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1 SafePLC2

Das Programm ,SafePLC?" ist eine grafikorientierte Software zur Erstellung eines SPS-
basierten Uberwachungsprogramms fur ein SMX-System.

SafeP_C?

Diese Programmiersoftware erlaubt die grafische Aufbereitung von nacheinander
ablaufenden Programmen mittels Funktionsbausteinen sowie die Einstellung von Sensor-,
Stellantrieb- und anderen technischen Funktionen.

Uber dieses Handbuch

Dieses Handbuch erlautert die Grundlagen der SafePLC2. Das Handbuch erklart die
wichtigsten Dialogfenster und zu befolgenden Ablaufe anhand von Praxisbeispielen, die so
aufgebaut sind, dass Sie im Prinzip mit jedem beliebigen Kapitel beginnen kdnnen.
Erfahrungen mit dem Arbeiten mit einer Maus, Dialogfenstern, Auswahlmenis usw. sind von
Vorteil und Sie sollten sich mit den grundlegenden Prinzipien einer speicherprogrammierten
Steuerung auskennen.
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2 Begriffe
SPS

Die deutsche Bezeichnung fiir eine Speicherprogrammierte Steuerung (SPS). Der
Begriff SPS wird ausschlief3lich im SMX-System verwendet.

SafePLC?

Programmiersoftware fir die grafische Aufbereitung von nacheinander ablaufenden
Programmen mittels Funktionsbausteinen sowie die Einstellung von Sensor-, Stellantrieb-
und anderen technischen Funktionen.

SMX

Modulare, ausfallsichere Steuerung mit integrierten technischen Funktionen. Die
Leistung des SMX-Systems héngt von der Benutzerkonfiguration und den damit
verbundenen logischen Verknupfungen ab.

Funktionsbaustein (Funktionsblock)

Baustein in einer SPS-Steuerung, welcher die Programmiersequenz eines SPS-
Programms entweder physisch oder logisch beeinflusst. Ein physischer Funktionsbaustein
(Hardware) ist z.B. ein Taster oder ein Ausgang eines SMX-Bausteins. Ein
Funktionsbaustein ist aber auch die logische Verknipfung (z.B. AND oder OR) von
Eingangs- und Ausgangssignalen innerhalb einer SPS.

Funktionsbausteindiagramm (Funktionsbausteinsprache)

Grafisch orientierte, auf Funktionsbausteinen basierte, beschreibende
Programmiersprache gemaR IEC 1131 fur die Visualisierung von logischen Verknipfungen
von Eingéangen und Ausgangen der Funktionsbausteine einer SPS-Steuerung. Das
Funktionsbausteindiagramm zeigt die Funktionsbausteine und ihre logische Verknipfung in
grafischer Form (engl. Function Block Diagram, FBD).

Eingang / Ausgang

Position an einem Funktionsbaustein, an der eine logische Verknipfung mit anderen
Funktionsbausteinen mdglich ist.

Logische Verkniupfung
Eine bestimmte Verbindung zwischen:
a.) einem Ausgang und einem Eingang eines Funktionsbausteins.
b.) einem Eingang der SPS und einem Eingang eines Funktionsbausteins.
c.) einem Ausgang eines Funktionsbausteins und einem Ausgang der SPS.

Verbinder
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Verbindungspunkt zwischen dem Anfang und dem Ende einer logischen Verknipfung
mit einem Eingang und einem Ausgang eines Funktionsbausteins.

Attribut

Nicht-grafische Funktion eines Funktionsbausteins. Ein Attribut besteht aus einem
Bezeichner und einem Wert.

Routen

Horizontale und vertikale Verbindungen von logischen Verknipfungen in einem
Funktionsbausteindiagramm, damit Schnittpunkte mit Funktionsbausteinen vermieden
werden und logische Verknlipfungen mit identischen Verbindern in einer friihen Phase
zusammengefihrt werden kénnen (entsprechend dem Abstand und dem
Zielfunktionsbaustein).

Signalliste

Signallinien in und aus der SPS in Tabellenform.
Signalzelle

Auswahlbarer Bereich der Signalliste, der kommentiert werden kann.
Eingangssignalliste der SPS

Signallinien in die SPS in Tabellenform. Bei der SafePLC? kdnnen die SPS-Eingange
durch den Benutzer festgelegt werden. Sie haben eine eindeutige Nummer und missen an
die Eingange eines Funktionsbausteins zugewiesen werden.

Ausgangssignalliste der SPS

Signallinien aus der SPS in Tabellenform. Bei der SafePLC? kdnnen die SPS-
Ausgange durch den Benutzer festgelegt werden und besitzen wie die Eingange eine
eindeutige Identifikationsnummer.

Anweisungsliste (AWL)

Assembleréhnliche Programmiersprache, welche in ein zentrales SMX-Modul geladen
werden kann. Die Aufgabe der SafePLC? ist die Erzeugung einer Anweisungsliste aufgrund
definierter Funktionsbausteine sowie deren Attribute und Verbindungen.

Kompilation

Kompilation und Verifizierung des von SafePLC? erstellten
Funktionsbausteindiagramms und der damit verbundenen Parameter.

Funktionsbausteingruppe

Einteilung der Funktionsbausteine nach ihrer Positionierungsfahigkeit im
Funktionsbausteindiagramm (Eingang, Ausgang, Logik).

Funktionsbausteinarten
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Genauere ldentifikation eines Funktionsbausteins innerhalb einer Gruppe (z.B.
.Notaus®).

Mitteilungsfenster

Mehrzeiliges Ausgabefenster, eingebettet in eine Windows-Funktionsleiste. Im
Mitteilungsfenster werden Fehler, Warnungen und Hinweise des Programms an den
Benutzer dargestellt. Das Mitteilungsfenster kann an- oder ausgeschaltet werden.

Konfiguration

Konfiguration ist die allgemeine Bezeichnung fur ein Uberwachungsprogramm und den
damit verbundenen Parametern fur zuléssige Abweichungen bzw. Mindest- und
Hochstwerte. In diesem Zusammenhang sollte darauf hingewiesen werden, dass ein
Uberwachungsprogramm immer mit weiteren Daten einhergeht, auf die sich das Programm
beziehen kann.
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3 Installation

Dieses Kapitel beschreibt die Vorgehensweise bei der Installation und den damit
verbundenen Voraussetzungen.

3.1 Systemvoraussetzungen

Zur Installation des Programms sind die folgenden Systemvoraussetzungen
erforderlich:

Mindestsystemvoraussetzungen:

OS: Windows XP, Windows Vista, Windows 7, Windows 8 oder héher (32 Bit / 64 Bit)
Prozessor: Intel® Pentium® 4 oder AMD Athlon™ Dual Core, 3,0 GHz oder hdher
Speicher: 2 GB

HDD: 500 MB freier Speicherplatz

Empfohlene Systemvoraussetzungen:

Prozessor: Intel® Core™ i3 oder AMD Quad Core, 3,0 GHz oder hoher
Speicher: 4 GB oder mehr

Das Programm verwendet .Net Framework 3.5 und 4.0, aber der Installationsassistent
installiert das Programm auch, wenn die Dateien fehlen. Bei der .Net-Installation kdnnen
lokale Dateien im Komponentenordner oder Dateien aus dem Internet verwendet werden. Ist
keine Internetverbindung moglich, wird das Programm zwar installiert, aber die Installation
von .Net 3.5 und 4.0 muss dann vom Benutzer durchgefiihrt werden.

Der Installationsassistent installiert die VC 2010-Verteilungsdateien.
Der Installationsassistent installiert ebenfalls die folgenden Treiber:
e Matrix-USB-Treiber (Treiber flr Dongle)

e FTDI CDM-Treiber (RS485 - USB) — fir die Verbindung zwischen PC und SPS
zur Ubertragung von Programmen von SafePLC an die SPS-Hardware

3.2 Vorgehen bei der Installation

Administratorenrechte sind nur fir die Installation notwendig. Normale Benutzer
kénnen das installierte Programm verwenden.
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rInstaIIer Language -. [ﬁq
m Please select a language.
| Deutsch v |
| [ O ] [ Cancel ]
é!

Starten Sie die Installation des Programms durch Doppelklick mit der linken Maustaste
auf die Datei ,SetupBBHSafePLC2_X.X.X.XXXX.exe“. Dann erscheint folgendes Fenster:

Durch Ausklappen des Menus kdnnen Sie die Installationssprache auswahlen
(Englisch oder Deutsch).

Hinweis: Dieses Fenster erscheint nur bei der ersten Installation. Die Sprache wird fur
das nachste Mal gespeichert und es erscheint als erstes Fenster das Fenster mit der
Lizenzvereinbarung. Im Fenster der Installationssprache wird nur die Sprache fur die
Installation eingestellt, nicht die Sprache der Benutzeroberflache der SafePLC?.

Nach der Auswahl der Sprache klicken Sie auf ,OK* [OK], um mit der Installation
fortzufahren. Klicken Sie auf ,Abbrechen” [Cancel], wird die Installation abgeschlossen, ohne
das Programm zu installieren. Klicken Sie auf ,OK* [OK], erscheint das nachste Fenster mit

der Lizenzvereinbarung.

|"\

X

B BBH SafePLC2 1.7.1.7898 Installation = |

Lizenzabkommen
Bitte lesen Sie die Lizenzbedingungen durch, bevar Sie mit der Instalation fortfahren. E

Driicken Sie die Bild-nach-unten Taste, um den Rest des Abkommens zu sehen.

BEH Procucts GmbH -
SOFTWARELIZEMZ -VERTRAG
Deutschland

SORGFALTIG LESEN: BEH PRODUCTS GMEH, LIZEMZIERT IHMEM SOFTWARE MUR. UNTER.
DER BEDIMNGUNMG, DASS SIE ALLE IM DIESEM SOFTWARELIZEMZ-VERTRAG ("WERTRAG")
EMTHALTEMEM BESTIMMUMGEM AMMEHMEM.

INDEM SIE DIE "ANMEHMEN"-SCHALTFLACHE AM ENDE DIESES VERTRAGS WAHLEN

OCER INDEM SIE DIE SOFTWARE VOLLSTAMDIG QDER. TEILWEISE KOPIEREN,
INSTALLIEREM, HOCHLADEN, AUFRUFEN ODER BEMUTZEN, ERKLAREN SIE SICH MIT
DIESEM VERTRAG EINVERSTAMNDEN, DADURCH WIRD EIN VERTRAG ZWISCHEM BEH -

Falls Sie alle Bedingungen des Abkommens akzeptieren, kicken Sie auf Annehmen. Sie milssen
die Lizenzvereinbarungen anerkennen, um BBH SafePLC2 1.7.1.7898 installieren zu kénnen.

Annehmen ] [Abbredﬁen
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Um mit der Installation fortfahren zu kdnnen, klicken Sie auf ,Annehmen*® [I| Agree].
Stimmen Sie der Lizenzvereinbarung nicht zu, klicken Sie auf ,Abbrechen® [Cancel]. Die
Installation wird abgeschlossen, ohne das Programm zu installieren.

Nachdem Sie auf ,Annehmen® [| Agree] geklickt haben, erscheint ein Fenster, in dem
Sie den Zielordner auswéahlen kdnnen, in dem das Programm installiert werden soll.

BBH SafePLC2 1.11.?393m-:-

Fielverzeichnis auswahlen u

Wahlen Sie das Verzeichnis aus, in das BEH SafePLC2 1.7, 1.7593 installiert werden
soll,

BEH SafePLC2 1.7.1.7593 wird in das unten angegebene Verzeichnis installiert. Falls Sie in ein
anderes Verzeichnis installieren méchten, kidwen Sie auf Durchsuchen und wahlen Sie ein
anderes Verzeichnis aus. Klicken Sie auf Weiter, um fortzufahren.

Zielverzeichnis

ogram Files ( SfePLC2 1.7,1,7898

Bendtigter Speicher: 201.4MB
Verflgbarer Speicher: 102, 4GB

[ < Zuriick ][ Weiter = ] [Abbred"len ]

Klicken Sie auf ,Weiter* [Next], erscheint ein Fenster, in dem Sie den Startordner fir
den Schnellzugriff auf das BBH SafePLC2-Programm auswahlen kénnen. Es besteht auch
die Moglichkeit, einen Schnellzugriff im Startmeni zu erstellen. Entscheiden Sie sich fir
diese Mdglichkeit, erscheint auf dem Desktop des Computers ein Symbol zum Starten des
Programms.
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BBH 5afePLC2 1.7.1.7898 Installation =

Startmenu-Ordner bestimmen !

Bestimmen Sie einen Startment-Ordner fiir die Programmyerknipfungen.

Wiahlen Sie den Startment-Ordner fir die Programmverknipfungen aus. Falls Sie einen neuen
Ordner erstellen méchten, geben Sie dessen Mamen ein.

