Parameter:

Baugruppe
Auswahl der Achsbaugruppe auf der die Funktion wirken soll

Achse
Achsnummer der Baugruppe

Dauerhaft aktivieren
Die Uberwachungsfunktion ist immer aktiv und besitzt keinen Eingangskonnektor.

Untere Grenzposition X1
Untere Grenzposition

Obere Grenzposition X2
Obere Grenzposition

Kurventyp linear
Lineare Berechnungsmethode der Stopdistanz zur Grenzposition

Kurventyp S-Form
Quadratische Berechnungsmethode der Stopdistanz zur Grenzposition

Max. Beschleunigung
Wert der maximalen Beschleunigung
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S-Verschliffzeit

Die Verschliffzeit bezeichnet den Zeitraum in dem die Kurvenform S-férmig ist. Der
Zeitraum vor und nach der Beschleunigung amax.
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Eingabebeispiel 1

An einer Fertigungsmaschine soll der Zugang zum Arbeitsbereich fir manuelles
Einlegen bzw. Einrichtbetrieb bei bestimmten Positionen der Hauptvorschubachse
freigegeben werden. Der Antrieb bleibt in dieser Position aktiv und wird nur auf
Stillstand tberwacht. Die Grenzen des Arbeitshubs sind variabel und sollen als
Ersatz zum mechanischen Sicherheitsendschalter elektronisch, sicherheitsrelevant
Uberwacht werden. Die aktiv zu berwachende Bewegung stellt eine
Linearbewegung dar. Ein Absolutencoder ist direkt formschliissig mit dieser
Hauptantriebsachse als lineares Wegmesssystem verbunden. Der Antrieb erfolgt mit
einem Elektromotor mit integriertem Motorfeedback-System und einem
Zwischengetriebe.

1.Grenzposition

Der Referenz-Nullpunkt der Hauptantriebsachse liegt im oberen Totpunkt. Ein
mechanischer Nachlaufweg ist nachgeordnet = X1 = -5mm.

Der untere Endpunkt liegt bei 600mm + 5 mm Sicherheitsgrenze

=> X2 = 605mm

2.Auswahl Form der Geschwindigkeit

Der Antriebs- / Positionsregler benutzt eine Rampenbegrenzung (Ruckbegrenzung)
fur die Beschleunigung mit resultierendem S- Verschliff der Geschwindigkeit um
Abweichungen und Bearbeitungsmarken zu minimieren => Auswahl Option S- Form

3.Auswahl Grenzwerte

Die weiteren Grenzwerte werden der Maschinenparametrierung entnommen.
Maximale Beschleunigung = 1000 mm/s?2

Maximale Anderung der Beschleunigung = 3000 mm/s3
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SLP (Safely Limited Position)
SLP{#E
= Zielfahrtiberwachung
Anzahl: siehe Kapitel ,Die Sicherheitsfunktionen®
Zugriffs-1D: Identifikation des Funktionselementes
Funktion: Uberwachung der zulassigen Geschwindigkeit bezogen auf die
relative Entfernung zu einer parametrierten oder Gber Teach-In
erfassten Zielposition
Eingang: Normiertes Positionssignal X vom Geberinterface

RESET-Funktion: Die Verletzung des zulassigen Uberwachungsbereiches wird
gespeichert und erfordert eine RESET-Quittierung. Dies erfolgt
alternativ tber:
= RESET-Funktion in der Gruppe Eingangselemente
= Funktionstaster an der Fronseite einer Basisbaugruppe
= F-Bus Reset Eingang

Funktionsbeschreibung:

e Berechnung der aktuellen Geschwindigkeit V aus dem Positionssignal X

e Ermittlung der Stop-Distanz bezogen auf den aktuellen Status der
Beschleunigung und Geschwindigkeit
=> Zyklische Ermittlung der Stop_Distanzax. = f (V, a) mit a = Beschleunigung

e Vergleich: Posak. + Stop_Distanzax. < Ziel_Pos

e Vergleich: Posak:. - Stop_Distanzay. > Ziel _Pos

e Richtungsabhangige Aktivierung der Funktion CW = aufwarts zahlend CCW =
abwarts zahlend.

Hinweis: Bei der Aktivierung der Funktion muss programmtechnisch sicher
gestellt werden das nie mal CW und CCW zugleich 1 werden, denn
sonst wird ein Alarm ausgegeben.

Beispiel:
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[SLP] Zielfahrtiiberwachung X
Referenz
Baugruppe |[‘I]-SM><22-2[2]E>< Bauguppe - 1% j
SLPIE
oy Achze 1 -
Fielposition Furventyp
Positionstoleranz; (0002 [rew] & linear
" 5-Fam
[ Teachn der Zielposition
Schwellwerte [Absolut]
M ay. Beschleunigung: |2 [rpmiz]
Sferzchliffzeit [rnz]
Kommegtar: |
FRODUC TS
Abbruch | Hite |

Parameter:

Baugruppe
Auswahl der Achsbaugruppe auf der die Funktion wirken soll

Achse
Achsnummer der Baugruppe

Zielposition
Absoluter Positionswert der Zielposition (X1 je nach Aktivierung der Funktion)

Kurventyp linear
Lineare Berechnungsmethode der Stopdistanz zur Zielposition.

BX BX

Xo X1 X,
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BX = Brems-/Annaherungsbereich
X2-X0 = Messlange, siehe Encoderkonfiguration
X1 = Zielpositon
cw = Eingang cw aktiviert (Posax. + Stop_Distanza:. < Ziel_Pos)
ccw = Eingang ccw aktiviert (PoSak. - Stop_Distanzax. > Ziel _Pos)

Kurventyp S-Form
Quadratische Berechnungsmethode der Stopdistanz zur Zielposition.

V A

Max. Beschleunigung
Wert der maximalen Beschleunigung.

S-Verschliffzeit
Die Verschliffzeit bezeichnet den Zeitraum in dem die Kurvenform S-férmig ist. Der
Zeitraum vor und nach der Beschleunigung amax.

Programmierhandbuch — SMX100 Basisbaugruppe 09.10.2015 Seite 129 von 189



BBEH

PRODUCTS

Zielposition Uber Teach-In erfassen

Mit der Option ,Teach-In“ kann die Zielposition durch das SMX100-System ohne
manuelle Nachparametrierung erfasst werden. Dazu sind folgende Schritte
notwendig:

e Mit Aktivierung des Schalters ,Teach-In“ verandert sich das Eingabefeld
LZielposition“ nach ,Positionstoleranz®. Gleichzeitig vergrofl3ert sich der
Eingabedialog um die SOS-Funktionalitat

e Das Einlesen einer Position Uber ,Teach-In“ kann nur im Stillstand bei
aktivierter SOS Funktion erfolgen.

e Zum einlesen einer Position sind die beiden Signale ,SET" und ,QUIT*
erforderlich. Diese erscheinen bei Aktivierung der Teach-In-Option als
Eingangskonnektoren des Funktionsbausteins.

e Das QUIT-Signal kann nur direkt mit einem Eingangsbaustein verbunden
werden

Zeitverlauf des SET/QUIT Vorgangs:
| |

QuIT

SET

L]

SOS_Enable

Ubernahme
Position

Position
speichern

+—>
k

+—>r
k+1

+—>

|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
f
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
| k+2

4

Verarbeitungszyklen i’

Der Ablauf ist zeitliberwacht und fiihrt bei Uberschreitung der
Erwartungshaltung zu einem ALARM.

Das maximale Zeitfenster betragt 3 Sekunden!
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Positionstoleranz

Toleranzwert zur Teach-In Positon.

cw (aktiviert) = Posak. + Stop_Distanzaw. < Ziel_Pos + Positionstoleranz
ccw (aktiviert) = Posak. - Stop_Distanzak. > Ziel_Pos - Positionstoleranz

Hinweis: Fur den Eingang ,SET" ist ein Schllsselschalter zu verwenden, bzw.
der Eingang ist mittels zweier UND-verknupfter Positionsschalter zu
belegen
Bei der Festlegung der Positionstoleranz ist die zulassige maximale
Position zu beriicksichtigen => Maximaler Wert Positionstoleranz =
Max. Position in Fahrtrichtung — Teach-In Position
Bei Neukonfigration (SafePLC) werden alle TeachIn Positionen
rickgesetzt.

Parameter des SOS-Dialogs: Siehe SOS — Funktion
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SCA (Safe Cam)

Uberwachung Positionsbereich mit Drehzahl-/Geschwindigkeitsiiberwachung

Anzahl: siehe Kapitel ,Die Sicherheitsfunktionen®
Zugriffs-1D: Identifikation des Funktionselementes
Funktion: Uberwachung eines parametrierbaren Positionsbereiches mit

zugeordneter Minimal- und Maximalgrenze. Im erlaubten Bereich
zusatzlich Uberwachung der Geschwindigkeit.

Eingang: Normiertes Positions- und Geschwindigkeitssignal X und V vom
Geberinterface

RESET-Funktion: Die Verletzung des zulassigen Uberwachungsbereiches wird
nicht gespeichert. Es ist keine RESET-Quittierung erforderlich.

Funktionsbeschreibung:

Vergleich der Ist-Position mit den parametrierten Bereichsgrenzen
Vergleich der Ist-Geschwindigkeit mit der parametrierten Grenze
Vergleich der Ist-Beschleunigung mit der parametrierten Grenze
Uberwachung der Positionsgrenzen tiber Rampenfunktionalitat

e Erkennung der Richtung

e Dauerhafte Aktivierung des Bausteins

e Fehlerdistanziiberwachung
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\Y
VO

' X1 X2 x>
Ausgangsfunktion:
Bereich HI |LO
X <X1 ODER X
X > X2
X >=X1 UND
X <= X2 UND | X
V <VO0
X >=X1 UND
X <= X2 UND X
V >=V0

Bereiche kénnen Uberdeckend und in sich geschachtelt definiert werden.

¥ |mta)

NN
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Basiseinstellungen:

[SCA] Pos./Geschw. [ibarwachung

Basissinstelungen | Erweiterte Uberwachung |

Referenz

Baugruppe | j
Achse Achae] - |

Zuariff_ID: |

v Dauerhaft aktivieren
Position

[+ Paositionstoleranz

Lntere Grenzposition =1:|2 i
Obere Grenzposition x2: [470 i

Schwellwerte [Sbzolut)

- Geschwindigkeitzachse |- In;

v Geschwindigkeitstaleranz

Geschwindigkeitsschwelle  [2q T

[v Beschleunigungsiibermachung

Max Beschleunigung: |3 M2

Kommentar: |
=1= 1
o | Abbruch | Hife |

Baugruppe
Auswahl der Achsbaugruppe auf der die Funktion wirken soll

Achse
Achsnummer der Baugruppe

Zugriff_ID
Interne Nummer des Uberwachungsblocks. Wird zum bilden der Symboladressen
beim Kompilieren verwendet.

Dauerhaft aktivieren
Die Uberwachungsfunktion ist immer aktiv und besitzt keinen Eingangskonnektor.

Untere Grenzposition X1
Untere Grenzposition

Obere Grenzposition X2
Obere Grenzposition

Geschwindigkeitsschwelle
Maximal zulassige Geschwindigkeit im parametrierten Positionsbereich
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Max. Beschleunigung
Maximal zul&assige Beschleunigung im parametrierten Positionsbereich
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Erweiterte Uberwachung:
[SCA] Pos. fGeschw. Uhemachung E|

Basiseinstellungsn  Erweiterte Oberwachung l

-

Richtungzabhanagige Freigabe

-
r
o~
Fehlerdi benwachung
I igkivierer:
EBH K.ommentar: |
FRODULC TS
o | Sbbruch | Hife |

Richtungsabhéangige Freigabe

Ermoglicht die Aktivierung nachgeschalteter Funktionsbausteine in Abhangigkeit der
Richtung. Diese Funktionalitat kann nur ohne Geschwindigkeits- und
Beschleunigungsiiberwachung verwendet werden.

e bei positiver Geberzahlweise:
Funktionsbaustein liefert den Ausgangswert = ,1“ fir ein positives
Geschwindigkeitssignal

e bei negativer Geberzahlweise:
Funktionsbaustein liefert den Ausgangswert = ,1° flr ein negatives
Geschwindigkeitssignal

e Aktivierungsgeschw. Richtungsfreigabe
Die Auswertung der richtungsabhangigen Freigabe erfolgt erst ab der
vorgegebenen Grenze. Unterhalb der Geschwindigkeitsschwelle ist der
Ausgangswert = 0.
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Fahrkurveniberwachung

Zusatzbedingung fur die Rampenuberwachung. Wenn diese Einstellung gesetzt wird
erfolgt die Uberpriifung der unter SLP oder SELdefinierten Parameter innerhalb der
festgelegten Bereichsgrenzen.

Dieser Schalter kann nur bei eingefigtem SLP / SEL Funktionsblock aktiviert
werden.

e Invertierte Grenzen (Verbotener Bereich)
Uberwachung invers zu den Grenzpositionen X1 und X2

Fehlerdistanziberwachung

Diese Zusatzfunktionalitat ermdglicht das Filtern von Geschwindigkeitsspitzen bei

ungleichméafRigem Fahrbetrieb (Geschwindigkeitsspitzen im Signal). Ausgehend von

der Differenz zwischen der aktuellen Geschwindigkeit und dem parametrierten

Geschwindigkeitsiiberwachungswert wird das Wegintegral berechnet und mit dem

eingegebenen Wert verglichen. Bei Giberschreiten des eingegebenen Wertes wird die

Uberwachungsfunktion ausgelost.

Die Funktion kann nur aktiviert werden, falls die Bescheunigungstiberwachung

ausgeschaltet ist.

Achtung: Bei Verwendung dieser Funktionalitat verzdgert sich die Reaktionzeit der
verwendeten Uberwachungsfunktion.

Eingabebeispiel:

An einer Fertigungsmaschine soll der Zugang zum Arbeitsbereich fir manuelles
Einlegen bzw. Einrichtbetrieb bei bestimmten Positionen der Hauptvorschubachse
freigegeben werden. Der Antrieb bleibt in dieser Position aktiv und wird nur auf
Stillstand Uberwacht. Die Grenzen des Arbeitshubs sind variabel und sollen als
Ersatz zum mechanischen Sicherheitsendschalter elektronisch sicherheitsrelevant
Uberwacht werden. Die aktive zu Uberwachende Bewegung stellt eine
Linearbewegung dar. Ein Absolutencoder ist direkt formschltissig mit dieser
Hauptantriebsachse als lineares Wegmesssystem verbunden. Die Hauptachse ist die
Referenzachse der SMX100.

1.Auswahl des Bereichs

Mit der Positionstiberwachung soll die Position der Hauptachse im oberen Nullpunkt
Uberwacht werden. Der obere Nullpunkt ist zugleich der Referenz-Nullpunkt in der
Langenmessung der Vorschubachse. Bei erkanntem Bereich wird eine
Schutzvorrichtung zur Offnung freigegeben.

Bereichsgrenze X1 = obere Position = 0mm

Bereichsgrenze X2 = untere Toleranzgrenze fir Position = 2 mm
Geschwindigkeit = tolerierte Geschwindigkeit fuir Positionshaltung = 3 mm/s
Beschleunigung = tolerierte Beschleunigung flr Positionshaltung = 5 mm/s?
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58X @)
A Not-Stop-Funktionstiberwachung
Anzahl: siehe Kapitel ,Die Sicherheitsfunktionen®
Zugriffs-ID Identifikation des Funktionselementes
Funktion: Uberwachung einer NOTSTOP - Funktion
Eingang: Normiertes Geschwindigkeitssignal X vom Geberinterface

RESET-Funktion: Die Verletzung des zulassigen Uberwachungsbereiches wird
gespeichert und erfordert eine RESET-Quittierung. Dies erfolgt
alternativ tber:
= RESET-Funktion in der Gruppe Eingangselemente
= Funktionstaster an der Fronseite einer Basisbaugruppe
= F-Bus Eingange Uber Resetbaustein

Hinweis: Lost diese Funktion einen Alarm aus, wird nach einem RESET am
Gerat oder Uber den konfigurierten Eingang des ,Alarm Reset"
Bausteins die Gerateeinheit wieder in den Normalzustand gesetzt.
Vor dem Reset muss in der zu Uberwachenden Peripherie ein
Betriebszustand hergestellt sein, in dem der ,Enable” Eingang der
Funktion auf Null gesetzt ist.

Funktionsbeschreibung:

Uberwachung des Verlaufs eines geregelten NOTSTOP durch Vergleich des
Geschwindigkeitsabfalls Uber der Zeit zu einer parametrierbaren
Uberwachungsgrenzkurve. Die Uberwachungsgrenzkurve ergibt sich aus der
Latenzzeit, dem maximalen Geschwindigkeitsabstand zur Grenzkurve, sowie deren
Charakteristik, berechnet aus Beschleunigung und Beschleunigungsanderung. Nach
Aktivierung der Uberwachung wird der Verlauf der Grenzkurve ausgehend von der
aktuellen Geschwindigkeit berechnet.

VO

Trapezformiger Geschwindigkeitsverlauf
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Uberwachungsgrenzkurven bei S-formigen Geschwindigkeitsverlauf

Ausgangsfunktion

Bereich HI |LO
T< TLatenz X

T > Tiatenz UND | X

V< VGrenzkurve

T > Tiatenz UND X
V> VGrenzkurve

Jeder Funktionsblock kann auf Stop-Kategorie 1 oder 2 parametriert werden. In
STOP-Kategorie 2 wird nach dem erwarteten Stillstand automatisch die Funktion

SOS aktiviert.
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Parameter:

[S5X] Antriebs-Notausiiberwachung

Referenz

Schwellwerte [Sbsolut)

Latenzzeit Standard: lai ms
Geschwindigkeitzzchwele |27 s
Max. Beschlzunigung: IT mrnss
Verschlifzet | mmis?

T Baugruppe | j
Achse Acheel -
Zuariff_ID: m -
Stoppkategaorie Kurventyp
nach EN B0204-1
* 1 [Abschaltung nach enwartetemn Stillstand) {* linear
™ 2(505 nach envartetern Shillstand) " Extern

F.ommentar: |

FRODUC TS i3 ] Abbruch |

Hife |

Baugruppe
Auswahl der Achsbaugruppe auf der die Funktion wirken soll

Achse
Achsnummer der Baugruppe

Zugriff_ID

Interne Nummer des Uberwachungsblocks. Wird zum bilden der Symboladressen

beim Kompilieren verwendet.

Stopkategorie 1

Diese Option realisiert die Uberwachung des geregelten NOTSTOP nach EN 60604.
Gemal normativer Definition sollte hier nach dem Stillstand des Antriebs eine

Trennung der Energiezufuhr erfolgen..

Stopkategorie 2 (SOS nach erwartetem Stillstand)

Diese Option realisiert die Uberwachung des geregelten NOTHALT nach EN 60604.
Nach Ablauf der Rampenuberwachung soll der Antrieb geméaf normativer Definition
wird der Antrieb ohne Trennung der Energiezufuhr auf Stillstand Gberwacht werden

(Safe Operational Stop = Stillstand).
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Hinweis: Ist im Funktionsplan noch kein SOS — Baustein definiert, so kann die
Parametrierung des SS2 nicht abgeschlossen werden.

Wird die SS2 Funktion verwendet, so ist nachfolgend dargestellte
Beschaltung zu verwenden. Mit erkanntem Stillstands aktiviert das
Betriebssystem automatisch die SOS-Uberwachung.

Da es je Achse nur einen SOS-Baustein gibt kann aber die

=
Verschaltung um ein =1 vor dem SOS-Baustein erweitert werden.

s :
b 3
E.ﬂ\chse:1 E E : : :
10 125 . H h | !
A [ S ‘|n N

___________________________________________________________________________

Kurventyp linear

Linearer Uberwachungsgrenzkurve des Stopverlaufs

VA Kurvenform = konst.

v, hwindig_kpit Ube rwachungs-

Grenzkurve

* ermittelt aus aktueller Geschw. und
konfig. Beschleunigung
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Kurventyp S-Form

Quadratische Uberwachungsgrenzkurve des Stopverlaufs

VJ\ Kurvenform = quadratisch

V, Ist-Geschwindigkeit (Jperwachungs-
Grenzkurve

|
|
|
|
|
|
Latenzzeit |
|
|

ESS Tewp e ||
=110

Geschwindigkeits-
schwelle

* ermittelt aus aktueller Geschw. und
konfig. Beschleunigung

Latenzzeit Standard

Latenzzeit bis zum Eintritt der aktiven Verzdgerung

Max. Geschwindigkeit (Geschwindigkeitsschwelle)

Schwellwert der Geschwindigkeit die wahrend des Stopvorgangs nicht mehr
Uberschritten werden darf, ansonsten erfolgt die Trennung der Energiezufuhr.

Max. Beschleunigung

Schwellwert der Beschleunigung (Verzégerung), die wahrend des Stopvorgangs
nicht mehr Gberschritten werden darf, ansonsten erfolgt die Trennung der Energie-
zufuhr.

S-Verschliffzeit
Die Verschliffzeit bezeichnet den Zeitraum in dem die Kurvenform S-férmig ist. Der
Zeitraum vor und nach der Beschleunigung amax.

Programmierhandbuch — SMX100 Basisbaugruppe 09.10.2015 Seite 142 von 189



BEH

PRODUCTS

Eingabebeispiel:

An einer Fertigungsmaschine soll der Zugang zum Arbeitsbereich fir manuelles
Einlegen bzw. Einrichtbetrieb bei bestimmten Positionen der Hauptvorschubachse
freigegeben werden. Der Antrieb bleibt in dieser Position aktiv und wird nur auf
Stillstand tberwacht. Die Grenzen des Arbeitshubs sind variabel und sollen als
Ersatz zum mechanischen Sicherheitsendschalter elektronisch sicherheitsrelevant
Uberwacht werden. Die aktive zu Uberwachende Bewegung stellt eine
Linearbewegung dar. Ein Absolutencoder ist direkt formschliissig mit dieser
Hauptantriebsachse als lineares Wegmesssystem verbunden. Der Antrieb erfolgt mit
einem Elektromotor mit integriertem Motorfeedback-System und einem
Zwischengetriebe.