BEH'\SafePLC2 1.7.1.7398

010 Editor v3

35 CoDebys |—|
35 Software

AcCcessories

ACD Systems

Acronis

Administrative Tools

Adobe

Advanced SystemCare

AIM Racding Data Power

AlphaCrypt 5

[ | Keine Verkniipfungen erstellen

[ < Zuriick ][ Installieren ] [Abbred1en

Nachdem Sie auf ,Installieren” [Install] geklickt haben, beginnt die Installation.

Erscheint wahrend der Installation ein Windows-Sicherheitshinweis, klicken Sie auf
.Installieren [Instal], um den Matrix-USB-Treiber (Treiber fir den Dongle) und den FTDI

CDM-Treiber (RS485 - USB) — fiir die Verbindung zwischen PC und SPS zur Ubertragung

von Programmen von SafePLC? an die SPS-Hardware — zu installieren.

x

Would you like to install this device software?

Mame: TDi GmbH Technodata-Interware
Publisher: Thesycon Systemsoftware & Consulting Gmb...

Install

[ Always trust software from "Thesycon Systemsoftware _ DOﬂtIHSE"
Consulting Gmb...". =

@J You should only install driver software from publishers you trust. How can I dedide which device software is safe
to install?

Tipp: Klicken Sie wahrend der Installation der USB-Treiber auf ,Nicht nach Windows-

Updates suchen®, um die Installation zu beschleunigen.

Nach Abschluss der Installation erscheint folgendes Fenster:

HB-37480-820-01-04F-DE Programmierhandbuch SafePLC2.docx
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BBH SafePLC2 1.7.1.7898 Instaﬂaﬁ_miﬁf-

Die Installation von BBH SafePLC2
1.7.1.7898 wird abgeschlossen

BEH SafePLCZ2 1.7.1.7898 wurde auf Threm Computer
inztalliert,

Klicken Sie auf Fertig stellen, um den
Installations-Assistenten zu schliefen.

[¥|BBH SafePLC2 1.7.1.7898 ausfuhren:

 Zurtick Fertig stellen Abbrechen

Setzen Sie das Hakchen im Kastchen, kdnnen Sie auswahlen, ob das Programm
sofort oder spater gestartet werden soll. Ist das Hakchen gesetzt, schliefdt sich das
Dialogfenster nach einem Klick auf ,Fertig stellen” [Finish] und das Programm startet.

Wahrend der Installation wird das Desktop-Symbol zum Starten des Programms
erstellt. Mit diesem Symbol kénnen Sie das Programm jederzeit starten. Wurde wéahrend der
Installation ein Schnellzugriff im Startmeni-Ordner angelegt, kann das Programm auch tber
den Schnellzugriff in diesem Ordner gestartet werden.

3.3 Hardlock

Fir die ordnungsgeméaRe Funktion der SafePLC? benétigen Sie einen Hardlock.
Starten Sie das Programm ohne den Hardlock, erscheint die folgende Mitteilung:

Klicken Sie auf ,OK" [OK] und stecken Sie den Hardlock in den USB-Anschluss. Der
Hardlock wird erkannt und alle Funktionen der SafePLC? kénnen genutzt werden. Entfernen
Sie den Hardlock wahrend der Arbeit mit SafePLC?, gehen Funktionen verloren und Sie
kénnen erstellte Programme nicht kompilieren und speichern. Verbinden Sie den Hardlock
wieder mit dem USB-Anschluss, stehen alle Funktionen wieder zur Verfligung.
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3.4 Deinstallation

Zur Deinstallation der SafePLC? kdnnen Sie den Schnellzugriff im Startmenii oder die
Funktion ,Programm deinstallieren® in der Windows-Systemsteuerung verwenden.

Mdochten Sie das Programm erneut installieren und dabei die Installationssprache
andern, missen Sie den Registrierungsschlissel ,Installationssprache® unter der
Verzweigung HKEY_CURRENT_USER\Software\BBH\SafePLC2 |6schen.

3.5 Running Application

Um das Programm zu starten, machen Sie eine doppelklick auf das Desktopicon oder
starten Sie es aus dem Startmenu heraus.

Hinweis: Wenn lhre Setup-Datei nach dem Start der Anwendung als
"Benutzeranmeldung" markiert ist, erscheint "Login-Dialog" und Sie kdnnen das Programm
erst benutzen, nachdem Sie Benutzername und Passwort eingegeben haben.

® Login dialog

veer v [

el
o || concs |
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4 Benutzeroberflache

4.1 Hauptfenster

Neues Dokument - Adminl{Administrator) - SafePLC*
Fenster Filter
. Drucken &, VergraBern
& Gerateschnittstelle S, Verkleinern

Ad I SMX 10 (Master)
v % Sicherheitsfunktion
v nPenphenes ¥ & Logik
~ Eingang & UND Block 7

Bestitigungs

L‘ Bestatigungstaste 1 =1 EXKLUSIV ODER Block
L‘ Bestatigungstaste 2 f FUP FLOP Block
¥ Ausgang 1 Logisch 1 Black

=4 Relais 1 UND Block... (" Relais 1 ) NICHT Block
[ ] ! 21 ODER Block
v !CJ Slaves ==y
© & Eigenschaften

-

¥ =/ Arbeitsblatt Funktionplan A UND Block 1

v [ SMX 10 (Master) - Blatt 1
L‘ Bestatigungstaste 1

L‘ Bestatigungstaste 2
=1 Relais 1 Anzahl Eingangsan... 0 2

& UND Block 1 [ Sonstiges 8
Kommentar

Nachrichtenfenster X 60
50

UND Block 1

SMX 10 (Master) Nicht Kompiliert X:A08Y:308 | 115% © 9

Das Anwendungsfenster ist das Stammfenster der SafePLC?-Anwendung. Das Fenster
kann Uber die Fensterfunktionsflachen in der Gré3e angepasst, minimiert, maximiert oder
geschlossen werden. Es gliedert sich in die folgenden Elemente:

1. Titelleiste mit Symbolleiste fur den Schnellzugriff
2. Startmenu

3. Menubandmeni (Registerkarten mit Gruppen)
4. Browser

5. Steuerung Uber Dokumentregisterkarten mit Planregisterkarten oben und
Blattregisterkarten unten

6. Arbeitsflache

7. Bibliotheksfenster

8. Eigenschaftenfenster
9. Mitteilungsfenster

10. Statusleiste
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4.1.1 Anpassen des Hauptfensters

4.1.1.1 Zurucksetzen des Layouts
Sie kdnnen das Layout der Anwendung auf die Standardeinstellung zuriicksetzen,
indem Sie in der Registerkarte ,Fenster “ auf ,Layout zurticksetzen® klicken. Beachten Sie,
dass mit diesem Befehl das Benutzerlayout geldscht wird und nicht wiederhergestellt werden
kann.

]

LEH Start Filter

] Bibliothek| [ Global suchen

L] Eigenschaften
r
|:| MNachrichtenfenster|| |

4.1.1.2 Andocken
Uber das Andocken kann das Layout der Anwendung personalisiert werden. Jeder
Bereich (auB3er Plane und Blatter) kann aus dem Anwendungsfenster herausgezogen und in
einem anderen Bereich oder einer Registergruppe abgelegt werden.

Neues Dokument - Adminl{Administrator) - SafePLC*

[[] Nachrichtenfenster||_]

Anschlussplan | Verdrahtungsplan  Funktic

- ..
h I SMX 10 (Master) _GmEeSymbode =

v .Peripheries & Master

Eingang A & SMX 1x (Compact)
Ausgang

v . Slaves v & SMX 10
10 ;

SMX 10

v =] Adbeitsblatt Funktionplan
] SMX 10 (Master) - Blatt 1 SMX 10 /N

Eigenschaften SMX 10 /B

SMX 10 /D

©
=
B3
-
15
=

v
=
>
o
=1
E

SMX 10 (Master) - Blatt 1 SMX 10 R/N

SMX 10 R/B

SMX 10 R/D

> &SMXH

Nicht Kempiliert
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rx Anschlussplan V| Srowsel rx Anschlussplan

A I SMX 10 (Master) v I SMX 10 (Master)
v [k Peripheries v Gk Peripheries
Eingang Eingang
Ausgang Ausgang
v Slaves
. v .Slavas
10 10

v ‘_-_]‘ Arbeitsblatt Funktionplan

v [5] Arbeitsblatt Funktionplan
L) sMX 10 (Master) - Blatt 1

2] SM¥ 10 (Master) - Blatt 1

Eigenschaften r x

faster) -

4.1.1.3 Automatisches Ausblenden

Jeder Bereich mit dem Symbol zum automatischen Ausblenden H kann automatisch
in den Hintergrund gesetzt werden. Der Benutzer kann das automatische Ausblenden
ausschalten und den Bereich wieder sichtbar machen, indem nochmals auf das Symbol zum

automatischen Ausblenden ﬂ geklickt wird.

Eigenschaften

SMX 10 (N

4.1.2 Titelleiste

Eis % New Document - Adminl({Administrator) - SafePLC2*

Die Titelleiste im oberen Bereich des Anwendungsfensters enthalt
Anwendungssymbole, Schaltflachen fur den Schnellzugriff und den Anwendungstitel. Die

Schaltflachen fur den Schnellzugriff sind ,Speichern® (Uber die Tastatur mit Strg+S),
,RUckgangig“ - (Strg+Z) und ,Wiederholen “ - (Strg+Y).
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Der Anwendungstitel MNeues Dokument - Adminl{Admimistrator) - SafePLC* besteht aus

dem aktuellen Dokumentennamen, dem aktuell angemeldeten Benutzer und dem
Anwendungsnamen mit einem Sternchen, das angibt, dass mindestens eine nicht
gespeicherte Anderung vorgenommen wurde.

Durch Klicken auf das Anwendungssymbol kann das Kontextmenu des
Anwendungsfensters aufgerufen werden. Das Kontextmeni enthélt die bekannten
Fensterfunktionen.

Restaore

Mowve
Size
—  Minimize
o Maximize

x  Close Alt+F4

Meues Dokument - Admi

Meu Cirl+ N Zuletzt verwendete Dateien
[ offnen Ctr+0
=] )
Speichern Ctrl+S

Speichern als Ctrl+5Shift+5
Drucken Ctrl+P
Export Bibliothek

Benutzer wechseln
Benutzer-Service-Einstellungen
Einstellungen

Hilfe

Uber SafePLC

l‘i Beenden

Uber das Startmenii konnen grundlegende Dokument- und Anwendungsfunktionen

aufgerufen werden, z.B. neues Dokument, Dokument speichern, Drucken,
Benutzerverwaltung, Einstellungen usw.

In der ,Zuletzt verwendete Dokumente“ werden die zuletzt verwendeten Dokumente

angezeigt (letztes zuerst).
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New [Neu]

Erstellt ein neues, leeres Projekt. Wird ein neues Projekt geotffnet, fragt das Programm
den Benutzer, ob die Anderungen am alten Dokument gespeichert werden sollen.

Offnen

Offnet ein bestehendes SafePLC?-Dokument oder ein Dokument mit einer
vollstandigen Bibliothek. Wird ein neues Projekt gedffnet, fragt das Programm den Benutzer,
ob die Anderungen am alten Dokument gespeichert werden sollen.

Speichern

Speichern des Dokuments am ausgewahlten Ort. Bei einem neuen Projekt erscheint
ein Fenster mit erweiterten Speicheroptionen (wie ,Speichern unter®).

Speichern unter

Speichern eines Dokuments und Auswahl von Name, Art und Speicherort des
Dokuments. Enthalt der Ordner ein Dokument mit denselben Parametern, fragt das
Programm den Benutzer, ob das Dokument ersetzt werden soll.

Drucken

Zeigt die Druckoptionen an. Eine Beschreibung der Funktion finden Sie unter ,4.10
Drucken®.

Bibliothek exportieren
Export einer SafePLC?-Bibliothek in eine *.splib-Datei.
Benutzer andern

Mit diesem Befehl kann sich ein Benutzer an- und abmelden. Siehe Kapitel ,4.13
Benutzer andern®.

Diensteinstellungen des Benutzers
Hier kdnnen Benutzer geandert werden.
Einstellungen

Im Einstellungsfenster kbnnen Anwendungseinstellungen geandert werden. Siehe
Kapitel ,4.11 Einstellungen®.

Hilfe
Offnet das SafePLC2-Hilfefenster.
Uber SafePLC

Unter ,Uber SafePLC* werden kurze Informationen zum Windows-System, zur
Anwendungserstellung und Kompilierungsinformationen angezeigt.
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Beenden

Schliel3t das gesamte Programm.