1. Auswahl der Stop-Kategorie

Um Stillstandzeiten und Wiederanlaufzeiten klein zu halten soll Stop-Kategorie 2
nach DIN 60604-1 (geregelter Stop mit anschlie3end aktiv auf V=0 geregeltem
Antrieb) verwendet werden => Auswahl Stop-Kategorie 2

2.Auswahl Form der Geschwindigkeit

Der Antriebs- / Positionsregler benutzt eine Rampenbegrenzung (Ruckbegrenzung)
fur die Beschleunigung mit resultierendem S- Verschliff der Geschwindigkeit, um
Abweichungen und Bearbeitungsmarken zu minimieren => Auswahl Option S-
Verschliff

3.Auswahl Grenzwerte

Zur Uberwachung muss die worst-case Latenzzeit vom Eintritt des Ereignisses Not-
Stop bis zu Beginn des mit der Standardsteuerung ausgefiihrten Bremsvorgangs
eingegeben werden. Aus der Programmlaufzeit der Standardsteuerung ergibt sich:
Latenzzeit = Zykluszeit*2 = 50 ms

Die weiteren Grenzwerte werden der Maschinenparametrierung entnommen.
Maximale Vorschubgeschwindigkeit = 300 mm/s

Maximale Beschleunigung = 1000 mm/s?2

S-Verschliffzeit VZ = 30
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SLI (Safely Limited Increment)
Sl
= Uberwachung des max. SchrittmaRes
Anzahl: siehe Kapitel ,Die Sicherheitsfunktionen®
Zugriffs-ID: Identifikation des Funktionselementes
Funktion: Uberwachung des max. erlaubten SchrittmaRes
Eingang: Normiertes Positions- / Geschwindigkeitssignal V und X vom

Geberinterface. Richtungsangabe LINKS/RECHTS.

RESET-Funktion: Die Verletzung des zulassigen Uberwachungsbereiches wird
gespeichert und erfordert eine RESET-Quittierung. Dies erfolgt
alternativ tber:
= RESET-Funktion in der Gruppe Eingangselemente
= Funktionstaster an der Fronseite einer Basisbaugruppe
= F-Bus Eingange Uber Resetbaustein

Hinweis: Es muss programmtechnisch sicher gestellt werden das im ausldse Fall
die Eingange des SLI-Bausteins nicht auf 1 stehen bleiben. Denn sonst
konnte dieser nicht wieder zuriick gesetzt werden.

Bei der Aktivierung der Funktion muss programmtechnisch sicher
gestellt werden das nie mal CW und CCW zugleich 1 werden, denn
sonst wird ein Alarm ausgegeben.

Funktionsbeschreibung:

e Uberwachung des max. erlaubten Schrittmaf3es = relativer Fahrbereich fur
ununterbrochenes Verfahren im Tippbetrieb.

e Berechnung der aktuellen Drehrichtung RX aus dem Positions- /
Geschwindigkeitssignal X

e Ermittlung des relativen Verfahrwegs nach Start der Bewegung

e Uberwachung auf Einhaltung der vorgegebenen Richtung und des max.
relativen Verfahrwegs
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Beispiel:

Bereich HI |LO
V<0 UND
RICHTUNGSMERKER = LINKS UND | X
relativer Verfahrweg < max. Schrittmaf3

V>=0 UND
RICHUNGSMERKER = RECHTS UND | X
relativer Verfahrweg < max. Schrittmaf3

V<0 UND
(RICHTUNGSMERKER = RECHTS ODER X
relativer Verfahrweg > max. Schrittmal3)

V>0 UND
(RICHTUNGSMERKER = LINKS ODER UND X
relativer Verfahrweg > max. Schrittmal3)
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Parameter:

X

[SLI] Einzelschrittiibewachung

Referenz
B augruppe |[‘I ]-5h= 22011 Baugruppe - 1% ﬂ
Achze |1 j

Schwellwerte [Abzalt]

Schrittmal: |05 [rn]
%l Schwelle: |1 [rnmn]

K.ommentar: |

FRODUC 5 [ ok | Ahbuch | Hilfe |

Baugruppe
Auswahl der Achsbaugruppe auf der die Funktion wirken soll

Achse
Achsnummer der Baugruppe

Schrittmald
Maximaler relativer Verfahrweg nach Aktivierung der Uberwachungsfunktion

Xl Schwelle
Toleranzschwelle fir die Uberwachung des Verfahrwegs in Gegenrichtung

Achszuordnung
Eingabe der Achszuordnung.
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Beispiel:

-----------------------------------------------

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

--------------------------------------------------

Eingabebeispiel:

In einem Materialeinzug einer Fertigungseinrichtung soll der max. Verfahrweg im
manuellen Tippbetrieb sicher Gberwacht werden. Gemal Risikoanalyse betragt
dieser max. 50 mm. Eine fehlerhafte Fahrt in Gegenrichtung ist zu Uberwachen.

1.Schrittmaf3
Uberwacht wird der relative Verfahrweg (nur Sin/Cos Geber vorhanden) => Eingabe
des max. zulassigen Verfahrwegs gemal Risikoanalyse mit Toleranz = 55 mm

2.Fahrtrichtungsiuberwachung
Tolerierbarer Verfahrweg in Gegenrichtung
(=Schleichbewegung des Antriebs) = 1 mm

3.Eingang der Uberwachung
Die Uberwachungsbaustein besitzt zwei Eingange zur Vorgabe der Richtung. Mit
aktivem Richtungssignal wird die Uberwachungsfunktion aktiviert.
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SDI (Safe Direction)
_sul[i]
Richtungserkennung
Anzahl: siehe Kapitel ,Die Sicherheitsfunktionen®
Zugriffs-1D: Identifikation des Funktionselementes
Funktion: Uberwachung der vorgegebenen Drehrichtung /
Bewegungsrichtung
Eingang: Normiertes Positions- / Geschwindigkeitssignal X vom

Geberinterface. Richtungsmerker LINKS/RECHTS.

Reset-Funktion:  Die Verletzung des zulassigen Uberwachungsbereiches wird
gespeichert und erfordert eine RESET-Quittierung. Dies erfolgt
alternativ tber:
= RESET-Funktion in der Gruppe Eingangselemente
= Funktionstaster an der Fronseite einer Basisbaugruppe
= F-Bus Eingange Uber Resetbaustein

Hinweis: Es muss programmtechnisch sicher gestellt werden das im ausldse Fall
die Eingange des SDI-Bausteins nicht auf 1 stehen bleiben. Denn sonst
konnte dieser nicht wieder zuriick gesetzt werden.

Bei der Aktivierung der Funktion muss programmtechnisch sicher
gestellt werden das nie mal CW und CCW zugleich 1 werden, denn
sonst wird ein Alarm ausgegeben.

Beispiel:

Siehe SLI Funktion.

Funktionsbeschreibung:
e Uberwachung der vorgegebenen Drehrichtung/Bewegungsrichtung
e Berechnung der aktuellen Drehrichtung RX aus dem Positions-
/Geschwindigkeitssignal X
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Ausgangsfunktion:
Bereich HI |LO
V<0 UND
RICHTUNGSMERKER = LINKS X
V>=0 UND
RICHUNGSMERKER = RECHTS X
V<0 UND
RICHTUNGSMERKER = RECHTS X
V>0 UND
RICHTUNGSMERKER = LINKS X
Parameter:
[SDI] Richtungsiiberwachung .
Referenz
Baugppe  |[1}SMX 22(1) Baugruppe - 17
Achge 1 -
Uberwachungs s
(% Geschwindgleit Geschwindigheitsioleranz
Maarnat (24 [rmys]
" Position
—
F.omimentar:
BEH |
[ ok 1 Abbch |
Baugruppe

Auswahl der Achsbaugruppe auf der die Funktion wirken soll

Achse
Achsnummer der Baugruppe

Geschwindigkeitstoleranz

Toleranzschwelle fir Geschwindigkeit in Gegenrichtung

Positionstoleranz
Toleranzschwelle flr Position in Gegenrichtung
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Beispiel:
.
"\i: ---------------------
AT S .
L e
........ SRV B
cowl T
= E E EAchse:l
i,".'""""""'i’ ________ ik
ID: 148

Eingabebeispiel:

In einer Fertigungsvorrichtung soll bei bestimmten manuellen Vorgangen die
Geschwindigkeit auf einen sicher reduzierten Wert, sowie weiter Stillstand und
Fahrtrichtung Gberwacht werden. Die aktive zu tiberwachende Bewegung stellt eine
Drehbewegung dar. Der Antrieb erfolgt mit einem Elektromotor mit integriertem
Motorfeedback-System und einem Zwischengetriebe.

1.Eingang der Uberwachungsfunktion
Uberwacht wird die Geschwindigkeit (nur Inkrementalgeber vorhanden)
=> Geschwindigkeit

2.Geschwindigkeitsiberwachung
Tolerierbare Geschwindigkeit in Gegenrichtung (=Schleichbewegung des
Antriebs) aus Maschinenparameter = 1 mm/s
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SLS (Safely Limited Speed)

sUs

D Uberwachung einer Minimalgeschwindigkeit
Anzahl: siehe Kapitel ,Die Sicherheitsfunktionen®
Zugriffs-ID: Identifikation des Funktionselementes
Funktion: Uberwachung einer Minimalgeschwindigkeit
Eingang: Normiertes Positionssignal X vom Geberinterface

RESET-Funktion: Die Verletzung des zulassigen Uberwachungsbereiches wird
gespeichert und erfordert eine RESET-Quittierung. Dies erfolgt
alternativ tber:
= RESET-Funktion in der Gruppe Eingangselemente
= Funktionstaster an der Fronseite einer Basisbaugruppe
= F-Bus Eingange Uber Resetbaustein

Funktionsbeschreibung:

e Uberwachung der maximalen Geschwindigkeit oder Drehzahl eines Antriebs

e Berechnung der aktuellen Geschwindigkeit V aus dem Positions-, bzw.
digitalen Geschwindigkeitssignal X

e Vergleich der Ist-Geschwindigkeit mit parametrierter Geschwindigkeits-
Schwelle

e Uberwachung eines Geschwindigkeitsiibergangs von schnell auf langsam. Mit
Hilfe der ausgewahlten SSX-Rampe

e Fehlerdistanziiberwachung

\Y

A
VO

= >

Ausgangsfunktion:
Bereich HI |LO
V <VO0 X
V>=V0 X
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PRODUCTS
Basiseinstellungen:
[5LS] Maximalgeschw. [iberwachung, g|
Basiseinstelungen | Erweiterte Ubemwachung |
Referenz
Baugruppe [[1}5he< 22(1) Baugruppe - 1 -
Achse 1 VI
Zugnff_ID: m -
[ Dauethalt aklvvieren
Gezchwindigkeitztoleranz
v aklivieren Geschwindigkedtsschwele |59 [mm.s]
Beschlsunigungsibensachung
[ aklivieran Ii
BEH Fonmenie |
FRODYLIC TS
0k I Abbruch Hilfe
Baugruppe

Auswahl der Achsbaugruppe auf der die Funktion wirken soll

Achse
Achsnummer der Baugruppe

Zugriff_ID

Interne Nummer des Uberwachungsblocks. Wird zum bilden der Symboladressen

beim Kompilieren verwendet.

Dauerhaft aktivieren

Die Uberwachungsfunktion ist immer aktiv und besitzt keinen Eingangskonnektor.