4.1.4 Menibandmeni

Fenster Filter ~ B

[E=

Drucken VergroBern
3 2 aveen ) T -
- ' Gerateschnittstelle Q Verkleinern . 5 -
Benutzemrechte Export Zoom Verschieben | Automatisch  Anordnung Text Titel Nicht
Dialog -~ Q, Gesamtansicht C— - B e
Dokument VergréBern & verschieben Canvas Prifen + Kompilieren

Das Menldbandmenti ist Teil des Hauptfensters und besteht aus mehreren
Registerkarten. Der Benutzer kann im Bandmodus umschalten (minimieren-maximieren),

indem auf die Schaltflache in der oberen rechten Ecke des Menus geklickt wird. Wurde
das Menuband minimiert, muss der Benutzer auf die entsprechende Registerkarte klicken.
Diese 6ffnet sich automatisch und schlief3t sich wieder, wenn nicht mehr darauf geklickt wird.
Der Benutzer kann die Registerkarten auch durch Driicken der Alt-Taste und der im
Menuband angezeigten Quickinfo-Taste aufrufen.

Fenster Filter ~ ®

[1F

@g VergroBern
3 : o E] -
- ' Gerateschnittstelle Q Verkleinern o ~ N
Benutzerrechte Export Zoom Verschieben | Automatisch ~ Anordnung Text Titel Nicht
Dialog + @, Gesamtansicht iaderh il = PP Kompiliert
Dokument VergréBern & verschieben Canvas Prifen + Kompilieren

Danach erscheinen erneut Quickinfo-Tasten neben jeder Funktion im Menibandmend.

Neben dem Umschaltmodus befindet sich die Schaltflache ,Hilfe“ E mit der das
Hilfedialogfenster aufgerufen wird.

4.1.4.1 Start

Fenster Filter
J Drucken &k VergrBern
3 Qo F1 -
R ’ Gerateschnittstelle QQ Verkleinern o 5
Benutzemrechte Export foom Verschieben | Automatisch  Anordnung Text Titel Nicht
Dialog - Qg Gesamtansicht iederh T infii infligen * Ki ili
Dokument VergréBern & verschieben Canvas Prifen + Kompilieren

Dokumentgruppe

Unter ,Benutzerrechte® wird ein Fenster angezeigt, in dem Benutzerrechte festgelegt
werden kénnen.

Unter ,Geréateschnittstelle® wird der Gerate-Dialog angezeigt.
Unter ,Export-Dialog“ wird der Export-Dialog angezeigt.
Unter ,Drucken® wird das Drucker-Meni angezeigt.

Zoomen und schwenken

Uber die Dropdownliste ,Zoom* erhalten Sie Zugriff auf definierte Zoom-Werte.
Uber die Schaltflache ,VergroRern® wird der aktuelle Zoom um 25 % erhoht.

Uber die Schaltflache ,Verkleinern® wird der aktuelle Zoom um 25 % verringert.
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Mit der Schaltflache ,Ganze Seite” kann der Bereich auf die Seitengréfie maximiert
werden.

Mit dem ,Schwenkwerkzeug“ kann im Schwenkmodus umgeschaltet werden. Ist die
Funktion aktiviert, kann der Benutzer den Bereich mit der linken Maustaste oder der mittleren
Maustaste schwenken.

Arbeitsflache

Mit der Umschaltflache ,Automatisch anordnen® kann im Modus fir das automatische
Anordnen umgeschaltet werden. Ist die Funktion aktiviert, werden Elemente automatisch
angeordnet. Nicht alle Plane unterstitzen die automatische Anordnung.

Uber die Schaltflache ,Neu anordnen“ werden Elemente sofort neu angeordnet, diese
Anordnung wird allerdings nicht gespeichert. Nicht alle Plane unterstutzen die automatische
Anordnung.

Mit der Schaltflache ,Text einfligen® kann das Ablegen von Text aktiviert werden. Ist
die Funktion aktiviert, kann der Benutzer durch Klicken der linken Maustaste Text in der
Arbeitsflache ablegen.

Im Dropdown-Menu ,Titel einfiigen® werden die verfugbaren Titel aufgelistet. Durch
einen Klick auf den ausgewahlten Titel wird dieser sofort in allen Blattern des gesamten
Dokuments eingefiigt.

Prifen + Kompilieren

Mit der Schaltflache ,Kompilieren® wird das aktuelle Dokument kompiliert. Nach
erfolgreichem Abschluss der Kompilierung erscheint im Textfeld ,Kompiliert” ein grines
Hakchen. Ansonsten wird ,Nicht kompiliert* mit einem roten Kreuz angezeigt.

v

Nicht Kompiliert
Kompiliert
Priifen + Kompilieren  Priifen + Kompilieren

Mit der Umschaltflache ,Sperren® kénnen Dokumente gesperrt und freigegeben werden. Ist
ein Dokument gesperrt, kann der Benutzer das Dokument nicht bearbeiten. Der Benutzer
kann allerdings Elemente auswahlen und zwischen Planen oder Blattern wechseln.

4.1.4.2 Fenster
[[]& [ Fenster AN@)

| ' [] Bibliothek| ‘ |_] Global suchen : Layout zurticksetzen

| L] Exgenschafteni |[] Funktionale Ausgangstabelle
Browser j|———————— L :

IVL:j 7Nachrichtenfensteir§ |_] Dokumenteigenschaften
Werkzeuge Layout

Uber die entsprechende Umschaltfliche kann der Benutzer Fenster anzeigen oder
verbergen.
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Mit der Umschaltflache ,Browser” kann das Browser-Fenster in der
Benutzeroberflache an- und ausgeschaltet werden.

Mit der Umschaltflache ,Bibliothek“ kann das Bibliotheksfenster in der
Benutzeroberflache an- und ausgeschaltet werden.

Mit der Umschaltflache ,Eigenschaften” kann das Eigenschaftenfenster an- und
ausgeschaltet werden.

Mit der Schaltflache ,Globale suche® kann das Fenster fir die globale Suche
eingeschaltet werden. Weitere Informationen zu dieser Funktion finden Sie in Kapitel 4.9.

Global suchen

suchern..

+ Einstellungen
@ Suchen nach ledem @ Alle Systeme
@ Suche nach Name @ Aktuelle Schema
® Suche nach Kommentar  ® aktuelle Blatt
#® Benutzerdefinierte Schema

M GroB-/Kleinschreibung
M Ganzes Wort

Ergebnisse (Element Id, Element Name, Schema, Bettbezug, Kommentar)

Mit der Schaltflache ,Tabelle der funktionalen Ausgange* wird die folgende Tabelle
angezeigt (siehe Abbildung).

Funktionale Ausgangstabelle

BitID Benutzerdefinierte ID  High Aktiv = Achsnummer  Funktionsbausteine  Kommentz

Mit der Umschaltflache ,Dokumenteigenschaften” wird das Fenster zur
Dokumentenverwaltung angezeigt.

Das Fenster enthalt die Dokument- und Gerateregisterkarten. Die
Dokumentregisterkarte besteht aus:
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- Entwicklername — Name des verantwortlichen Programmierers/Entwicklers.

- Kommentar — Uber dieses Eingabefeld kann beschreibender Text eingegeben
werden. Hier kdnnen beispielsweise Programm- oder Parameteréanderungen wéahrend
der Betriebsdauer des aktuell verwendeten Geréts eingetragen werden.

Die Gerateregisterkarte besteht aus Informationsfeldern und
Verbindungseinstellungen.

- Gerateinformationen — Weitere Informationen zu bearbeiteten Feldern finden Sie in
Kapitel 6. Konfigurationsbericht.

- Verbindungseinstellungen — Weitere Informationen finden Sie in Kapitel 5.7
,Ubertragung des Programms auf das Gerat".

- Berichtseinstellungen — Wahlen Sie das Format (PDF oder Excel) fur den zu
erstellenden Bericht aus.

Dokumenteigenschaften

Dokument ST @EEE(NENE))

Passwort: m

Entwicklername:

Dokument Gerdtegruppe: | SMX E

. Kommentar:

Fenster ,Dokumenteigenschaften”

Mit der Schaltflache ,Layout zurliicksetzen® wird das Layout der Anwendung auf die
Standardeinstellung zuriickgesetzt.
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4.1.4.3 Filter

Start Fenster

B stomversorgu...

M pigital

W High-Low Halb...

M Geber

Filter
Eingang | Geber Logik Anschliisse Title
Text

Sicherheitsfu... | Gruppe

Ausgang

Uber die Filtereinstellungen kann die Lesbarkeit der Arbeitsflache durch das
Ausblenden von gewiinschten Element- und Verbindungstypen gewéhrleistet werden. Es
kann aus zwei Filterkategorien gewahlt werden: Elemente und Verbindung. Jede Gruppe
enthalt mehrere Filter. Wird die Funktion deaktiviert, werden die Filterelemente (oder
Verbindungen) eines bestimmten Filters nicht mehr in der Arbeitsflache angezeigt.

Start Fenster

. Querschlussib...

Filter
Lagik Anschlilsse Title M stromversorgu...
Text

. Relais

H vigital

W Achse

M High-Low Halb...

B Uberwacht

Anschlussplan  Verd

[ECS] Enca... Relais 1
= !

g

B3
k

M Querschlussib...

Start Fenster

Eingang Geber Anschliisse Title . Stromversorgu...

1 Relais

M Digital

W Achse

Gruppe

M High-Low Halb...

. Geber

Anschlussplan  Verc

[ECS] Enco... Relais 1
Inkreme .. (!Dﬁ l
£ -
hchie e
& [E— —_—
SSIADbs..
o =
Halbleiteraus
- 7 et
Logisch 1 Timer1
‘ e 1 F L)
B,

Ausgan Sicherheitsfu... W Querschlussib...
sgang

W Relais

W Oberwacht
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4.1.5 Statusleiste

SMX 12 (Master) | Nicht Kompiliert X:1153 ¥:500 | 105% & |

Die Statusleiste befindet sich im Hauptfenster und enthalt auf der linken Seite den
Namen des Mastergeréts und den Aktionsmodus und auf der rechten Seite die Cursor-
Position in der Arbeitsflache, den Zoomregler fur die Arbeitsflache und das Symbol zum
Andern der GréRe. Das Symbol zum Andern der GroRe gibt an, dass der Benutzer die GréRe
des Hauptfensters andern kann. Der Aktionsmodus zeigt die aktuelle Aktion an, die der
Benutzer in der Arbeitsflache ausfihrt.

4.2 Maus- und Tastaturbefehle

4.2.1 Mausabhangige Aktionen
el inker Mausklick auf einen Funktionsbaustein: Auswahl/Abwahl des entsprechenden
Bausteins

Hinweis: Mehrere Auswahlen kénnen Uber das Halten der Umschalttaste (Hinzufligen
eines Bausteins zur Auswahl) oder der Strg-Taste (Entfernen eines Bausteins aus der
Auswahl) vorgenommen werden.

e Cursor Uber dem Baustein oder der Verknlpfung: Hervorheben des Bausteins oder
der Verknipfung

e Umschalttaste + linke Maustaste auf einem Funktionsbaustein: Hinzufligen eines
Bausteins zur Auswahl

e Strg + linke Maustaste auf einem Funktionsbaustein: Entfernen eines Bausteins aus
der Auswahl

eoEntf-Taste: Loscht die Elemente der aktuellen Auswahl, einschlie3lich deren
Verknipfungen

eRechte Maustaste auf Objekt: Anzeige des Kontextmenus

el inke Maustaste auf Verknipfung: Hervorheben der bestehenden Verbindungsleitung
eScrollen mit dem Mausrad: Durch die Arbeitsflache nach oben/unten scrollen

e Mittlere Maustaste und Maus bewegen: Schwenken der Arbeitsflache

eUmschalttaste + Scrollen mit dem Mausrad: Durch die Arbeitsflache nach links/rechts
scrollen

e Strg + Scrollen mit dem Mausrad: Dynamisches Zoomen in der Arbeitsflache

eLinke Maustaste halten und den Mauszeiger bewegen: Bewegen eines Elements in
der Arbeitsflache

4.2.2 Tastaturbefehle
eStrg + N: Neues Dokument
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e Strg + O: Dokument 6ffnen

eStrg + S: Dokument speichern

e Strg + Umschalttaste + S: Dokument speichern unter
eStrg + P: Drucken

e Strg + R: Zuletzt verwendetes Dokument 6ffnen
eStrg + Z: Ruickgangig

e Strg + A: Alles auswahlen

e Strg + Entf: Loschen

e Strg + C: Kopieren ausgewabhlter Elemente
eStrg + X: Ausschneiden ausgewéhlter Elemente
e Strg + V: Einflgen ausgewahlter Elemente
eEsc: Abbrechen

eRUcktaste: Vorherigen Verbindungspunkt wahrend des Zeichnens einer Verknlpfung
entfernen

e Strg + F: Aufrufen der globalen Suche

e Strg + F: Anzeigen der Suchelemente (nur wenn das Mitteilungsfenster aktiviert ist)
eUmschalttaste + F11: Erstellen eines neuen Blattes

e Strg + Tab-Taste: Umschalten zwischen Planen

oF1: Hilfe zu SafePLC? anzeigen (in den einzelnen Fenstern 6ffnet sich die Hilfe im
entsprechenden Kapitel).
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4.3 Browser

Browser 0O x

hd E SMX 10 (Master)

g n Paripheries

¥ Eingang
£Bestﬁtigungsta5te 1
¥ Ausgang
=1 Relais 1

b r’ Slaves

]
v 4 v Arbeitsblatt Funkticnplan

v ) SMK 10 (Master) - Blatt 1
£Bestétigungstaste 1
=1 Relais 1
B UND Block 1
1 NICHT Block 1
1 Logisch 1 Block 1

Der Browser-Bereich gibt einen Uberblick tiber das gesamte Dokument. Geréte,
Elemente und Funktionsblatter werden als Knoten in einer Baumansicht dargestellt. Der
Bibliothek-Bereich passt seinen Inhalt automatisch an das aktuell im Browser ausgewéhlte
Element an. Jeder Knoten im Browser kann eingeblendet oder ausgeblendet werden. Der
Benutzer kann jeden Knoten entweder Uber einen Doppelklick auf den Knoten oder tber das
Kontextmenl umbenennen. Mehrere Auswahlen sind durch Halten der Strg- oder
Umschalttaste mdglich. Die Auswahl im Browser wird an die Auswahl in der Arbeitsflache
angepasst.

Wourde ein Funktionsplan ausgewahlt und kénnen Eingange, Ausgange oder
Sensorelemente in den Funktionsplan eingefligt werden, sind diese Elemente mit einem
grinen Pfeil gekennzeichnet, der angibt, dass diese Elemente in den Funktionsplan gezogen
und eingeftigt werden kénnen.
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Anschlussplan

hd I SMX 10 (Master)

A n Peripheries

¥ Eingang

E Bestitigungstaste 1 I:
¥  Ausgang

=4 Relais 1

v "‘-_..:I Slaves
o
v __;J.' Arbeitsblatt Funktionplan
v ) SMX 10 (Master) - Blatt 1
=4 Relais 1
& UMD Block 1

A= MICHT Block 1
1 Logisch 1 Block 1

Die Reihenfolge von untergeordneten Elementen innerhalb eines Ubergeordneten

Knotens kann vom Benutzer durch Ziehen und Ablegen an die gewiinschte Stelle geandert

werden.

¥ =] Arbeitsblatt Funktionplan

v [) SMX 10 (Master) - Blatt 1
= Relais 1
& UMD Block 1
| 1 Logisch 1 Block 1 |
Ir NICHT Block 1
L‘ Bestatigungstaste 1

s
L4

L&i Logisch 1 Block 1

4.4 Steuerung Uber Dokumentregisterkarten
Die SafePLC2 verflgt Giber die folgenden Plane:

e Globales Netzwerk
e Lokales Netzwerk
e Anschlussplan

e Schaltplan

e Funktionsplan
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e Gruppen
e SD-Bus-Gruppen

Die Plane und Blatter werden durch einzelne Registerkarten in der
Dokumentregisterkarte dargestellt. Durch die Steuerung Uber die Dokumentregisterkarte
kann der Benutzer zwischen Planen und Blattern umschalten. Planregisterkarten befinden
sich oben im Fenster und Blattregisterkarten befinden sich unten. Bitte beachten Sie, dass
standardmaRig nur die Registerkarten Anschlussplan, Schaltplan und Funktionsplan sichtbar
sind. Die anderen Registerkarten (Netzwerke, Gruppen, SD-Bus-Gruppen) werden nur unter
bestimmten Umstanden angezeigt. Jedes Blatt gehdrt zu einem Gerat. Wird im Browser ein
Slavegerat ausgewabhlt, sind nur die Plane und Blatter dieses Slavegerats sichtbar. Um die
Blatter anderer Gerate anzeigen zu lassen, muss der Benutzer das Gerat im Browser
auswahlen.

Hinweis: Mit dem Tastaturbefehl ,Strg + Tab-Taste* kdnnen Sie zwischen den Planen
umschalten.

[ ]
Anschlussplan Verdrahtungsplan [Funktionsplan

m

“ m »
S eREyVENC R E gl SMX 11-2 (Master) - Blatt 2 SMX 11-2 (Master) - Blatt 2 | +
@ Neues Blatt hinzufiigen
4 Schiebe ruckwarts

& Schiebe vorwarts

2 Laschen Del
Umbenennen

=3 Berechtigungen andern
Auswahl in Bibliotheksfenster ausblenden
Alle Elemente von diesem Typ im Bibliotheksfenster ausblenden

Alle Elemente von diesem Typ im Bibliotheksfenster anzeigen

Blatt-Kontextmenu
Neues Blatt hinzufligen fiigt ein neues Blatt zum aktuellen Plan hinzu.
Nach links verschieben verschiebt das aktuelle Blatt eine Position nach links.

Nach rechts verschieben verschiebt das aktuelle Blatt eine Position nach rechts.
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Loschen loscht das aktuelle Blatt. Dieser Befehl ist nicht verfigbar, wenn nur ein Blatt
vorhanden ist.

Umbenennen benennt das aktuelle Blatt um.

Berechtigungen andern zeigt den Berechtigungsdialog an.

4.4.1 Planarten

Die Plane und Blatter werden durch einzelne Registerkarten in der
Dokumentregisterkarte dargestellt.

4.4.1.1 Anschlussplan

Unter ,Anschlussplan® wird ein vereinfachtes Schema mit ausgewahlten Geraten und
Peripheriegeraten des SMX-Systems angezeigt.

Anschlussplan'| Verdrahtungsplan  Funktionsplan

4 il 4
SMX 12 (Master) - Blatt 1

Ansicht ,Anschlussplan*

Anschlussplan: Werden Funktionsbausteine in das Anschlussdiagramm eingeflgt,
werden die Elemente automatisch mit dem Geréat gekoppelt. Gibt es mehrere Gerate unter
im Anschlussplan, muss der Benutzer Peripheriegerate zu dem entsprechenden Gerat
hinzufiigen. Ansonsten erscheint der Dialog zur Gerateauswahl.
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Gerat auswahlen

Wahlen Sie ein Gerat aus far: Nothalt Schalter 2

I SMX 12 (Master)

! SMX 31 EA (Slave 1)

4.4.1.2 Schaltplan
Unter ,Schaltplan® werden die Zuweisungen der externen Anschliisse in einem SMX-
System an die gewahlten Sensoren und Stellantriebe dargestellt. Bei der Erstellung eines
neues Projekts (Menu > New...) [Menu > Neu] werden hier alle mdglichen Eingdnge und
Ausgéange sowie weitere Sensorschnittstellen (Geber, analoge Sensoren) dargestellt.

Obwohl das automatische Anordnen aktiviert ist, kann es in einigen Fallen passieren,
dass Verknupfungen ungulnstig dargestellt werden. Dies hat allerdings keinen Einfluss auf
die Funktion! Wird der entsprechende Baustein bewegt, wird die Anschlussverdrahtung neu
gezeichnet und erscheint eventuell deutlicher.

Anschlussplan ["Werdrahtungsplan | Funktionsplan

24V

GND
P1 - SMX 12 {Master}
P2 - SMX 12 {Master)

: 4 L aa s 12 34 L1 12 a4
1) 1 w3 1 1) L X1z J Achee 1 ¥ 253 L s

ﬂ SMX 12 (Master)

= _ = o .
Laa Laa

33 28
mm | mmmm |

4 I ]

SMX 12 (Master)

Ansicht ,Schaltplan®
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24 °V: Diese Leitung stellt eine dauerhaft anliegende Spannung
von 24 V dar. Das SMX-Modul erfordert eine
Stromversorgung von 24 V DC.

GND: Diese Leitung stellt die fest installierte Masse dar und ist
ein (relativ) konstantes Potential, das als Referenz fiir
andere gemessene Potentiale dienen kann.

CrossCircuitCheckT1/T2:  Verdrahtung der T1/T2-Impulsschaltungen.

Hinweis: In dieser Ansicht dirfen keine logischen Elemente definiert werden, die
entsprechenden Befehle sind im Funktionsplan verfligbar.

4.4.1.3 Funktionsplan
Im Funktionsbausteindiagramm erfolgt die Verkniipfung zwischen Eingang,
Uberwachung, Ausgang und logischen Bausteinen.

Dies bedeutet, dass die Ausgangsverbinder der Eingangselemente den Eingangsdaten
des Funktionsbausteindiagramms entsprechen. Dementsprechend mussen die
Eingangsverbinder der Ausgangselemente als Ausgangsdaten des
Funktionsbausteindiagramms gesehen werden.

Um ein klar strukturiertes Funktionsbausteindiagramm entwickeln zu kénnen, kénnen
sogenannte Anschliisse definiert werden. Diese stellen eine bestimmte Verbindung zwischen
Eingangs- und Ausgangsverbindern der Funktionsbausteine dar. Ein oder mehrere Merker-
Ausgangsbaustein(e) (Ausgangsklemme) kann/kdnnen fir einen Merker-Einstellbaustein
(Eingangsklemme) festgelegt werden (siehe Kapitel ,Anschllisse®).

Tipp: Verwenden Sie das Kommentarfeld im Eigenschaftenfenster zur Eingabe der
Verbindungspunkte. Diese Informationen vereinfachen die Verwendung von zuséatzlichen
Verbindungspunktausgangen. Dies tragt zur Ubersichtlichkeit beil

4.4.1.4 Gruppen
,Gruppen® enthalt ein Blatt pro Gruppe flr jeden Gruppenbaustein aus dem
Funktionsplan. Diese Funktion ist nach der Erstellung eines Gruppenbausteins im
Funktionsplan verfiigbar. Weitere Informationen zur Erstellung von Gruppen finden Sie im
Kapitel ,10.3.5 Gruppen®.

4.4.1.5 Globales Netzwerk
In der Ubersicht ,Globales Netzwerk® werden alle Netzwerke angezeigt. Es werden
Master-Verbindungen und Verbindungen mit Slaves, Fieldbus- und SD-Bus-Gruppen
angezeigt. Weitere Informationen finden Sie im Kapitel ,10. Netzwerke®.

4.4.1.6 Lokales Netzwerk
Die anderen Netzwerktypen sind gerateabhangig und verfligen Uber eigene Plane, die
fur das entsprechende Gerat angezeigt werden. Dieser Plan heif’t ,Lokales Netzwerk®.

4.4.1.7 SD-Bus-Gruppe
Verwendung eines Gerats, das SD-Bus unterstitzt, und Aktivierung, sodass die SD-
Bus-Gruppen diesem Gerat zugewiesen werden kdnnen. Eine SD-Bus-Gruppe verhalt sich
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wie ein Eingangselement mit zwei Ausgangen (z.B. Lichtschranke). Es ist moglich, bis zu 31
Gruppen an ein Gerat zuzuweisen, das SD-Bus untersttitzt.

4.5 Arbeitsflache

] (C] IJ "an

O)

(@) | (@)

L5 N2 S e ‘w

[= ¢ ] ('!1':1‘
Wi e |

Akl K

Die Arbeitsflache ist das grundlegende Zeichentool. Jedes Blatt wird in einer eigenen
Arbeitsflache dargestellt. Hilfreiche Tipps:

Sie kdnnen die Arbeitsflache durch Driicken der mittleren Maustaste schwenken, auch
wenn der Schwenkmodus nicht aktiviert ist.

Der Zoom kann geadndert werden, indem mit dem Mausrad bei gedriickter Strg-Taste
gescrollt wird.

Der Benutzer kann mit dem Mausrad vertikal durch die Arbeitsflache scrollen.

Der Benutzer kann mit dem Mausrad und gedrickter Umschalttaste horizontal durch
die Arbeitsflache scrollen.

Jede Arbeitsflache speichert seinen eigenen Zoomfaktor.
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Alles auswahlen Ctrl+ A

L._:-él Einfligen

A Verschieben

rr Text einfigen

Arbeitsflachen-Kontextmenu

Mit Alle auswéhlen werden alle Elemente und Verknipfungen in einer Arbeitsflache
ausgewahlt.

Mit Einfigen werden Elemente und Verknipfungen aus der Zwischenablage (wenn
vorhanden) eingefligt.

Mit dem Schwenkwerkzeug kann im Schwenkmodus umgeschaltet werden.

Mit Text einfigen kann Text an der aktuellen Position des Mauszeigers in die

Arbeitsflache eingefuigt werden.

4.6 Bibliotheksfenster

& Groge Symbole|

= Grofe Symbole

o Kleine Symbaole

»

L

w

w

J-|_l- Hilo Halbleiterausgang

m—\: Relais

‘|< Halbleiterausgang

Das Bibliotheksfenster ist das Hauptwerkzeug fiir den Benutzer, mit dem er Elemente
in ein Dokument einfiigen kann. Das Bibliotheksfenster besteht aus aufklappbaren Ordnern.

Jeder Ordner enthalt ein oder mehrere Element(e). Ordner und Elemente werden nach
aktuellem Plan, aktuellem Blatt und aktuell ausgewéahltem Element im Browser oder der
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Arbeitsflache gefiltert. Oben im Fenster befinden sich zwei Symbole, mit denen zwischen der
Ansichtsgro3e der Elemente umgeschaltet werden kann.