Geschwindigkeitstoleranz
Maximal zulassige Geschwindigkeit

Max. Beschleunigung
Vorgabe der maximalen Beschleunigung
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Erweiterte Uberwachung:

[5L.5] Maximalgeschw. Uberwachung @

Basiseinstelngen  Enweiterte Uberwachung |

Fahrlurventibenwachung
[V aklivieten

(+ Rampeniiberyachung mit 55 Block Zugniff_ID 1)
(" Rampeniiberyachung mit 552 Block [Zugnilf_ID 2]

Fehlerdiztanziibensachung
[V aktivieten

Zulassige Distanz |2 [Prm]

Fast Channel

[ Extemal Fast Chanel [4ll Devices)
r

£3F3 H Kormeni: |
TS
[ 0K ]  Abbuch | Hife |

Fahrkurveniberwachung

Diese Option Uberwacht den Geschwindigkeitsiibergang von schnell nach langsam
Uber eine SSX — Funktionalitat. Das ausgewahlte SSX — Element mit zugehdériger
Achs ID muss im Funktionsplan existieren.

Fehlerdistanziiberwachung

Diese Zusatzfunktionalitat ermdglicht das Filtern von Geschwindigkeitsspitzen bei
ungleichméaRigem Fahrbetrieb (Geschwindigkeitsspitzen im Signal).

Ausgehend von der Differenz zwischen der aktuellen Geschwindigkeit und dem
parametrierten Geschwindigkeitsiiberwachungswert wird das Wegintegral berechnet
und mit dem eingegebenen Wert verglichen. Bei Uberschreiten des eingegebenen
Wertes wird die Uberwachungsfunktion ausgelost.

Die Funktion kann nur aktiviert werden, falls die Beschleunigungsiiberwachung
ausgeschaltet ist.

Achtung: Falls diese Funktionalitat verwendet wird, erh6ht sich die Reaktionszeit der
Funktion

Fast Channel

Mit der Option ,Fast Channel“ kann eine verklrzte Reaktionszeit des Systems
erreicht werden. Als Abschaltkanal kbnnen alternativ Halbleiterausgange jeweils in
Kombination angewahlt werden.

Achtung: Reaktionszeit siehe Installationshandbuch!
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Bespiel zur Fehlerdistanziiberwachung:

Die Graphik zeigt ein Bespiel fur eine Fehlerdistanziiberwachung. Ein Antrieb
Uberschreitet die in der SLS-Funktion parametrierte Schwelle ,vlimit®. Mit
Uberschreitung wird die tiber der Schwelle liegende Geschwindigkeit integriert ( =
akku_norm ). Andert sich die aktuelle Geschwindigkeit wieder unterhalb der
Schwelle, so lauft das Integral ebenfalls wieder nach unten bis in die Begrenzung. Im
weiteren Verlauf steigt die Geschwindigkeit wieder an und verbleibt oberhalb der
parametrierten Schwelle. Als Konsequenz steigt auch das Integral wieder an und 16st
bei Uberschreitung der Fehlerdistanz ( = integrierter Geschwindigkeitsanteil ) einen
Alarm aus. Der Verlauf des Fehlerintegrators kann tber die SCOPE — Funktion
visualisiert werden.

vimit F—— == ==

overspeed_dis! {ance

akku_norm|

Achtung: Bei Verwendung dieser Funktion verandert sich das Reaktionsverhalten
der Applikation. Hierzu unbedingt die Ausfiihrungen im
Installationshandbuch beachten!
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Beispiel Fahrkurventuberwachung:

In einer Fertigungsvorrichtung soll bei bestimmten manuellen Vorgangen die
Geschwindigkeit auf einen sicher reduzierten Wert sowie weiter Stillstand und
Fahrtrichtung Uberwacht werden. Die aktive zu tberwachende Bewegung stellt eine
Drehbewegung dar. Der Antrieb erfolgt mit einem Elektromotor mit integriertem
Motorfeedback-System und einem Zwischengetriebe.

1.Geschwindigkeitstiberwachung
Uberwacht werden soll die sicher reduzierte Geschwindigkeit im manuellen Betrieb
=> Geschwindigkeitsiberwachung aktiv mit max. Wert aus Maschinenparameter= 50

2.Beschleunigungsiuberwachung

Uberwacht werden soll weiter die sicher reduzierte Beschleunigung im manuellen
Betrieb => Beschleunigungsuberwachung aktiv mit max. Wert aus
Maschinenparameter= 100

3.Rampeniuberwachung

Geschwindigkeitsiiberwachung und Rampentberwachung nach SSX missen
aktiviert werden. Dabei muss die verwendete SSX bereits im Projekt eingefligt bzw.
konfiguriert sein. Uberwacht werden kann nun der Ubergang von einer schnellen zu
einer langsameren (= Parameter Max. Geschwindigkeit) Geschwindigkeit (siehe
Graphik).

V imvsh
F.

Latenzesit ,

* {imis)

Wird die SLS aktiviert, so wird automatisch Gber die SLS die parametrierte SSX
aktiviert. Die SSX Uberwacht den Rampenverlauf der Geschwindigkeit. Ist die
aktuelle Geschwindigkeit kleiner als die SLS-Schwelle, so Gbernimmt die SLS die
weitere Uberwachung und zwar so lange, bis die SLS wieder deaktiviert wird.
Der Rampenverlauf kann als Diagnosefunktion mit dem SCOPE-Monitor
diagnostiziert werden.

Hinweis:
=  Wird wahrend der ,SLS-Rampenitberwachung® die verwendete SSX
aktiviert (d.h. normale NOTSTOP-Funktion tber SSX-Enable), so ist die
parametrierte SSX-Verarbeitung immer priorisiert.
= Die SSX-Funktion wird immer dann von der SLS aktiviert, falls die aktuelle
Geschwindigkeit gro3er als die SLS-Schwelle ist.
= Der Schwellenwert der SLS muss grol3er 0 sein!
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» Falls beim Ubergang der Geschwindigkeit von schnell auf langsam eine
Uberschreitung des berechneten Geschwindigkeitsprofils vorliegt, wird
dies in beiden Uberwachungsfunktionen SLS und SSX gespeichert.

= Werden mehrere SLS - Funktionen mit Rampentberwachungen aktiviert,
so wird als Schwellenwert der SSX-Rampe im der kleinste parametrierte
SLS-Schwellenwert verwendet.
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SOS (Safe Operating Stop)

205

: Stillstandiiberwachung
Anzahl: siehe Kapitel ,Die Sicherheitsfunktionen®
Zugriffs-ID: Identifikation des Funktionselementes
Funktion: Uberwachung Stillstand

Eingang: Normiertes Positions-/Geschwindigkeitssignal

RESET-Funktion: Die Verletzung des zulassigen Uberwachungsbereiches wird
gespeichert und erfordert eine RESET-Quittierung. Dies erfolgt
alternativ tber:
= RESET-Funktion in der Gruppe Eingangselemente
= Funktionstaster an der Fronseite einer Basisbaugruppe
= F-Bus Eingange Uber Resetbaustein

Hinweis: Es muss programmtechnisch sicher gestellt werden das im ausldse Fall
der Eingang des SOS-Bausteins nicht auf 1 stehen bleibt. Denn sonst
konnte dieser nicht wieder zuriick gesetzt werden.

Funktionsbeschreibung:
e Stillstandiiberwachung des Antriebs an aktueller Position bei freigegeben
Antrieb und ggf. aktivierten Lageregler.
e Berechnung der aktuellen Geschwindigkeit V aus dem Positions-, bzw.
digitalen Geschwindigkeitssignal X
e Vergleich der Ist-Geschwindigkeit mit parametriertem Uberwachungsfenster

\Y

-DX X0 DX X g
Bereich HI |LO
X>(X0-DX) UND | X
X < ( X0+ DX)
X <= (X0 - DX) X
X >= (X0 + DX) X
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Parameter:

[505] Stillstandsiiberwachung

Refeienz
Baugruppe |[116MX 22(1) Bauguppe - 1° =~|
Achse 1 -
Liberwachungsar
Geschwindighedstoleranz
= Maxmal: 250 [ren's]
T Pasition Ii
Fast Channel
[ Ewtemal Fast Chanel [l Devices)
I
Beschleursgungsubenwachung
In [7
Kommentar: |
EEH | ok | Abbuch | Hife |
et W ]

Baugruppe
Auswahl der Achsbaugruppe auf der die Funktion wirken soll

Achse
Achsnummer der Baugruppe

Geschwindigkeitsschwelle
Maximal zulassige Geschwindigkeit

Positionstoleranz
Toleranzschwelle fur Position

Max. Beschleunigung
Maximal zuléassige Beschleunigung

Fast Channel
Siehe Beschreibung SLS Funktion
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Eingabebeispiel 1:

In einer Fertigungsvorrichtung soll bei bestimmten manuellen Vorgangen die
Geschwindigkeit auf einen sicher reduzierten Wert sowie weiter Stillstand und
Fahrtrichtung Uberwacht werden. Die aktive, zu Uberwachende Bewegung stellt eine
Drehbewegung dar. Der Antrieb erfolgt mit einem Elektromotor mit integriertem
Motorfeedback-System und einem Zwischengetriebe.

1.Auswahl der Art
Uberwacht wird nur die Geschwindigkeit (z.B. iiber Incrementalencoder) =>
Geschwindigkeitsiiberwachung

2.Geschwindigkeitsiberwachung
Vorgabe des tolerierbaren Werts der Geschwindigkeitsiiberwachung

Eingabebeispiel 2:

An einer Fertigungsmaschine soll der Zugang zum Arbeitsbereich fur manuelles
Einlegen bzw. Einrichtbetrieb bei bestimmten Positionen der Hauptvorschubachse
freigegeben werden. Der Antrieb bleibt in dieser Position aktiv und wird nur auf
Stillstand Uberwacht. Die Grenzen des Arbeitshubs sind variabel und sollen als
Ersatz zum mechanischen Sicherheitsendschalter elektronisch sicherheitsrelevant
Uberwacht werden. Die aktive zu Uberwachende Bewegung stellt eine
Linearbewegung dar. Ein Absolutencoder ist direkt formschltissig mit dieser
Hauptantriebsachse als lineares Wegmesssystem verbunden. Der Antrieb erfolgt mit
einem Elektromotor mit integriertem Motorfeedback-System und einem
Zwischengetriebe.

1.Auswahl der Art
Uberwacht wird die Position (Absolutencoder vorhanden) => Positionstiberwachung

2.Positionstiberwachung
Vorgabe des tolerierbaren Werts der Positionsiiberwachung
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SAC (Safely Analog Control)

SaclE

<= Uberwachung eines analogen Eingangssignals

Anzahl: siehe Kapitel ,Die Sicherheitsfunktionen®
Zugriffs-ID: Identifikation des Funktionselementes
Funktion: Uberwachung eines analogen Schwellwertes
Eingang: Normierte Eingangssignale Uinl und Uin2

RESET-Funktion: Wurde ein Fehler ausgeldst, wird dieser geldscht, sobald die
SAC-Funktion wieder im gultigen Bereich arbeitet (nicht
speichernd). Ein Reset im Fehlerfall ist nicht mehr notwendig.

Funktionsbeschreibung:
Uberwachung eines parametrierbaren Bereiches, der bei den Analogeingangen
definiert wird.

Umax

Umin

v

uin

Bereich HI [LO

Uin > Umin X

Uin < Umax X

Uin <= Umin ODER X
Uin >= Umax
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Parameter:

[SAC] Analogeingangsiiberwachung

SAClE [ Dauerhaft aktivieren

Zugrft_ID: |1 -

Schwelwerte [Abzolut]

Dbergrenze: 100 kg [ Muting
ntergrenze: |0 [k [ Muting

Hysterese: |25 (kal

Referenz

[uelle |.-'-‘-.na|u::geingang 51 [1]-5Mx 22[1] Baugruppe - 1 ﬂ

K.ommentar: |
BRd
oKk | abbuch | Hile |

Dauerhaft aktivieren
Die Uberwachungsfunktion ist immer aktiv und besitzt keinen Eingangskonnektor.

Zugriff_ID
Interne Nummer des Uberwachungsblocks. Wird zum bilden der Symboladressen
beim Kompilieren verwendet.

Untergrenze
Minimalwert —Schwelle
e Muting - Bei Aktivierung wird diese Grenze deaktiviert.

Obergrenze
Maximalwert-Schwelle
e Muting - Bei Aktivierung wird diese Grenze deaktiviert.

Hinweis: Bei der Aktivierung der Mutingfunktion fur die ,Untergrenze” und
,Obergrenze“ muss bedacht werden das die Uberwachung hiermit
deaktiviert wird!

Hysterese
Hysterese fur Schwellenwerte

Quelle
Einstellbare Quelle des Analogsignals
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e Analogsignal S1
Ainl wird aus den Eingangsanalogsignalen Sensorl und Sensor2 des
Interfaces gebildet.

e Analogsignal A2
Ain2 wird aus den Eingangsanalogsignalen Sensor3 und Sensor4 des
Interfaces gebildet.

e Addierer ID1...8
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ECS (Encoder Supervisor)

ECE[#]
P -

- Benutzerdefiniertes Auswerten des Geberstatus.

Anzahl: siehe Kapitel ,Die Sicherheitsfunktionen®
Zugriffs-1D: Identifikation des Funktionselementes
Funktion: Muting von Encoderfehler

RESET-Funktion: Die Verletzung des zulassigen Uberwachung wird gespeichert
und erfordert eine RESET-Quittierung. Dies erfolgt alternativ
uber:
= RESET-Funktion in der Gruppe Eingangselemente
= Funktionstaster an der Fronseite einer Basisbaugruppe
= F-Bus Reset Eingang

Hinweis: Diese Funktion kann die Sicherheit einer Applikation in erheblicher
Weise beeinflussen. Es muss sichergestellt sein, dass durch die
Verwendung der ECS-Funktion keine sicherheitskritischen
Situationen entstehen!

[ECS] Encoder, Fehlerstatus E|
[ Dauerhaft aktivieren
Referenz
Baugruppe |[‘I J-Shd= 22(1) Device - 1 j
K.ammentar: |
Ok |  Abbuch | Hife |

Die Anzahl der Bausteine ist von der Anzahl der Baugruppen abhangig. Pro
Baugruppe kann nur eine ECS verwendet werden. Diese wirkt auf beide Achsen.
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Funktionsbeschreibung:
Die Erfassung der sicheren Geschwindigkeit und Position basiert auf einer Vielzahl

von MalRnahmen und unterschiedlichen Fehlerreaktionen in Form von
Alarmmeldungen. Ohne Verwendung eines ECS — Elements schaltet das
Betriebssystem das SMX100-System mit erkennen eines Geschwindigkeits-
/Positionsfehler vom Zustand RUN - ALARM. Alle Ausgange werden sofort

gesperrt.

Mit einfigen eines ECS-Elements in den Funktionsplan wird dieser Zustandswechsel
unterdriickt und das Betriebssystem verbleibt im Zustand RUN. Uber den Status des
ECS-Elements muss das PLC — Programm jetzt die erforderlichen Malinahmen zur
Vermeidung gefahrlicher Zustande in der Applikation auslésen. Alarmmeldungen des
Geberinterface werden bei gleicher Referenznummer mit dem Prefix ,E*

ausgegeben.

Beispiel fur die Verwendung der ECS Funktion:

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

:r Matkahrtfr !
| eigabe

[Geberiiberw:
| achung |

=@ | I 176

----------------------------------------

—

| Achse: 1
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DEM (Dynamic Encoder Muting)

2]

Anzahl: siehe Kapitel ,Die Sicherheitsfunktionen®

Zugriffs-ID: Identifikation des Funktionselementes

Funktion: Muting des Alarms aus Encoder-Diagnosefunktionen ab einer

parametrierbaren Grenzgeschwindigkeit

RESET-Funktion: kein RESET erforderlich

Hinweis: Eine Verwendung der DEM Funktion ist nur fir Achsen ohne
Positionsverarbeitung méglich.

Funktionsbeschreibung:

= Muting des Alarms aus Encoder-Diagnosefunktionen ab einer
parametrierbaren Grenzgeschwindigkeit bei aktivierter Funktion.

= Bei Aktivieren einer auf die zugeordnete Achse bezogenen Sicherheitsfunktion
wird die DEM automatisch deaktiviert.

= Der Fehlerstatus der Geberdiagnosen wird intern gespeichert. Der Status
FALSE (Geberfehler) wird nur im Ubergang Muting -> inaktiv geldscht.

= Der gespeicherte Fehlerstatus 16st mit Aktivieren einer Sicherheitsfunktion bei
aktiven Muting einen Alarm aus.
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Ausgénge:

Der Ausgang der Funktion zeigt den Status (nur fir Diagnose) der Muting Funktion
an und

wird abhangig von der Mutingfunktion immer beim Ubergang zum inaktiven Muting
geldscht.

ASicherheitshinweis:

e Die Grenzgeschwindigkeit der DEM Funktion ist stets héher und im
ausreichenden Abstand zu Geschwindigkeitsgrenzen in Sicherheitsfunktionen
der zugeordneten Achse zu wéhlen.

e Der Statusausgang der DEM Funktion sollte ausgewertet werden. Die
Auswertung ist nicht sicherheitsrelevant und kann auch in der
Standardsteuerung erfolgen.

e Der flr die Aktivierung der DEM Funktion genutzte Signalpfad muss
vollstandig dem hochsten SIL bzw. Pl der in der zugeordneten Achse
benutzten Sicherheitsfunktion entsprechen.

Beispiel: DEM Funktion in einer Achse mit SLS-Funktion entsprechend Plgq
und SOS-Funktion mit Ple. Die DEM Funktion wird bei
geschlossener Zugangstur aktiviert. Der geschlossene Zustand
wird Uber einen Turkontakt tberwacht.

Hochste Pl = Ple, Signalpfad muss Ple entsprechen

Turkontaktpfad muss Ple entsprechen

2-poliger zwangs6ffnender Turkontakt, in elektrischer und

mechanischer Ausflihrung entsprechend Ple, auf Eingangsinterface

SMX100 gefihrt, mit aktivierter Querschlussiiberwachung

4430
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Zeitlicher Verlauf der Funktion:

A
\Y

DEM-Grenzgeschwindigkeit

> Mindest-
Differenz

SF_DEM__Enabl I | |

e

DEM-Muting [
[
DEM-Result

Encoder_Diag @

Quittierung

L

Encoder_Diag [T]

A
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(mind. eine Sicherheitsfunktion aktiv)

System > Geschwindigkeitsschwelle

T
=
Q
@
D o
= | g9 5
@ p |4 al= £ >
2 o | 2 I & 2
c o | 2 Q5 IS <
L 0| 3 T X o I
T c O o
LL | = cs (D) L
Don’t | Don’t | Don’t
Gebertberwachung | care | care | care True True | (1)
- True False Don't | Don't False True 1
(kein Alarm care | care
aufgetreten) True Don’t | Don’t False False 0
care | care
True Don't | Don't False False 0
Geberuberwachung care | care
_ False False | True | False | False False 0
False | True | True False True 1
(Alarm aufgetreten) Don't
False | False care False False 0
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Parameter:
[DEM] Dynamic Encoder Mute E|

Referenz

DEF
Baugruppe

Achse

Skatic
[ Dauerhaft aktivieren

Geschwindigkeitsschwelle | 2 [rprn]
Hysterese: |2 [rpm]

kKommentar: |

FRODUC TS QK ] Abbruch | Hilf |

Baugruppe
Auswahl der Achsbaugruppe auf der die Funktion wirken soll

Achse
Achsnummer der Baugruppe

Aktivierung dauerhaft:
Bei Anwahl dieses Feldes wird die Funktion dauerhaft aktiviert, der
Eingangskonnektor des Bausteins wird geldscht.

Geschwindigkeitsschwelle:

Bei Uberschreiten des in diesem Feld vorgegebenen Geschwindigkeitswertes wird
die Mutingfunktion aktiviert.

Hinweis: Die Geschwindigkeitsschwelle darf nicht kleiner sein als die in allen
anderen Uberwachungsfunktionen eingestellte
Geschwindigkeitsschwelle.

Hysterese:
Um ein Toggle'n in der Umschaltung zu vermeiden kann ein Hysteresewert
vorgegeben werden:
e Aktivierung der Funktion:
Mutinggrenzgeschwindigkeit + Hysteresewert
e Deaktivierung der Funktiong:
Mutinggrenzgeschwindigkeit
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EOS (Encoder Offset Supervisor)

EQS

—™Setzen Encoderposition auf konfigurierten Positionswert

Anzahl:

Zugriffs-1D:

Funktion:

Eingang:

RESET-Funktion:

siehe Kapitel ,Die Sicherheitsfunktionen®
Identifikation des Funktionselementes

Berechnen eines Offsetwert flr Positionssensoren auf Basis
einer parametrierbaren Set-Position aus der aktuellen
Sensorposition. Bei Aktivieren der Funktion EOS wird der
aktuelle Positionswert einem parametrierbaren Preset-Wert
durch Neuberechnung und Setzen des Offsetwertes
angeglichen. Der Offsetwert wird hierbei remanent
abgespeichert.

Positionssignal X vom Geberinterface
Auswahl Baugruppe / Achse und Sensor

kein RESET erforderlich

Funktionsbeschreibung:

Die Aktivierung der Funktion erfolgt mit steigender Flanke am Eingang der Funktion.
Die EOS-Funktion kann nur dann verwendet werden, wenn die Positionsverarbeitung
aktiviert wurde und am gewahlten Sensorkanal ein Absolutencoder parametriert
wurde (z.B. SSI-Geber).
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[EOS] External Offset Setup X

Referenz

E05 Baugruppe |[1]—SMX 2201} Baugruppe - 1 ﬂ

T Achse 1 -
Sensar 1 -

Presetwert 1000| [rm]

Kommentar: |

oK ] Abbruch | HilFe |

Baugruppe
Einzustellende Achsbaugruppe bei der die EOS-Funktion benutzt werden soll.

Achse
Auswahlparameter der gewiinschten Achse

Sensor
Auswahlparameter des gewiinschten Sensors angeschlossen an Encoder A (= 1)
oder Encoder B (= 2).

Presetwert
Presetwert (Sollwert) des gewtinschten Sensors

Hinweis:

e Es kann max. nur eine EOS Funktion fir einen Absolutwertencoder
verwendet werden.

e Die betriebsmélRge Aktivierung der EOS-Funktion ist auszuschlie3en. Die
Funktion dient Wartungs- und Servicezwecken. Dies ist durch Wahl
geeigneter Betriebsmittel zur Auslosung der Funktion sicherzustellen.
Geeignete Betriebsmittel sind z.B. Schlusselschalter zugangig nur fur
gualifiziertes Wartungs- und Servicepersonal

e Durch geeignete organisatorische MalRnahmen ist eine Ubereinstimmung
der physikalischen Position der Achse mit der Set-Position sicher zu
stellen.

e Der berechnete Offsetwert wird im Gerat spannungssicher hinterlegt.

e Um die EOS Funktion korrekt ausfihren zu kénnen muss wahrend der
Aktivierung die ECS Funktion aktiviert werden.
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EA Baugruppenerweiterung SMX131

I Baugruppenauswanhl

In der Modular-Baureihe SMX100 kann eine E/A Erweiterungen Uber die
Baugruppenauswahl hinzugefiigt werden.