Um ein Element in ein Dokument einzufigen, muss der Benutzer das Element vom
Bibliotheksfenster in die Arbeitsflache ziehen und dort ablegen.

Bibliothek 1 x

= GroBe Symbole | = Kleine Symbols

> [EE Master
L/

> o Slave-Gerat
L/

v m Eingang

@ Bestdtigungstaste

@ Turiberwachung

@ Nothalt Schalter

¥ |Lichtvorhang

\ﬁ Endschalter

ﬂ Betriebsartenwahlschalter
% i Sensor Eingangsbaustein

™0 | Start / Reset
\ﬂ Zweihandbetatigung

L
¥ S husgan
F— gang
v
=

I3
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4.7 Eigenschaftenfenster

Eigenschaften
M Turiberwachung 1

4 Eingidnge
Typ [ | 2 Offner
Signal Nr. 1 # SMX 11-2 (Master) - I0.1
Querschlusstest @ Puls 1
Signal Nr. 2 * SMX 11-2 (Master) - 10.2
Querschlusstest O |Puls 2

« Startverhalten
Startart & | Automatisch
Anlauftestung o [

4 Sonstiges
Kommentar Q

“ Name
Name @ Tdraberwachung 1

Typ

Mit dem Eigenschaftenfenster kdnnen die Eigenschaftswerte von Elementen geandert
werden. Der Inhalt des Eigenschaftenfensters wird automatisch aktualisiert und stellt das
aktuell ausgewahlte Element dar. StandardmafRig sind die Eigenschaften in Kategorien

| A
zusammengefasst. Durch Klicken auf die Schaltflache ,Alphabetical® [Nach Alphabet] E
kénnen Eigenschaften alphabetisch sortiert werden. Um diese Einstellung riickgangig zu

[ klicken.

. .
Mit ,Baustein durchsuchen” kann die gewlnschte

Eigenschaft schnell und einfach gefunden werden.

machen, muss der Benutzer auf die Schaltflache ,Nach Kategorien “

Wird der Eigenschaftswert auf den Standardwert eingestellt, erscheint ein weil3es
Symbol neben dem Namen der Eigenschaft. Wird ein Wert eingestellt, der nicht dem
Standardwert entspricht, ist das Symbol schwarz. Nach einem Klick auf dieses Symbol kann
der Benutzer den Wert auf die Standardeinstellung zuriicksetzen.
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Eigenschaften
M Tariberwachung 1

4 Eingdnge
Typ & | 2 Offner
i Cimmal Ao 1 SMX 11-2 (Master) - 10.1

Wert zuriicksetzen
Puls 1

SMX 11-2 (Master) - 10.2

Export Eigenschaft

Exportierte Eigenschaft 16schen

< Puls 2
4 Startverhalten
Startart ] |Automatisch H

In der unteren Leiste des Eigenschaftenfensters werden zusatzliche Informationen
Uber die aktuell ausgewahlte Eigenschaft angezeigt.

4 Skala
Breite * 120 -
Hohe O 60 v
4 MName
MName O Tordberwachung 1

Breite

Der Wert muss graler als oder gleich 60

Im Eigenschaftenfenster kénnen Sie die Eigenschaften eines ausgewahlten Objekts
anzeigen und andern. In diesem Bereich werden je nach Anforderungen einer bestimmten
Eigenschaft verschiedene Bearbeitungsfelder angezeigt. Diese Bearbeitungsfelder umfassen
Eingabefelder, Dropdownlisten und Links zu individuellen Softwaredialogen. Sie 6ffnen das
Eigenschaftenfenster, indem Sie auf die Schaltflache ,Eigenschaften” in der Registerkarte
,Fenster® des Menubands klicken.

Tipp: Das Kommentarfeld kann mehrere Zeilen enthalten. Sie gelangen mit der Enter-
Taste zur néchsten Zeile.
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Eigenschaften

1 Tirdberwachung 1

o-H - <3

4 Eing3nge
Typ 2 Offrner
Signal Nr. 1 ShX 12 (Master) - EO.L

Querschlusstest Fuls1

Signal Mr. 2 SMX 12 (Master) - EQ.2
Querschlusstest Puls 2
Startverhalten
Startart | Automatisch
Starttest [
Sonstiges
Kommentar 4
Skala
Breite
Héhe

MName

60
60

Name Turdberwachung 1

Breite 5
Der Wert muss graler als oder gleich 60

Eigenschaftenfenster.
1. Der Name des ausgewahlten Objekts.
2. Wahlfelder, um die Anordnung der Eigenschaftenliste zu andern:

¢ Nach Kategorien — Auflistung aller Eigenschaften und Eigenschaftswerte
fur das ausgewahlte Objekt nach Kategorie. Sie kbnnen Kategorien
ausblenden, um die Anzahl der angezeigten Eigenschaften zu reduzieren.
Kategorien werden alphabetisch dargestellt.

¢ Alphabetisch — Alle Eigenschaften der ausgewahlten Objekte werden
alphabetisch angeordnet.

3. Suchfeld, um Eigenschaften nach dem eingegebenen Text zu filtern.

4. Schaltflache zum Offnen des Pop-up-Menis ,Advanced options* [Erweiterte
Optionen].

5. Die Beschreibung der ausgewahlten Eigenschaft.
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4.7.1 Menu ,,Erweiterte Optionen*

Uber das Menii ,Erweiterte Optionen* kann der Benutzer eigenschaftenspezifische
Befehle ausfiihren.

Eigenschaften

M Tariberwachung 1

4 Eingdnge
Typ 0 |2 Offner
- Cimmnl Ale 1 SMX 11-2 (Master) - 10.1 |=

Wert zuriicksetzen
Puls 1

SMX 11-2 (Master) -10.2 | =

Export Eigenschaft

Exportierte Eigenschaft 16schen

= Puls 2
4 Startverhalten
Startart ] |Automatisch

Menii ,Erweiterte Optionen®

1. Wert zurticksetzen — Der Benutzer kann die Eigenschaft auf einen
Standardwert zurticksetzen.

2. Eigenschaft exportieren — Der Benutzer kann die Eigenschatft in ein beliebiges
Element exportieren, das in der Hierarchie hdher ist.

Export Eigenschaften X

Wihlen 5Sie ein Element, in das diese Eigenschaft exportiert werden soll.

l SMX 12 (Master)

Dialog ,Eigenschaft exportieren”

3. Exportierte Eigenschaft Idschen — Die exportierte Eigenschaft wird aus dem
Element geltscht.
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Eigenschaften
2 SMX 11-2 (Master)

*CRC Program 4 123839

*Compiler ID 0 1264286305
“ Name

Name O SMX11-2
« Exportierte Eigenschaften Tiiriiberwachung 1=
ional b #* [ SMX 11-2 (Master) -1 | =

Wert zurticksetzen
Export Eigenschaft

Expartierte Eigenschaft l6schen

Exportierte Eigenschaft auf einem Mastergerat

4.7.2 Validierung von Eigenschaften

4.7.2.1 Eingabevalidierung
Die Eingabevalidierung kontrolliert, ob sich ein eingegebener Wert innerhalb des von
der Eigenschaft spezifizierten Bereichs befindet und keine unzulassigen Zeichen enthalt. Ist
der Wert ungultig, wird ein rotes Rechteck um den Editor gezogen.

Eigenschaften
A UND Block 1

4 UND Block
| Anzahl Eingangsanschiisse ¢ 11 2
4 Sonstiges
Kommentar [F]
4 Skala
Breite o 60 v
Hahe o 60 v
4 Name
MName I UNDBleck1

Anzahl Eingangsanschliisse

Der Wert muss graler als oder gleich 2 Und weniger als
oder gleich 10

Wert der Eigenschaft ,Number of Input Connectors” [Anzahl der Eingangsverbinder] liegt nicht
im Bereich
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4.7.2.2 Wertvalidierung
Die Wertvalidierung kontrolliert, ob ein eingegebener Wert die von anderen
Eigenschaften definierten Bedingungen erfullt. Ist der Wert ungtiltig, wird der Hintergrund des
Editors rot.

Eigenschaften * | Eigenschaften
%" Achse A" Achse

“ Gebertyp “ Gebertyp
Gebertyp [ Redundanter Geb: Gebertyp O Redundanter Geb
Prozessgeber ] -- Prozessgeber »] -- 1

4 Messstreckenparameter 4 Messstreckenparameter

Achstyp O | Rotatorisch I Achstyp & |Rotatorisch I
Rotatorisch 2 |U/min I Rotatorisch g |U/min I
Positionsverarbeitung [P Positionsverarbeitung o m

Messldnge 4 500U Messlédnge 4 500U
Hochstgeschwindigkeit * 2000 U/min Haochstgeschwindigkeit + 5U/min
Abschaltschwelle Position o 10U Abschaltschwelle Position o 10U

Abschaltschwelle Geschwindigkeit @ 100 U/min Abschaltschwelle Geschwindigkeit & 100 U/min

Héchstgeschwindigkeit Abschaltschwelle Geschwindigkeit

Der Wert muss groBer als oder gleich 1 U/min Und a Der Wert muss groBer als oder gleich 4 U/min und a

Gewindigkeitsfilter

Gewindigkeitsfilter

Beispiel einer Wertvalidierung. Nach der Anderung der Eigenschaft ,Héchstgeschwindigkeit® in
5 ist die Eigenschaft ,Abschaltschwelle” ungdiltig.
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4.7.2.3 Adaption
Mit der speziellen Validierungsfunktion ,Adaption“ kann ein Eigenschaftswert
ausgewertet werden. Erflillt der Wert die Einschrankungen der Funktion nicht, aktualisiert die
Funktion den Wert und es erscheint ein Mitteilungsfenster mit einer Beschreibung, warum
der Wert ungultig war.

Eigenschaften
D Timer 1

“ Timer
Zugniff ID * |1 - SMX 12 /N (Master)
Verzégerung [l 8ms H
Zeiteinheit O |ms
Verhalten O | Anzugsverzdgert E
4 Sonstiges
Kommentar [w)
4 Skala
Breite o 60 s
Hahe o 60 -
4 Name
Name 0 Timerl

Verzogerung

Der Wert muss gréer als oder gleich 8 ms und weniger als
oder gleich 31999992 ms

Beispiel der Adaption. Nach der Anderungen des Eigenschaftswerts von ,Nerzégerung®in 5
wurde der Wert durch die Adaptionsfunktion ausgewertet und in 8 geéndert.

4.8 Mitteilungsfenster

Nachrichtenfenster

Kompilierung von SMX 10 (Master) erfolgreich durchgefihrt. Assemblercode:

Jf —==--—-- Code fiir SMX 10 (Master) --—----—
/i 13.4.2015 15:30:08

/{ Eingangsurmnfeld: Bestatigungstaste 1
SQH11

LD EQL

ST MX.1

SQC 20620.1

/f Eingangsumfeld: Taraberwachung 1
SQH 3.3

LD ED.2

AND EO.3

ST MX.2

Neben der Ausgabe von Status- und Fehlermeldungen sowie der Anzeige von
Ergebnissen der Auswertung des Funktionsplanes ist das Mitteilungsfenster auch ein
wichtiges Instrument zur Kontrolle von Funktionsbausteindaten innerhalb ihres Kontextes.
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Schnell zu einem Element springen

Durch Klicken auf die farbigen Baustein-IDs im Mitteilungsfenster ist es méglich, zu
einem Element zu springen. Die Arbeitsflache scrollt zur gewtinschten Position und das
Element ist sichtbar.

Suchfeld

Das Suchfeld 6ffnet sich tiber die Tastenkombination Strg+F. Beachten Sie, dass diese
Tastenkombination nur funktioniert, wenn das Mitteilungsfenster aktiv ist. Das Suchfeld kann
auch Uber das Kontextment aufgerufen werden.

Machnchtenfenster

AMND EOQ.3
:é:‘:ﬂ;{l5-2539.1 * Einstellungen
/ Eingangsumfeld: Bestatigungstaste 2

SQH 1.1

LD E0.4

5T MX.3

SQC 20620.1

/¥ Eingangsumfeld: Lichtvorhang 1

S5QH 3.5

LD EQ.9

AMD EQ.10

5T M4

SQC 55539.1

{ Logischer Block: NICHT Block 1

LD MX.4

Uber das Suchfeld kann der Benutzer den kompilierten Code durchsuchen. Um den

=
nachsten Treffer anzeigen zu lassen, klicken Sie auf die Schaltflache ,Suchen® oder
die F3-Taste. Durch Klicken auf ,Einstellungen“ kdnnen zusatzliche Einstellungen ein- oder
ausgeblendet werden. Durch die Auswahl der Kastchen kann der Benutzer die Suchmethode
festlegen.