Verwaltung der zuséatzliche Ein- Ausgange

Jede SMX31 erweitert die Anzahl der verfugbaren E/A wie folgt:

e 12 digitale Eingange
e 10 E/A, konfigurierbar als Ein- oder Ausgang
e 2 Hilfsausgange
e 2 Pulsausgénge P1/ P2
Hinweis: E/A kdnnen immer nur einmal als Eingang oder Ausgang verwendet

werden und besitzen nach aul3en eine gemeinsame Klemme!

Auswahl der Ein- Ausgénge

Mit Verwendung einer SMX131 Baugruppe erhdht sich die Anzahl der verfligbaren
Ein-/Ausgangselemente.

Editor Funktionale Eingdnge g| Halbleiterausgang &
B azizeinstellungen ]Fast Charnel ] Baugnppe |[115MX 31 Bauguppe - 1 -
Eingange
Baugruppe |[D]-SM><‘I 00-2 Baugruppe -0 j Ausfibrung
m <|< EAd Dynamisch Getestet
Tym: |1 Offrer j :
Querschiuf
Signal Mr. 1: |E01 ~| mi -
-
-
EMU (berwacl hung
I Riickfiihereis
Starbverhalten Anzugesit. |18 ms]
(+ automatizch [~ Starttest Abfalzet 15 [ms]
o
Haemmeit Riickfiihrkanal Querschiuftest
E11 | S
K.ommentar: |
EEH Kommentar: ‘
B B I I Ok, I Abbruch Hilfe
—— | | T K, Abbruch | Hife |
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Bezeichnung der Eingange:

Ex.1 Ex.12 Digitaler Eingang SMX131
EAEx.1 EAEXx.10 Digitaler SMX131 EA als Eingang verwendet

X = Adresse EA-Erweiterung
Bezeichnung der Ausgange:

Ax.1 AX.2 Digitaler Standardausgang SMX131
EAAx.1 EAAx.10 Digitaler SMX131 EA als Ausgang verwendet

X = Adresse EA-Erweiterung

Hinweis: E/A Erweiterungen kénnen bis zur maximalen Baugruppenanzahl der
Modularserie erweitert werden.

Geratekonfiguraten der E/A Erweiterungsbaugruppe

Der Aufruf erfolgt Gber einen Doppelklick auf eine Signalliste (im Bild blau selektiert)

DEHE A0 HAH SEDD

- = Klemmenplan . . . . . . . ! . . . . . . . . .
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Parameter:
Geraetekonfiguration E|
Baugruppe

Logische Geraeteadresse
Gerastetyp | SME 31

Marme | Baugruppe - 1
Zylluszeit

Anz. Analogeingaenge 0 [ Zeige Baugruppenbild

Aixis

Bezeichner achse 1 |

Bezeichner Achse 2 |

Konfiguration der EAA Ausgangskvpen

Dynamisch Gekestet Cluster Ausgangstyp

won EAALL L bis EARL.G EAA Dynamisch Getestet

won EAALLT bis EAAL.10 EAA Dynamisch Getestet

< ¥
D Gk | Abbruch Hilf

SMX131 Ausgangstypen
Die digitalen EA Ausgange der Erweiterungsbaugruppe kénnen entweder als
Standard- oder als Sicherheitsausgénge verwendet werden.

Als Sicherheitsausgange
Der verwendete Begriff ,sicher” bezieht sich jeweils auf die Einordnung als sichere
Funktion zur Anwendung bis Pl e nach EN ISO 13849-1 bzw. SIL3 nach EN 61508.

Als Standardausgange

Bei der Verwendung als Standardausgang ist die EMU Uberwachung nicht moglich.
Wird bei bereits konfigurierter EMU Uberwachung der Ausgangstyp nachtraglich auf
Standardausgang umgeschaltet, so wird ein Compilerfehler ausgelost.
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Anhang Prozessabbild

EinfGhrung

Das System SMX100 ist in der Lage einen auf der Baugruppe hinterlegten

Interpretercode mit PLC-Funktionalitat in Echtzeit abzuarbeiten.

Uber einen externen, nicht sicherheitsgerichteten PLC — Editor ( SafePLC) kann ein
Programm in der Darstellung Funktionsblock in Anlehnung an IEC 61131 erstellt,
kompiliert und im Format SMX100AWL abgelegt werden. Das gleiche Programm
fugt die SMX100AWL - Anweisungen in die Konfigurationsdaten ein und Ubertragt

die Daten zur Baugruppe SMX100

PLC — Editor ( SafePLC SMX100)

SMX100AWL

\ 4

\ 4

Interpreter System A

Interpreter System B

Externer PC,
Betriebssystem
Windows XP/
Windows7

SMX

Die richtige Zuordnung der Ein- und Ausgange missen vom Anwender im Zuge einer
Sicherheitsdokumentation (Validierungsreport) nachgewiesen werden.
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Der SMX100AWL-CODE wird in jedem Zyklus von beiden Systemen abgearbeitet.
Hierzu werden die im Programm verwendeten Eingangsvariablen gemal des
Interpretercodes verknupft. Als Ergebnis des Interpreterlaufs erhélt man:

Setzen/Ldschen der Ausgénge
PLC-Merker 1 bis 1024
PLC Timer1 .. 64

Setzen/Léschen einer oder mehrerer Variablen im Prozessausgangsabbild
Freigabe/ Sperrung einer Uberwachungsfunktion
Verarbeiten der Eingangsinformationen

Fur die Verarbeitung von MACRO — Funktionen gibt es die Mdglichkeit der Bildung
von Programmsequenzen ( Macros ). Hierbei wird ein gesamter Funktionsblock
bestehend aus mehreren Anweisungen am Anfang markiert und am Ende durch
CRC - Signatur gekennzeichnet. Diese Funktion wird beispielsweise fir die Macros

der Zweihandbedienung verwendet.

Bezeichnung der Sicherheistfunktionen
Die aufgeflihrte Tabelle stellt eine Beziehung zwischen der Syntax der Adressen
und Bezeichner im Protessabbild / AWL Code und den Funktionsnamen nach EN

61800-5-2 her.

BBH Bezeichnung

Funktionsname nach EN 61800-5-2

SLS - Safe Limited Speed

SLS - Safe Limited Speed

SOS - Safe Operational Stop

SOS - Safe Operational Stop

SDI = Safe Direction Indication

SDI = Safe Direction Indication

SSX = Safe Stop 1/2

SSX = Safe Stop 1/2

SLI = Safe Limited Increment

SLI = Safe Limited Increment

SCA = Safe Cam

SCA = Safe Cam

SEL = Safe Emergency Limit

SEL = Safe Emergency Limit

SLP = Safe Limited Position

SLP = Safe Limited Position

EMU — Emergeny Monitoring Unit

SEC = Safe external circuit

PDM - Position Deviation Mode

( SPM = Safe Position Muting )

ECS — Encoder Supervisor

( SEM= Safe Encoder Monitoring )
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Spezifikation der PLC — Funktionalitat

Eingangsvariablen

Eingangsvariablen fur das PLC-System sind gekennzeichnet durch:

e Zugehorigkeit zum Systemabbild des SMX100-Systems

« die eindeutig festgelegt Adresse ( Byteindex im Systemabbild, Bitindex im Eintrag
des Systemabbildes )

e durch den 1-Bit-Wert der Eingangsvariable ( TRUE oder FALSE )

e Typ der Eingangsvariablen: HW-Eingdnge, RESULT der
Uberwachungsfunktionen, RESULT der Merker, RESULT der Timer

« Der Zugriff auf die Eingangsvariablen erfolgt immer bitweise!

Syntax und Adressierung:

ldx PAE Name Beschreibung

1 Drive SAC 1-8 Ergebnis der SAC Funktion 1...48

2 Drive SAC9-16

3 Drive SAC 17-24

4 Drive SAC 25-32

5 Drive SAC 33-40

6 Drive SAC 41-48

7 Drive SDI 1-8 Ergebnis der SDI Funktion 1-12

8 Drive SDI 9-16 Bit 13-16 nicht verwendet

9 Drive SLI 1-8 Ergebnis der SLI Funktion 1-12

10 Drive SLI 9-16 Bit 13-16 nicht verwendet

11 Drive SEL 1-8 Ergebnis der SEL Funktion 1-12

12 Drive SEL 9-16 Bit 13-16 nicht verwendet

13 Drive SSX 1-8 Ergebnis der SSX Funktion 1-24

14 Drive SSX 9-16

15 Drive SSX 17-24

16 Drive Base DRB_STAT.1 = ESTOP external
DRB_STAT.2 = RUNNING
DRB_STAT.3 =LOCK
DRB_STAT.4 = RESET

17 Drive SLP 1-8 Ergebnis der SLP Funktion 1-12

18 Drive SLP 9-16 Bit 13-16 nicht verwendet

19 Drive SLS 1-8 Ergebnis der SLS Funktion 1-48

20 Drive SLS 9-16

21 Drive SLS 17-24

22 Drive SLS 25-32

23 Drive SLS 33-40

24 Drive SLS 41-48

25 Drive SCA 1-8 Ergebnis der SCA Funktion 1-64

26 Drive SCA 9-16

27 Drive SCA 17-24

28 Drive SCA 25-32

29 Drive SCA 33-40

30 Drive SCA 41-48

31 Drive SCA 49-56

32 Drive SCA 57-64

33 Drive SF 1-8 Nicht verwendet
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34 Drive SF 9-16

35 Drive SOS 1-8 Ergebnis der SOS Funktion 1-12

36 Drive SOS 9-16 Bit 13-16 nicht verwendet

37 Drive PDM 1-8 Nicht verwendet

38 Drive PDM 9-16

39 Drive ECS 1-8 Ergebnis der ECS Funktion 1-12

40 Drive ECS 9-16 Bit 13-16 nicht verwendet

41 Drive ACS 1-8 Ergebnis der ACS Funktion 1-12

42 Drive ACS 9-16 Bit 13-16 nicht verwendet

43 Drive EMU 1-8 Ergebnis der EMU Funktion 1-16

44 Drive EMU 9-16

45 PLC Timer 1-8 Ergebnis PLC Timer 1 -64

46 PLC Timer 9-16

47 PLC Timer 17-24

48 PLC Timer 25-32

49 PLC Timer 33-40

50 PLC Timer 41-48

51 PLC Timer 49-56

52 PLC Timer 57-64

53 Functionallnp 1-8 Eingangsinformation Funktionale Eingange 1-32
54 Functionallnp 9-16

55 Functionallnp 17-24

56 Functionallnp 25-32

57 StarteElement Timer 1-8 Merker fur Eingangselemente mit Zeitliberwachung 1-64
58 StarteElement Timer 9-16

59 StarteElement Timer 17-24

60 StarteElement Timer 25-32

61 StarteElement Timer 33-40

62 StarteElement Timer 41-48

63 StarteElement Timer 49-56

64 StarteElement Timer 57-64

65 Anlauftest 1-8 Ergebnisse Anlauftest

66 Anlauftest 8-16

67 Anlauftest 17-24

68 Anlauftest 25-32

69 Anlauftest 33-40

70 Anlauftest 41-48

71 Anlauftest 49-56

72 Anlauftest 57-64

73 Ausgang Zweihandtimer 1-8 Ergebnisse Zweihandschalter Verarbeitung
74 Ausgang Zweihandtimer 9-16

75 Digital Inp 1-8 Digitale Eingdnge Master E0.1 bis E0.12

76 Digital Inp 9-16

77 Digital Inp 17-24 Digitale Eingdnge Master EAEO.1 bis E0.8
78 Digital Inp 25-32 Digitale Eingdnge Master EAEQ.9 bis E0.16
79 Digital Inp 33-40 Digitale Eingdnge Master EAEQ.17 bis E0.24
80 Digital Inp 41-48 Digitale Eingdnge Master EAEQ.25 bis E0.32
81 Digital Inp 49-56 Digitale Eingdnge Master EAEQ.33 bis E0.40
82 Digital Inp 57-64 Nicht verwendet

83 Digital Inp 65-72 Digitale Eingdnge Slave Adresse 1

84 Digital Inp 73-80 Digitale Eingdnge Slave Adresse 1

85 Digital Inp 81-88 Digitale Eingdnge Slave Adresse 1

86 Digital Inp 89-96 Digitale Eingdnge Slave Adresse 2

87 Digital Inp 97-104 Digitale Eingdnge Slave Adresse 2

88 Digital Inp 105-112 Digitale Eingdnge Slave Adresse 2

89 Digital Inp 113-120 Digitale Eingdnge Slave Adresse 3

90 Digital Inp 121-128 Digitale Eingdnge Slave Adresse 3

91 Digital Inp 129-136 Digitale Eingdnge Slave Adresse 3
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92 Digital Inp 137-144 Digitale Eingdnge Slave Adresse 4
93 Digital Inp 145-152 Digitale Eingange Slave Adresse 4
94 Digital Inp 153-160 Digitale Eingdnge Slave Adresse 4
95 Digital Inp 161-168 Digitale Eingdnge Slave Adresse 5
96 Digital Inp 169-176 Digitale Eingdnge Slave Adresse 5
97 Digital Inp 177-184 Digitale Eingdnge Slave Adresse 5
98 Digital Inp 185-192 Digitale Eingdnge Slave Adresse 6
99 Digital Inp 193-200 Digitale Eingdnge Slave Adresse 6
100 | Digital Inp 201-208 Digitale Eingdnge Slave Adresse 6
101 | Digital Inp 209-216 Digitale Eingdnge Slave Adresse 7
102 | Digital Inp 217-224 Digitale Eingdnge Slave Adresse 7
103 | Digital Inp 225-232 Digitale Eingdnge Slave Adresse 7
104 | Digital Inp 233-240 Digitale Eingdnge Slave Adresse 8
105 | Digital Inp 241-248 Digitale Eingdnge Slave Adresse 8
106 | Digital Inp 249-256 Digitale Eingdnge Slave Adresse 8
107 | Digital Inp 257-264 Nicht verwendet

108 | Digital Inp 265-272 Nicht verwendet

109 | Digital Inp 273-280 Nicht verwendet

110 | Digital Inp 281-288 Nicht verwendet

111 | Digital Inp 289-296 Nicht verwendet

112 | Digital Inp 297-304 Nicht verwendet

113 | Digital Inp 305-312 Nicht verwendet

114 | Digital Inp 313-320 Nicht verwendet

115 | Digital Inp 321-328 Nicht verwendet

116 | Digital Inp 329-336 Nicht verwendet

117 | Digital Inp 337-344 Nicht verwendet

118 | Digital Inp 345-352 Nicht verwendet

119 | Digital Inp 353-360 Nicht verwendet

120 | Digital Inp 361-368 Nicht verwendet

121 | Digital Inp 369-376 Nicht verwendet

122 | Digital Inp 377-384 Nicht verwendet

123 | Digital Inp 385-392 Nicht verwendet

124 | Digital Inp 393-400 Nicht verwendet

125 | Digital Inp 401-408 Nicht verwendet

126 | Digital Inp 409-416 Nicht verwendet

127 | Digital Inp 417-424 Nicht verwendet

128 | Digital Inp 425-432 Nicht verwendet

129 | Digital Inp 433-440 Nicht verwendet

130 | Digital Inp 441-448 Nicht verwendet

131 | SOC Status 1-8 Status Informationen von Slave Adressel
132 | SOC Status 9-16

133 | SOC Status 17-24

134 | SOC Status 25-32

135 | SOC Status 33-40 Status Informationen von Slave Adresse2
136 | SOC Status 41-48

137 | SOC Status 49-56

138 | SOC Status 57-64

139 | SOC Status 65-72 Status Informationen von Slave Adresse3
140 | SOC Status 73-80

141 | SOC Status 81-88

142 | SOC Status 89-96

143 | SOC Status 97-104 Status Informationen von Slave Adresse4
144 SOC Status 105-112

145 SOC Status 113-120

146 SOC Status 121-128

147 | SOC Status 129-136 Status Informationen von Slave Adresse5
148 SOC Status 137-144

149 SOC Status 145-152

Programmierhandbuch — SMX100 Basisbaugruppe 09.10.2015

Seite 179 von 189



BEH

150 | SOC Status 153-160

151 | SOC Status 161-168 Status Informationen von Slave Adresse6

152 | SOC Status 169-176

153 | SOC Status 177-184

154 | SOC Status 185-192

155 | SOC Status 193-200 Status Informationen von Slave Adresse7

156 | SOC Status 201-208

157 | SOC Status 209-216

158 | SOC Status 217-224

159 | SOC Status 225-232 Status Informationen von Slave Adresse8

160 | SOC Status 233-240

161 | SOC Status 241-248

162 | SOC Status 249-256

163 | Meisterschalter Eingang 1-8 Ergebnis Meisterschalter

164 | Meisterschalter Eingang 9-16

165 | Meisterschalter Eingang 17-24

166 | Meisterschalter Eingang 25-32

167 | DriveDEM 1-8 Ergebnis DEM Funktion 1-12

168 | DriveDEM 9-16 Bit 13-16 nicht verwendet

Anmerkung) Digitale Eingange Slave x:
e Bit0...11: Ex.1 ...Ex.12
® Bit12...21 -> EAEx.1... EAEx.10
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Ausgangsvariablen fur das PLC-System sind gekennzeichnet durch:

PLC - Ausgangsvariablen

e Zugehorigkeit zum Systemabbild des SMX100-Systems
« die eindeutig festgelegt Adresse ( Byteindex im Systemabbild, Bitindex im Eintrag

des Systemabbildes ).
e durch den 1-Bit-Wert der Eingangsvariable ( TRUE oder FALSE )

Idx PAA Name Beschreibung

1 Drive SAC_EN 1-8 Aktivierung SAC Funktion 1-48
2 Drive SAC_EN 9-16

3 Drive SAC_EN 17-24

4 Drive SAC_EN 25-32

5 Drive SAC_EN 33-40

6 Drive SAC_EN 41-48

7 Drive SDI_EN 1-8 Aktivierung SDI Funktion 1..12
8 Drive SDI_EN 9-16 Pro Funktion werden 2 Bit als Enable bendtigt
9 Drive SDI_EN 17-24

10 Drive SLI_EN 1-8 Aktivierung SDI Funktion 1..12
11 Drive SLI_EN 9-16 Pro Funktion werden 2 Bit als Enable bendtigt
12 Drive SLI_EN 17-24

13 Drive SEL_EN 1-8 Aktivierung SEL Funktion 1..12
14 Drive SEL_EN 9-16 Bit 13-16 nicht verwendet

15 Drive SSX_EN 1-8 Aktivierung SSX Funktion 1..24
16 Drive SSX_EN 9-16

17 Drive SSX_EN 17-24

18 Drive SLP_EN 1-8 Aktivierung SLP Funktion 1..12
19 Drive SLP_EN 9-16 Pro Funktion werden 4 Bit als Enable bendtigt
20 Drive SLP_EN 17-24

21 Drive SLP_EN 25-32

22 Drive SLP_EN 33-40

23 Drive SLP_EN 41-48

24 Drive SLS_EN 1-8 Aktivierung SLS Funktion 1..48
25 Drive SLS_EN 9-16

26 Drive SLS_EN 17-24

27 Drive SLS_EN 25-32

28 Drive SLS_EN 33-40

29 Drive SLS_EN 41-48

30 Drive SCA_EN 1-8 Aktivierung SCA Funktion 1..64
31 Drive SCA_EN 9-16

32 Drive SCA_EN 17-24

33 Drive SCA_EN 25-32

34 Drive SCA_EN 33-40

35 Drive SCA_EN 41-48

36 Drive SCA_EN 49-56

37 Drive SCA_EN 57-64

38 Drive SF 1-8 Nicht verwendet

39 Drive SF 9-16

40 Drive SOS_EN 1-8 Aktivierung SOS Funktion 1..12
41 Drive SOS_EN 9-16 Bit 13-16 nicht verwendet

42 DriveBASE_EN

43 Drive PDM_EN 1-8 Nicht verwendet

44 Drive PDM _EN 9-16

45 Drive ECS_EN 1-8 Aktivierung ECS Funktion 1..12
46 Drive ECS_EN 9-16 Bit 13-16 nicht verwendet
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47 Drive ACS_EN 1-8 Aktivierung ACS Funktion 1..12
48 Drive ACS_EN 9-16 Bit 13-16 nicht verwendet
49 Drive EMU_EN 1-8 Nicht verwenden
50 Drive EMU_EN 9-16
51 PLC Timer_EN 1-8 Enable PLC Timer 1-64
52 PLC Timer_EN 9-16
53 PLC Timer_EN 17-24
54 PLC Timer_EN 25-32
55 PLC Timer_EN 33-40
56 PLC Timer_EN 41-48
57 PLC Timer_EN 49-56
58 PLC Timer_EN 57-64
59 Enable Input Timer 1-8 Enable Eingangselement mit Zeitliberwachung
60 Enable Input Timer 9-16 Pro Funktion werden 2 Bit als Enable benotigt
61 Enable Input Timer 17-24
62 Enable Input Timer 25-32
63 Enable Input Timer 33-40
64 Enable Input Timer 41-48
65 Enable Input Timer 49-56
66 Enable Input Timer 57-64
67 Enable Input Timer 65-72
68 Enable Input Timer 73-80
69 Enable Input Timer 81-88
70 Enable Input Timer 89-96
71 Enable Input Timer 97-104
72 Enable Input Timer 105-112
73 Enable Input Timer 113-120
74 Enable Input Timer 121-128
75 Anlauftest 1-8 Enable Anlauftest
76 Anlauftest 8-16 Pro Funktion werden 2 Bit als Enable bendtigt
77 Anlauftest 17-24
78 Anlauftest 25-32
79 Anlauftest 33-40
80 Anlauftest 41-48
81 Anlauftest 49-56
82 Anlauftest 57-64
83 Anlauftest 65-72
84 Anlauftest 73-80
85 Anlauftest 81-88
86 Anlauftest 89-96
87 Anlauftest 97-104
88 Anlauftest 105-112
89 Anlauftest 113-120
90 Anlauftest 121-128
91 Enable Eingang Zweihandtimer 1-8 Enable Zweihandschalter
92 Enable Eingang Zweihandtimer 9-16
93 Digital Outp. 1-8 Ausgange Master
BitO:HISIDE1
Bit1:LOSIDE1
Bit2: HISIDE2
Bit3: LOSIDE2
Bit4: Relais K1
Bit5: Relais K2
Bit6: AO.1
Bit7: AO.2
94 Digital Outp. 9-16 Ausgange Master EAA0.1-EAAQ.8
95 Digital Outp. 17-24 Ausgange Master EAA0.9-EAAQ0.16
96 Digital Outp. 25-32 Ausgange Master EAA0.17-EAA0.24
97 Digital Outp. 33-40 Ausgange Master EAA0.25-EAA0.32
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98 Digital Outp. 41-48 Ausgange Master EAA0.33-EAA0.40