Kontextmenu im Mitteilungsfenster

Nachrichtenfenster X

-

Kempilierung von SMX 10 (Master) erfolgreich durchgefihrt. Assemblercode: EI

Jf === Code fir SMX 10 (Master) -------—-- &, Suchfeld Cirl+F

¥ 13.4.2015 15:30:08 [§ Kopieren Chrl+

/ Eingangsumfeld: Bestatigungstaste 1 [} Alles auswahlen Cirl+A

SQH11

LD E0.L ¥ Alle lschen

STMX1

SQC 206201 -

Uber ,,Suchfeld“ kann das Suchfeld ein- oder ausgeblendet werden.

Mit ,,Kopieren® kann der ausgewahlte Text in die Zwischenablage kopiert werden und
ist zum Einfugen verflgbar.

Mit ,,Alles auswahlen® wird der gesamte Text ausgewahlt.

Mit ,,Alles 16schen® wird der gesamte Text geldscht.
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4.9 Globale Suche

Global suchen o 4

* Einstellungen

Ergebnisse (Element Id, Element Name, Schema, Bettberug, Kommentar)

Bestitigungstaste 1 Funktionsplan SMX 10 (Master) - Blatt 1

Bestatigungstaste 1 Anschlussplan SMX 10 (Master) - Blatt 1

Bestatigungstaste 1 Verdrahtungsplan SMX 10 (Master)

Bestatigungstaste 2 Funktionsplan SMX 10 (Master) - Blatt 1

Bestatigungstaste 2 Anschlussplan SMX 10 (Master) - Blatt 1

Bestatigungstaste 2 Verdrahtungsplan  SMX 10 (Master)

Bestatigungstaste 2 Anschlussplan SMX 10 (Master) - Blatt 1
Bestatigungstaste 3 Verdrahtungsplan  SMX 10 (Master)

Die globale Suche ist ein wichtiges Suchinstrument. Der im Suchfeld eingegebene Text
wird auf Grundlage der Einstellungen gesucht. Um alle Treffer des gewilinschten Textes

anzeigen zu lassen, klicken Sie auf die Schaltflache ,Alle suchen® [Find All] -
oder driicken Sie Enter.

Sucheinstellungen

Die Sucheinstellungen sind standardmafig ausgeblendet. Klicken Sie auf den

* Settings

.Einstellungen” [Settings] , um die Einstellungen anzuzeigen.

< Einstellungen
@ Suchen nach Jedem @ Alle Systeme
® Suche nach Name @ Aktuelle Schema
® Suche nach Kommentar @ aktuelle Blatt
@ Benutzerdefinierte Schema

M GroB-/Kleinschreibung
M Ganzes Wort

Ergebnisse (Element Id, Element Name, Schema, Bettbezug, Kommentar)
Bestatigungstaste 1 Funktionsplan ShiX 10 (Master) - Blatt 1
Bestatigungstaste 1 Anschlussplan ShiX 10 (Master) - Blatt 1
Bestatigungstaste 1 Verdrahtungsplan SMX 10 (Master)
Bestatigungstaste 2 Funktionsplan ShiX 10 (Master) - Blatt 1
Bestatigungstaste 2 Anschlussplan ShX 10 (Master) - Blatt 1
Bestatigungstaste 2 Verdrahtungsplan SMX 10 (Master)
Bestatigungstaste 3 Anschlussplan ShX 10 (Master) - Blatt 1

Neben den bekannten Einstellungen wie ,Grof3-/Kleinschreibung beachten oder ,Nur
ganzes Wort suchen® kann in der globalen Suche auch nach ID, Name oder Kommentar
gesucht werden. Zuséatzlich kann auch festgelegt werden, aus welchen Planen Ergebnisse
angezeigt werden sollen.
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Schnell zu einem Element springen

Klicken Sie auf die Baustein-ID, springt das Programm sofort zu diesem Baustein.

4.10 Drucken

Neues Dokument - Admin1(Administrator) - SafePLC*

Druckvorschau

‘j , Microsoft Office Document Imaﬂ Kopien |1 1SOA4 H A A% [ Anschlussplan|
WP Read i 210.00mm x 257.00mm I8 Verdrahtt i
Drucken i . Seiten e B % u erdrahtungsplan| -
Druckereigenschaften D 3 | [N Funktionsplan[ schlieBen
Drucken Seite Tom|| e Aok

SMX 10 (Master) | Nicht Kompiliert

Uber ,Drucken® kdnnen erstellte Plane ausgedruckt werden. Es ist méglich, den
Drucker auszuwahlen und die Druckereigenschaften einzustellen. Sie kénnen einstellen, wie
viele Exemplare und welche Seiten gedruckt werden sollen.

Menlgruppe ,Seiteneinrichtung®:

Es ist moglich, die Seitengrél3e, Ausrichtung (Quer- oder Hochformat), Seitenrander
(links, rechts, oben, unten) und das Raster auf dem Ausdruck tUber die Schaltflache ,Print
Grid“ [Raster drucken] ein- oder auszuschalten.

Menlgruppe ,Zoomen*:

VergrdRern — VergroRern des Inhalts im Vorschaufenster (+10 %).
Verkleinern — Verkleinern des Inhalts im Vorschaufenster (-10 %).
OriginalgroRRe — Einstellen der GréRRe des Inhalts auf 100 %.
Seitenbreite — Anzeigen der Seite in voller Breite.

Ganze Seite — Anzeigen der ganzen Seite im Vorschaufenster.

Zwei Seiten — Anzeigen von zwei Seiten gleichzeitig.
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Menugruppe ,Planauswahl®:

Umschaltflache Anschlussplan — Einstellung, ob der Anschlussplan gedruckt wird
oder nicht.

Schaltplan — Einstellung, ob der Schaltplan gedruckt wird oder nicht.
Funktionsplan — Einstellung, ob der Funktionsplan gedruckt wird oder nicht.

Druckvorschau schlielRen — Fenster fur die Druckvorschau schlief3en.

Um einen Plan aus einem Dokument zu drucken:

1. Klicken Sie unter ,Start“ auf ,Drucken“(oder wahlen Sie den Druckbefehl in
der Symbolleiste fur den Schnellzugriff oder mit der Tastenkombination
Strg+P aus).

2. Kontrollieren Sie vor dem Drucken die Druckvorschau der Anschluss-,
Schalt- bzw. Funktionspléane.

3. Wahlen Sie den Drucker aus der Liste der einsatzbereiten Drucker.
4. Stellen Sie die Anzahl der Exemplare und Seiten ein.

5. Wahlen Sie die Eigenschaften der Seiteneinrichtung, wie z.B. Seitengroi3e,
Ausrichtung und Seitenrander. AuRerdem kdnnen Sie das Raster auf dem
Ausdruck ein- oder ausschalten.

6. Unter ,Seiteneinrichtung“ kénnen Sie die Seitengréf3e, Ausrichtung und
Seitenrander wéhlen. Au3erdem kénnen Sie das Raster auf dem Ausdruck
ein- oder ausschalten. Fir weitere Druckereigenschaften klicken Sie auf
,Druckereigenschaften®.

5

7. Klicken Sie auf die Schaltflache ,Drucken* %t Mochten Sie einen Plan

Close Print

bearbeiten oder weiter arbeiten, schlieRen Sie die Druckvorschau' Peview

Unter ,Zoomen“ kdnnen Sie die GrofRRe fur die Druckvorschau einstellen.
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4.11 Einstellungen

e Einstellungen

Sprache: | German [Germany)

Benutzer Pfad

Thema: | Office 2010 Black

Bibliothek
Speicher das Kompilierungsergebnis in Logdatei

Speicher die Konfiguration in Bindrdatei
Ungltige Canvas Elemente werden rot hervorgehoben

Auto—WiederherstelIen Informationen speichern alle 3 : Minuten

Das Einstellungsfenster ermdéglicht es dem Benutzer, die Anwendungseinstellungen zu
andern. Um die Kategorie zu wechseln, muss man auf die gewiinschte Registerkarte auf der
linken Seite des Programms klicken.

Allgemeines: Sprachauswabhl, Motiv und Check-on oder Off méglich, um die
Kompilierungsausgabe zur Protokolldatei zu speichern und die Konfiguration in Bindrdateien
zu speichern, "Hervorhebung von ungtiltigen Elementen in Leinwand mit roter Farbe", um die
Validierung in Canvas zu aktivieren. Und Einstellung Auto-Recovery-Funktion.

Benutzerpfade: Ziel von Gruppen und Auto-Recovery-Ordner speichern

e Einstellungen

Allgemein Gruppe:

| CiUsers\eperjesippData\Local\BBH\SafePLC2\UserGroups

Auto-Wiederherstellen Crdner:
Bibliothek .
| Cih\Users\eperjesitippDatatLocal\BBH\SafePLC2\Temp\AutoRecoveryTemp

HB-37480-820-01-04F-DE Programmierhandbuch SafePLC2.docx 46/275



SafePLC? Programmierhandbuch

Bibliothek: Pfadeinstellung der Bibliothek * .splib-Datei. Es ist auch mdglich, die
Gerategruppe einzustellen.

Hinweis: Eine Gerategruppenanderung erfordert einen Neustart der Anwendung, bitte
dies zu bericksichtigen.

4.11.1 Auto-Recovery function

SafePLC? verfligt Uber eine integrierte Auto-Recovery-Funktion. Diese Funktion
speichert den Dokumentenprozess der gedffneten Datei in einem benutzerdefinierbaren
festen Intervall (1 bis 60 Minuten). Die Dateien kdnnen wiederhergestellt werden, wenn das
Programm unerwartet schlief3t, z. B. wahrend eines Stromausfalls oder eines unerwarteten
Absturzes. Diese SafePLC?-Funktion speichert den Dokumentenvorgang im temporéaren
Dateiverzeichnis, dessen Pfad auf der Registerkarte Benutzerpfade steht. Neustart von
SafePLC? Das Abstiirzen erméglicht es dem Benutzer, die automatische Wiederherstellung
zu speichern, zu l6schen oder zu Gbergehen, um die Auswahl beim nachsten Start der
SafePLC? zu treffen. Es werden aber keine Daten gesichert,wenn die SafePLC? normal
geschlossen wird.

Auto-Wiederherstellen

Folgende Dateien wurden wiederhergestellt:

Mew Document_r_2ba9c849-Te7d.spl2
Mittwaoch, 10. Juni 2015
Mew Document_r_2ba9c849-Te75spl2
Mittwoch, 10. Juni 2015

Mew Document_r_2ba9c849-Te78.5pl2

Mittwoch, 10. Juni 2015

Datei 6ffnen - Dies ermdglicht es, den Prozess mit der ausgewéhlten
Wiederherstellungsdatei fortzusetzen. Andere gespeicherte Wiederherstellungsdateien
bleiben beim nachsten Neustart von SafePLC? erhalten.

Datei I6schen - Wiederherstellungsdatei I6schen und Programm mit leerem Dokument
fortfahren. Wenn nur eine Wiederherstellungsdatei vorhanden ist, ist eine nachste Auswahl
nicht erforderlich.

Skip - Uberspringt die Wiederherstellungsauswahl und setzt das Programm mit leerem
Dokument fort. Wiederherstellungsauswahl halt Dateien zum néchsten Start vor.

HB-37480-820-01-04F-DE Programmierhandbuch SafePLC2.docx 47/275



SafePLC? Programmierhandbuch

4.12 Informationen zum Programm
@ Uber SafePLC2:

Version:
Build:
Bibliothek Version:
Document Version:

SV BEGEN G E Mittwoch, 19. April 2017
GEGELESUSE M Microsoft Windows NT 6.1.76(

Copyright (c) by:
BBH Products GmbH, Weiden (Germany)

Unter ,Uber SafePLC* werden kurze Informationen zum Windows-System, zur
Anwendungserstellung und Kompilierungsinformationen angezeigt. Darunter werden
typischerweise Vertriebsinformationen und die Internetadresse angegeben.

4.13 Benutzerrechtefenster

Im Fenster ,Benutzerrechte® kann der Administrator die Benutzerrechte fir jedes
Objekt in einem Plan andern. Das Programm arbeitet mit drei spezifischen Rechten, die fur
jedes Objekt gelten:

1. Mit der Leseberechtigung kénnen die Eigenschaften eines Objekts gelesen
werden.

2. Mit der Schreibberechtigung kénnen die Eigenschaften eines Objekts geandert
werden.

3. Mit der Verlinkungsberechtigung kann ein Objekt mit anderen Objekten verlinkt
werden.

Dieses Fenster ist nur fir Administratoren zugéanglich. Das Fenster ¢ffnet sich nach
einem Klick auf die Schaltflache ,Benutzerrechte” unter ,Start“. Das Fenster besteht aus den
Registerkarten ,Benutzer und ,Gruppen®.