99 Digital Outp. 49-56 Nicht verwendet

100 | Digital Outp. 57-64 Ausgange Slave Adressel

101 | Digital Outp. 65-72

102 | Digital Outp. 73-80

103 | Digital Outp. 81-88

104 | Digital Outp. 89-96 Ausgange Slave Adresse2

105 | Digital Outp. 97-104

106 | Digital Outp. 105-112

107 | Digital Outp. 113-120

108 | Digital Outp. 121-128 Ausgédnge Slave Adresse3

109 | Digital Outp. 129-136

110 | Digital Outp. 137-144

111 | Digital Outp. 145-152

112 | Digital Outp. 153-160 Ausgéange Slave Adresse4

113 | Digital Outp. 161-168

114 | Digital Outp. 169-176

115 | Digital Outp. 177-184

116 | Digital Outp. 185-192 Ausgange Slave Adresse5

117 | Digital Outp. 193-200

118 | Digital Outp. 201-208

119 | Digital Outp. 209-216

120 | Digital Outp. 217-224 Ausgange Slave Adresse6

121 | Digital Outp. 225-232

122 | Digital Outp. 233-240

123 | Digital Outp. 241-248

124 | Digital Outp. 249-256 Ausgange Slave Adresse7

125 | Digital Outp. 257-264

126 | Digital Outp. 265-272

127 | Digital Outp. 273-280

128 | Digital Outp. 281-288 Ausgange Slave Adresse8

129 | Digital Outp. 289-296

130 | Digital Outp. 297-304

131 | Digital Outp. 305-312

132 | Digital Outp. 313-320 Nicht verwendet

133 PLC-Merker 1..8 PLC Merker

260 | PLC-Merker 1017...1024

261 | SCO_cmd_status1-8 Status Informationen zum Slave Adressel

262 | SCO_cmd_status9-16

263 | SCO_cmd_status17-24

264 | SCO_cmd_status25-32

265 | SCO_cmd_status33-40 Status Informationen zum Slave Adresse2

266 | SCO_cmd_status41-48

267 | SCO_cmd_status49-56

268 | SCO_cmd_status57-64

269 | SCO_cmd_status65-72 Status Informationen zum Slave Adresse3

270 | SCO_cmd_status73-80

271 | SCO_cmd_status81-88

272 | SCO_cmd_status89-96

273 | SCO_cmd_status97-104 Status Informationen zum Slave Adresse4

274 | SCO_cmd_status105-112

275 | SCO_cmd_status113-120

276 | SCO_cmd_status121-128

277 | SCO_cmd_status129-136 Status Informationen zum Slave Adresse5

278 | SCO_cmd_status137-144

279 | SCO_cmd_status145-152

280 | SCO_cmd_status153-160
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281 | SCO_cmd_status161-168 Status Informationen zum Slave Adresse6
282 | SCO_cmd_status169-176

283 | SCO_cmd_status177-184

284 | SCO_cmd_status185-192

285 | SCO_cmd_status193-200 Status Informationen zum Slave Adresse7
286 | SCO_cmd_status201-208

287 | SCO_cmd_status209-216

288 | SCO_cmd_status217-224

289 | SCO_cmd_status225-232 Status Informationen zum Slave Adresse8
290 | SCO_cmd_status233-240

291 | SCO_cmd_status241-248

292 | SCO_cmd_status 249-256

293 | MasterSwitch_Enable 1-8 Enable Meisterschalter

294 | MasterSwitch_Enable 9-16

295 | MasterSwitch_Enable 17-24

296 | MasterSwitch_Enable 25-32

297 | DriveDEM_EN 1-8 Aktivierung DEM Funktion 1..12

298 | DriveDEM_EN 9-16 Bit 13-16 nicht verwendet
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Prozessdaten

ldx PAE Name Beschreibung
1 Limit20 Axis:1 Zur Zeit nicht verwendet
2 Limit20 Axis:2

3 Limit20 Axis:3

4 Limit20 Axis:4

5 Limit20 Axis:5

6 Limit20 Axis:6

7 Limit20 Axis:7

8 Limit20 Axis:8

9 Limit20 Axis:9

10 Limit20 Axis:10

11 Limit20 Axis:11

12 Limit20 Axis:12

13 Position20 Axis: 1 Normierter Positionswert fiir Achse 1 bis 12
14 Position20 Axis: 2

15 Position20 Axis: 3

16 Position20 Axis: 4

17 Position20 Axis: 5

18 Position20 Axis: 6

19 Position20 Axis: 7

20 Position20 Axis: 8

21 Position20 Axis: 9

22 Position20 Axis: 10

23 Position20 Axis: 11

24 Position20 Axis: 12

25 BG20 Axis: 1 Anzeige der Teachln Positionswerte
26 BG20 Axis: 2

27 BG20 Axis: 3

28 BG20 Axis: 4

29 BG20 Axis: 5

30 BG20 Axis: 6

31 BG20 Axis: 7

32 BG20 Axis: 8

33 BG20 Axis: 9

34 BG20 Axis: 10

35 BG20 Axis: 11

36 BG20 Axis: 12

37 StopDistanz20 Axis: 1 Zur Zeit nicht verwendet
38 StopDistanz20 Axis: 2

39 StopDistanz20 Axis: 3

40 StopDistanz20 Axis: 4

41 StopDistanz20 Axis: 5

42 StopDistanz20 Axis: 6

43 StopDistanz20 Axis: 7

44 StopDistanz20 Axis: 8

45 StopDistanz20 Axis: 9

46 StopDistanz20 Axis: 10

47 StopDistanz20 Axis: 11

48 StopDistanz20 Axis: 12

49 SysSpeed Axis: 1 Normierter Geschwindigkeitswert flir Achse 1 bis 12
50 SysSpeed Axis: 2

51 SysSpeed Axis: 3

52 SysSpeed Axis: 4
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53 SysSpeed Axis: 5
54 SysSpeed Axis: 6
55 SysSpeed Axis: 7
56 SysSpeed Axis: 8
57 SysSpeed Axis: 9
58 SysSpeed Axis: 10
59 SysSpeed Axis: 11
60 SysSpeed Axis: 12
61 SysAcc Axis: 1 Normierter Beschleunigungswert flr Achse 1 bis 12
62 SysAcc Axis: 2
63 SysAcc Axis: 3
64 SysAcc Axis: 4
65 SysAcc Axis: 5
66 SysAcc Axis: 6
67 SysAcc Axis: 7
68 SysAcc Axis: 8
69 SysAcc Axis: 9
70 SysAcc Axis: 10
71 SysAcc Axis: 11
72 SysAcc Axis: 12
73 Aln Eingang: 1 Analogeingang Ain1 bis 16
74 Aln Eingang: 2
75 Aln Eingang: 3
76 Aln Eingang: 4
77 Aln Eingang: 5
78 Aln Eingang: 6
79 Aln Eingang: 7
80 Aln Eingang: 8
81 Aln Eingang: 9
82 Aln Eingang: 10
83 Aln Eingang: 11
84 Aln Eingang: 12
85 Aln Eingang: 13
86 Aln Eingang: 14
87 Aln Eingang: 15
88 Aln Eingang: 16
89 AnalogAdder Id: 1 Analog Addierer 1 bis 8
90 AnalogAdder Id: 2
91 AnalogAdder Id: 3
92 AnalogAdder Id: 4
93 AnalogAdder Id: 5
94 AnalogAdder Id: 6
95 AnalogAdder Id: 7
96 AnalogAdder Id: 8
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PLC Verarbeitung
PLC — Befehle
Operator Operand OPCODE |Beschreibung
LD alle Eingangs- und 02 Setzt aktuelles Ergebnis dem
Ausgangsoperanden Operanden gleich
LD NOT alle Eingangs- und 04 Setzt aktuelles Ergebnis dem
Ausgangsoperanden Operanden gleich und invertiert den
Operanden
ST nur Ausgangs- 06 Speichert aktuelles Ergebnis auf die
operanden Operanden-Adresse
AND alle Eingangs- und 08 Boolsches UND
Ausgangsoperanden
AND NOT alle Eingangs- und 10 Negiertes Boolsches UND
Ausgangsoperanden
OR alle Eingangs- und 12 Boolsches ODER
Ausgangsoperanden
OR NOT alle Eingangs- und 14 Negiertes Boolsches ODER
Ausgangsoperanden
XOR alle Eingangs- und 16 Boolsches Exklusiv ODER
Ausgangsoperanden
NOT alle Eingangs- und 18 Invertiert den Wert des
Ausgangsoperanden Akkumulators
SET PLC_MERKER im 20 Setzt Merker
MERKER Ausgangsabbild
RESET PLC_MERKER im 22 Merker ricksetzen
MERKER Ausgangsabbild
SET alle Eingangs- und 24 Setzt Operand auf 1
Ausgangsoperanden
RESET alle Eingangs- und 26 Setzt Operand auf 0
Ausgangsoperanden
MACRO_INF | Beschreibung 28 Operandenfeld:
@) Macroelement
2 Byte fur Identifikation Macro
MACRO_CR |CRC des 30 Operandenfeld:
C vorhergehenden 1. Operand:
Macrofeldes CRC_LO (8 BIt)
2. Operand:
CRC_HI ( 8 Bit)
INFO Infofeld 32 Operandenfeld:
1. Operand:
reserviert frei !
2. Operand:

reserviert frei !
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Ressourcenzuordnung

Element

Out

Anz.
MX

IN/OUT
Processabb.

PLC-Code

Anz.
AWL

AND2

0

LD xiyl
AND x2.y2
ST MXz

ANDS

LD xiyl
AND x2.y2
AND x3.y3
AND x4.y4
AND x5.y5
ST MXz

OR2 .. OR5

Analog AND

XOR 2

Analog AND

NOT

LD x1,y1
NOT
ST MX.z

wWwlw

RS-Flipflop

Output =1

LD x1.yl ( Quelle
S)

S Mz

LD x2.y2 ( Quelle
R)

R M.z

Timer

Output =1

Timer freigeben :
LD xl1.yl
ST PLCT EN.z

Uberwachungsfunktion
en

Output =1

Uberwachungsfunkti
on freigeben:

LD x1.yl

ST uuu EN.z

Halbleiterausgang
Einfach

Output =1

LD x1.yl
ST DO.x y

Halbleiterausgang
Redundant

Output = 2

LD x1.yl
ST DO.x_P
ST DO.x M
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ANHANG Geberkombinationen

Siehe Encodertypen im Installationshandbuch

Fehlerarten SMX100

Siehe Installationshandbuch.
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