4.13.1 Registerkarte ,,Benutzer”
Unter der Registerkarte ,Benutzer” [User] kann der Administrator die Berechtigungen
fur die anderen Benutzer &ndern.
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«! User Rights Dialog

Groups
Admin1 Name Read Write Link
Administrator
Programmer1 4 I SMX10 (Master)
P
Ur;c;gr:ammer 4 .Peripherals
User 4  Input
" Confirm Button (ID=4)
Output 2
1 .Slave
4 é} Functional Sheets
4[] SMX10 (Master) - Sheet 1
=1 EXCLUSIVE OR Block (ID=1)
& AND Block (ID=2)
&} FLIP FLOP Block (ID=3)
" Confirm Button (ID=4)

Registerkarte ,Benutzer®im Benutzerrechtefenster.

1. Liste von Benutzern mit dem Namen der Benutzergruppe, zu der sie gehdéren
(z.B. Administrator). Jeder Benutzer verflgt Uber standardmafige
Berechtigungen, sofern nicht aufgehoben, die er von der Benutzergruppe
Ubernimmt.

2. Liste der Elemente sowie die Berechtigungen des momentan ausgewahlten
Benutzers.

Hinweis: Sie kénnen die Berechtigung fiir jeden Baustein oder jede Gruppe einzeln
andern, indem Sie mit der rechten Maustaste darauf klicken und die Option ,Berechtigung
andern“ wahlen.

4.13.2 Registerkarte ,,Gruppen

@} Benutzemrechte verwalten
Benutzer Gruppen

MNarme Lesen Schreiben WVerbinden

|Admini5trator |

Pragrammer

User

Registerkarte ,Gruppen” im Benutzerrechtefenster.
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Mit der Registerkarte ,Gruppen® kann der Administrator die Standardberechtigungen
von einzelnen Benutzergruppen andern.

5 Ablauf

Das Programm SafePLC? ist eine grafikorientierte Software zur Erstellung eines SPS-
basierten Uberwachungsprogramms fur ein SMX-System. Mit dem Gerét ist die zuverlassige
Uberwachung von Antriebsmotoren mdglich. Der nachfolgend beschriebene Ablauf hat sich
fur die Programmierung von SMX-Geréten als am erfolgreichsten herausgestellt, ist aber
nicht zwingend vorgeschrieben.

Allgemeiner Hinweis:

Das Programm erfordert die Schreibe- und Leseberechtigung des Benutzers, der an
dem PC angemeldet ist, welcher fur die Programmierung verwendet wird. Fehlende
Zugriffsrechte kdnnen zu unerwiinschten Auswirkungen bei der Fehlerbehebung im
Funktionsplan oder zu Problemen bei der Speicherung von Logikpl&nen in Verzeichnissen
mit eingeschrankten Rechten fuhren.

5.1 Allgemeiner Arbeitsablauf

Ziehen Sie ein Symbol aus der Bibliothek oder einer Menuoption in die Arbeitsflache,
um es in den ausgewahlten Plan einzuftgen. Ist dies moéglich, fligt das Element automatisch
einen Baustein in der Arbeitsflache hinzu. Die vorgeschlagenen Arbeitsschritte entsprechen
den Uberlegungen, die bei der Planung einer sicherheitsrelevanten Uberwachung einer
Antriebsachse angestellt werden sollten.

,Drag & Drop*“

Bibliothek

& GroBe Symbole| = Kleine Symbole

e Q— Master
[

A Q— SMX 1x (Compact)
e

» 1%k smx1o
| —

> (%R ovx 1t
| -

» %k smx 112
[ —

v ﬂ— SMX 12
| B

=
! SMX 12

SMX 12 /N

SMK 12 /B

SMX 12 /D

Einen Baustein oder ein Gerat fligen Sie am einfachsten Uber ,Drag & Drop* hinzu. Die
Grundschritte sind dabei:
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e Bewegen Sie den Zeiger auf das Objekt.

e Driucken und halten Sie die Maustaste oder die Taste des Zeigegerats, um das
Objekt zu ,greifen”. Mit der Esc-Taste wird dies wieder riickgéangig gemacht.

e ,Ziehen" Sie das Objekt mit dem Zeiger an die gewiinschte Stelle.

e Sie kdnnen das Objekt durch Loslassen der Taste ,ablegen®.

Zur Erstellung einer Anwendung gehen Sie wie folgt vor:

1. Auswahl der zu programmierenden Gerateart:

Nach dem Start von SafePLC? oder der Erstellung eines neuen Logikplans erscheint

eine leere Arbeitsflache. Alle verfigbaren Gerate sind in der Bibliothek. Wird auf das

entsprechende Modul geklickt, werden im Beschreibungsfenster eine Modulvorschau und
u.a. folgende Daten angezeigt: Programmierschnittstelle, digitale E/A, Ausgange, Eingange

usw. Das gewlinschte Modul kann tber ,Drag &Drop* hinzugefligt werden.

Beschreibung

[ &0 ]
| R )
ki ]

iR EEre

SMIX 12-2 . SMX 12-2 /N

Erweiterbar Basismodul mit sicherer Antr . SMK12-278
fiir die Verwendung von vier entspreche
. SMX12-2/D

Data:
4 Encoderschnittstellen . SMKX12-2 A

14 pigital YO's . SMIX 12-2 AN

2 1m ulsausgange
: . SMX 12-2 AJB
2 Relais-Ausgange

2 LOWSIDE / 2 HIGHSIDE . MK 12-2 AD

> |Lﬂh7 SMX Lix (Madular) v

Beschreibung der Geratevorschau

Um mit dem Ablauf fortzufahren, muss ein Geréat zum Hinzufligen ausgewahlit werden.

Ein Slavegerat hinzuflgen:
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Wurde ein Mastergerat im Anschlussplan hinzugefugt, muss im Browserbaum ein
Slavegerat ausgewahlt werden, um ein sekundéares Gerat hinzuzufiigen. Ansonsten wird das
Mastergerét ersetzt. Das Programm zeigt vor dem Ersetzen eine Warnmeldung an.

Browser 0O x

b E SMX 10 (Master)

hd n Peripheries

Eingang
Ausgang

A [.“ Slaves
1

¥ =/ Arbeitsblatt Funktionplan
2] sMx 10 (Master) - Blatt 1

Hinweis: Aufgrund der verbundenen Ressourcen und deren Verwaltung in der
Programmierumgebung wird die Anderung der Ausriistungsart zu einem spéateren Zeitpunkt
nicht empfohlen.

Das folgende Eigenschaftenfenster kann fir die Zuweisung eines Namens und die
Auswahl des Parameters ,Zyklusdauer® flr jeden Eingabecluster verwendet werden.

Bei der Einstellung ,Zyklusdauer” kann zwischen 16 ms, 24 ms und 32 ms gewahlt
werden.

Eigenschaften

.. SMX 100-2 (Master)

“ Gerat
Moduladresse Qo0
Zykluszeit ] !
Anz.Analogeingange g o0
P-schaltend o &
“ Ausgangs Test Typ
von IQQO0.1 bis IQQO.6 O | Dynamisch
von [QQO0.7 bis IQQ0.10 O | Dynamisch
von [QQ0.11 bis 1QQ0.16 @ | Dynamisch
von IQQ0.17 bis IQQ0.20 T | Dynamisch
4 Sonstiges
Kommentar )
“ *Program Info
*Configuration CRC g o
*Program CRC Qo
*Compiler ID 0 1264286305
“ Name
Name O SMX100-2

Eigenschaftenfenster des Gerats
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2. Festlegung der Peripheriegerate im Anschlussplan

Unter ,Terminal scheme® [Anschlussplan] wird ein vereinfachtes Schema mit
ausgewahlten Geraten, Gebern, Eingédngen und Ausgéngen des SMX-Systems angezeigt.
Die erforderlichen Module werden nach dem Einfiigen automatisch verlinkt.

Der folgende Ablauf wird empfohlen:

e Wahlen Sie die entsprechende Art der Peripheriegeréte im Browserbaum
aus.

e Wahlen Sie ein Modul aus der Bibliothek.

e Bei Modulen mit der Uberwachung von Geschwindigkeit und Position ist die
Definition von Gebern und deren Parametern notwendig.

Hinweis: Ein rotes Symbol weist auf eine fehlende Einstellung hin.

el & 4]

N EET

ﬂ'r. SNl ewie

Bestétigungsschaltflache mit fehlender Einstellung (rot)

Bei einem Modul mit analoger Verarbeitung missen die Schnittstellen eingestellt
werden.

Die Auswahl von Eingang und Peripheriemodulen (Bestatigungstaste, Tlrsteuerung,
Notaus, Lichtschranke usw.) erfolgt Gber die Bibliothek ,Eingangselemente®.
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Bibliothek

= Kleine Symbole

&= Grofie Symbole

hd h-— Eingang

(@) |Bestdtigungstaste
o F‘,. Turdberwachung

e B
(@ |MNothalt Schalter

E‘ Lichtvorhang

'E Endschalter
ﬁ Betrichsartenwahlschalter

LI ':Sensor Eingangsbaustsin

w1 | Start / Recet
‘ﬁ Zweihandbetitigung

Fugen Sie die erforderlichen Ausgangsmodule (Halbleiter, Relais usw.) gleichermal3en
hinzu.

Der Schaltplan stellt die Verbindungen zu Sensoren und Stellantrieben des SMX-
Systems mit angezeigten Verbindern dar. Nach der Auswahl der erforderlichen
Peripheriegerate werden diese miteinander verbunden.

Hinweis: Das Programm verbindet den ersten und letzten Steuerpunkt mit dem
dazugehorigen Funktionsbausteinverbinder. Der Eingangs- und Ausgangsverbinder gilt
dabei nicht als Steuerpunkt und muss darum nicht angegeben werden.

3. Definition von Peripheriegeraten im Funktionsplan

Der Funktionsplan zeigt die Logikmodule und ihre Verbindungen untereinander.
Peripheriegerate, die noch nicht in einen Funktionsplan eingefligt wurden, sind mit einem
grinen Pfeil gekennzeichnet, der angibt, dass diese Elemente in den Funktionsplan gezogen
und eingeftigt werden kénnen.
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Browser

A . SMX 11-2 (Master)
i nPeripheries

¥ Eingang

.L- Bestdtigungstaste 2

Bestatigungstaste 1 m l

._L_.': Tariberwachung 1

»  Ausgang

» (_:JII Arbeitsblatt Funkticnplan
Einflgen des Eingangsbausteins

4. Definition von Uberwachungsfunktionen und Logikmodulen im
Funktionsplan

Der Funktionsplan zeigt die Logikmodule und ihre Verbindungen untereinander.

Programmierung des Funktionsplans durch:

e Logik- und Verarbeitungselemente.
e Timer, Flipflops (auslosende Elemente) und Anschlussbausteine.

e Uberwachungsmodule fiir die Antriebstiberwachung (dies ist nur maoglich,
wenn die entsprechenden Sensoren definiert wurden).

Nach der Auswahl der erforderlichen Module werden diese miteinander verbunden.

= !d‘ . \m
Dazu ziehen Sie den Mauszeiger Uber einen ,Startverbinder®. Klicken Sie

mit der linken Maustaste auf den Startverbinder. Mit einem Doppelklick wird dieser mit einem
LZielverbinder* verbunden. Weitere Informationen finden Sie im Kapitel ,Schaltung®.
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Informationsfenster

v/

5. Kompilierung des Uberwachungsprogramms

Nach Abschluss der Programmierung wird der Funktionsplan kompiliert und in ein
maschinell lesbares Format umgewandelt.
Dieser Ablauf besteht aus den folgenden Schritten:

Prufung auf offene Verbinder im Logikplan
e Prifung der Grenzbedingungen fir die Uberwachungsfunktionen

e Prifung der richtigen Verteilung der Impulsnummern tber die
Kreuzschaltungen

e Erstellung eines ubertragbaren OP-Programmiercodes fur das SMX-Modul

6. Programmubertagung an Basis-SMX durch Klicken auf die

Gerateschnittstelle

Nachdem das Dialogfenster der Gerateschnittstelle getffnet wurde, kompiliert die
Software das Programm automatisch. Der Ablauf der Programmubertagung besteht
aus:

Einstellung des COM-Ausgangs

e Ubertragung des maschinellen Programms

e Test des Programms im SMX-Modul

e Deaktivierung des Logikplans nach der Freigabe

e Erstellung des Konfigurationsberichts und Validierung der Konfiguration

5.2 Hinzuflugen von Eingangsbausteinen

Die Eingangselemente erstellen die digitale Verbindung zwischen einem oder
mehreren angeschlossenen Sensoren bzw. weiteren nachgeordneten Schaltgeraten im
SMX-System. Jedes Eingangselement, aul3er der Auswahlschalter der Betriebsart, stellt ein
logisches Ausgangssignal ,0“ oder ,1“ fUr die weitere Verarbeitung in der SPS bereit.

Die Eingangselemente werden automatisch im Anschlussplan oder Schaltplan
hinzugefiigt und bearbeitet. Im Anschlussplan werden die Eingangsbausteine aus dem
Browser eingefigt.

Die Ressourcensteuerung der Funktionsbausteinelemente des SMX-Systems verwaltet
die verfugbaren Elemente, deren Anzahl beschrankt sein kann.
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Sind keine weiteren Elemente bei der Programmierung des Anschlussplans verfligbar,
stehen keine Bausteine zum Hinzufligen der entsprechenden Module oder
Funktionsbausteine zur Verfigung. Die verfigbaren Bausteine werden in der Bibliothek
angezeigt. Diese Ressourcen kénnen wieder freigegeben werden, indem die
entsprechenden Funktionsbausteine geléscht werden. Zum Ldschen eines Bausteins wahlen
Sie den Baustein aus dem Browser oder der Arbeitsflache aus. Klicken Sie mit der rechten
Maustaste darauf und wahlen Sie ,Loschen® oder driicken Sie ,Entf*.

5.3 Einfigen von Ausgangselementen

Die Ausgangselemente erstellen die digitale Verbindung zwischen einem oder
mehreren externen Schaltkreisen im SMX-System. Dieses Element des Logikplans hat
direkten Einfluss auf den zu tGberwachenden Antrieb. Des Weiteren kann festgelegt werden,
wie externe Schaltgerate Uberwacht werden sollen. Jedes Ausgangselement wird von einem
logischen Eingangssignal ,0“ oder ,1“ Giber den Funktionsplan angesteuert.

Die Ausgangselemente werden im Anschlussplan oder Schaltplan hinzugefiigt. Die
Ausgangselemente werden im Funktionsplan bearbeitet. Die Ausgangsbausteine werden im
Anschlussplan aus dem Browser gezogen und abgelegt.

Durch die automatische Uberwachung der Ressourcen der Funktionsbausteinelemente
des SMX-Moduls werden nur die verfligbaren Elemente im Programm aktiviert. Sind keine
Ressourcen fiir das Uberwachungsprogramm im SMX-Modul verfiigbar, sind die Befehle fur
das Einfligen der entsprechenden Komponenten oder Funktionsbausteine deaktiviert (die
Bibliotheksfunktionen sind nicht verflgbar). Dies ist beispielsweise der Fall, wenn alle
digitalen Ausgange des SMX-Moduls belegt sind. Diese Ressourcen kénnen wieder
freigegeben werden, indem die entsprechenden Funktionsbausteine geléscht werden.

5.4 Die Logikmodule

Diese Module bilden die Grundlage fir die Erstellung eines Programms fir die
Sicherheitsanwendung. Sie ermoglichen die logische Verbindung der Eingange mit
Uberwachungsfunktionen mit den Ausgangen. Das Einfligen von Logikmodulen ist nur in der
Ansicht ,Funktionsplan® moglich, ansonsten sind die entsprechenden Menlibefehle
deaktiviert. Dies ist der Fall, wenn die Ressourcen fir ein Modul bereits erschopft sind, z.B.
nachdem alle Timer-Module eingefligt wurden.

Eine Beschreibung der Logikmodule finden Sie im Kapitel ,Logische Funktionen®.

5.5 Schaltung

MICHT Blo._.

UMD Block._.

a 1

Die Zuweisungen im Funktionsplan werden durch die
Verlinkung der Eingangs- und Ausgangsverbinder der funktionalen Module erreicht. Ein
Ausgang eines Moduls kann wenn nétig mehrfach mit Eingangen anderer Module verbunden
werden, aber ein Eingang darf nur einmal zugewiesen werden. Daruber hinaus kénnen
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bestimmte Modulgruppen aus technischen Griinden nicht untereinander verbunden werden.
Bei einer unglltigen Verbindung zeigt das Programm eine entsprechende Warnung an.

Es kdnnen nur rechteckige Steuerpunkte erstellt werden, d.h. die Verbindungslinien
verlaufen immer haorizontal oder vertikal.

Erstellung der Verbindung:

1. Dricken Sie die linke Maustaste, um einen Startverbinder auszuwéhlen.

2. Der Benutzer kann die Wurzel und Haltepunkte durch Klicken in den freien
Bereich definieren.

3. Mit einem zweiten Klick wird der Zielverbinder ausgewahlt.

4. Wurde das automatische Anordnen aktiviert, werden Verbindung und Baustein
automatisch angeordnet.

MICHT Blo.. MICHT Blo.. MICHT Blo...
= 1. = '1. | -] '1.
|_|_ |
UMD Block.-. ! UMD Block... UMD Block...
- L =
= a1 f#x][ ]

Hinweis: Verbindungen kénnen nur mit der Maus gewahlt und mit der Entf-Taste
geldscht werden.

Tipp: Sollen alle Verbindungen eines Moduls geléscht werden, kann der
entsprechende Funktionsbaustein geléscht werden. Die verbundenen Anschliisse werden in
diesem Fall automatisch geléscht.

Das Programm erstellt automatisch eine neue Verbindung im Anschluss- oder
Schaltplan. Das Programm zeichnet die Verbindung durch Einfligen von zusatzlichen
Steuerpunkten (Haltepunkten) auf Grundlage eines Bisektionsalgorithmus.

Die graphische Darstellung kann angepasst werden und die allgemeine Darstellung
kann durch Bewegen der Funktionsbausteine optimiert werden (wenn das automatische
Anordnen deaktiviert wurde). In komplexen Diagrammen kann es vorkommen, dass eine
Verbindungslinie einen Funktionsbaustein kreuzt. Dies hat keine Auswirkung auf die interne
Funktion der Verbindung.

Hinweis: Nicht in allen Planen wird die Verbindung automatisch erstellt.

Das Zeichnen von benutzerdefinierten Verbindungslinien wird ebenfalls unterstitzt.
Diese bleiben bestehen, bis die Verschiebung eines verbundenen Funktionsbausteins die
Neuberechnung der Steuerpunkte erzwingt (siehe die Schaltflache ,Anordnen®).

Segment hinzufiigen
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Um ein Segment zur Verbindungslinie hinzuzuftigen, driicken Sie die rechte
Maustaste und wahlen Sie ,Add segment” [Segment hinzufligen].

UMD Block_..

Bestatigungs

ol
)
=

Knotenpunkt hinzufigen

@d Verzweigung hinzufiigen

=) Léschen Del
a2

Um einen Knotenpunkt hinzuzuftigen, klicken Sie zwei Mal auf die Verbindungslinie
oder drucken Sie die rechte Maustaste und wahlen ,Knotenpunkt hinzufigen®.

Der Benutzer kann die Verbindung durch Auswahl der Verbindung definieren und jedes
Segment andern.

Hinweis: Werden die Segmente einer Verbindung angepasst, werden sie automatisch
vereinheitlicht.

Steuerpunkte kénnen nur mit rechteckigen Verbindungslinien eingegeben werden, d.h.
die Verbindungslinien verlaufen immer horizontal und vertikal. Das Programm verbindet die
eingegebenen Punkte, bis der Zeichenbefehl abgeschlossen ist.

Tipp: Visuelle Korrekturen am Logikplan sollten erst kurz vor der Blockierung des
Logikplans durchgefuihrt werden. Dann ist das Layout vollstandig und die Bausteine missen
nicht mehr bewegt werden.

5.6 Verwendung von Gruppen

Funktionsgruppen verbinden mehrere Funktionsbausteine zu einer Gibergeordneten
logischen Struktur. Diese passende Bausteingruppe wird innerhalb der Funktionsgruppe
gebildet und Uber diesen Baustein verbunden.

'
i

Gruppensingang 1 ™ Gruppe 1

-G'UEE-EﬁaJsgar‘g 1
Gruppensingang 2 =
Gruppenausgang 2
. =
Gruppensingang 3 =

Durch diese Gruppierung erhalt das Funktionsbausteindiagramm eine deutlichere
Struktur und erméglicht tber die Export-/Importfunktion die Erstellung einer eigenen
Funktionsbibliothek.
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5.7 Erstellung eines Programms

Nachdem das Programm abgeschlossen ist, kann die Kompilierung durch die

Aktivierung des Compilers gestartet werden [4. Die Ergebnisse werden im
Mitteilungsfenster angezeigt, das bei der Kompilierung automatisch erscheint. Nach dem
Aufruf des Compilers durchlauft die Kompilierung die nachfolgend beschriebenen Schritte.
Die Ergebnisse werden im Mitteilungsfenster angezeigt, das beim Start des Compilers
automatisch erscheint.

Verifizieren von offenen Verbindungen

SafePL C? stellt sicher, dass alle Verbindungen zwischen Funktionsbausteinen gedffnet
werden konnen. Nicht verbundene Verbinder werden als Fehler erkannt.

Verifizieren von nicht referenziertem ,Anschluss ein“ und ,Anschluss aus”

SafePLC? stellt sicher, dass alle im Logikplan eingegebenen Anschlussbausteine
verwendet werden. Ungeldste Referenzen werden als Fehler erkannt.

Verifizieren der Wertbereiche der Uberwachungsfunktionen

Vor der Erstellung der AWL kontrolliert die SafePLC?, ob die Parameter der
Uberwachungsfunktionen innerhalb des Wertebereichs der aktuellen Geberkonfiguration
liegen. Bei einer Anderung der Gebereinstellungen mit einer Uberwachungsfunktion, die
bereits festgelegt wurde, kann es sonst zu einem unbemerkten Uberlauf des Bereichs
kommen.

Erstellen einer Anweisungsliste (AWL)

Der auf der Grundlage der Funktionsbausteine erstellte AWL-Code wird im
Mitteilungsfenster dargestellt, wo er auch verifiziert werden kann. Die Codesegmente der
entsprechenden Funktionsbausteine werden Uber die dazugehérige Baustein-ID identifiziert.

Erstellen des OP-Codes

Generierung eines maschinell lesbaren Codes fir das SMX-System, der danach
zusammen mit den Parameterdaten Ubertragen wird.

Mitteilungsfenster

Alle Ergebnisse der Kompilierung werden im Mitteilungsfenster dargestellt. Werden
Fehler gefunden, erscheint das Mitteilungsfenster automatisch.

Tipp: Verwenden Sie die Funktion ,Quick Jump®, um direkt zu dem entsprechenden
Baustein im Diagramm zu springen, indem Sie mit einem Doppelklick auf die dargestellte
Baustein-ID im Mitteilungsfenster klicken. Dadurch kann der entsprechende
Funktionsbaustein bei einer Fehlermeldung einfach identifiziert werden.
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CRC-Backup

Nach einem erfolgreichen Compiler-Durchlauf werden insgesamt drei CRC-Signaturen
erstellt:

e CRC fur die Ausristungskonfiguration: Signatur fiir das Programm und die
Parameterdaten

e Parameter-CRC: Signatur fir Parameterdaten
e Programm-CRC: Signatur fir das Programm

Hinweis: Wird ein bestehendes SafePLC-Programm mit einer spateren Version von
SafePLC gedtffnet, wird dieses Programm portiert. Um die komplette Portierung zu
gewabhrleisten, ist ein zusatzlicher Schritt absolut notwendig.

Wichtig:
Diese Anzeige dient ausschlief3lich zu Informationszwecken und darf nicht fir die
sicherheitsrelevante Dokumentation verwendet werden!

5.8 Ubertragung des Programms auf das Geréat

Dieser Abschnitt beschreibt die Daten- und Programmadibertragung auf ein Basis-SMX-
Modul. Wurde die Schnittstelle gestartet (Uber die Schaltflache des Gerats

¥ Gerateschnittstelle ), erscheint die Schnittstellen-Symbolleiste des Gerits. Die Symbolleiste
enthalt Verbindungs- und Ubertragungstools zur Kommunikation mit dem Gerét. Sie finden
eine Beschreibung der Gerateschnittstelle im Kapitel ,Gerateschnittstelle.

Uber ,Connection settings“ [Verbindungseinstellungen] wird das Fenster fir die
Dokumentenverwaltung gedffnet, in dem sich die Registerkarten ,Dokument® und
.Mastergerat” befinden.

Bei mehreren Geréten ist jedes Gerat in einer eigenen Registerkarte hinterlegt. In der
Registerkarte ,Dokument® kann der Benutzer den Entwicklernamen hinzufiigen und einen
Kommentar eingeben. Die Registerkarte ,Mastergerat besteht aus Gerateinformationen und
Verbindungseinstellungen. Dieses Menu kann auch tber die Schaltflache
,Dokumenteigenschaften“ im Menlibandmenu aufgerufen werden.
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Meues Dokument - Adminl{Administrator) - SafePLC*

Verbindung

* | E n"
Verbinden Unterbrechen Start Stoppen i 1 Diagnostik Umfang Almél_ilz Block(e),

Dokumenteigenschaften % Bibliothek

== polument BRI = GroBe Symbole | =)
v ‘Penpharies

v Eingang Gerateinformationen &
= Bestitigungstaste 2

= Bestatigungstaste 1 Verbindungseinstellungen
. =1 EXKLUSIV ODER Block
#Fx TUrdberwachung 1
gang FLIP FLOP Black
= Relais 1 y
Ilr Hilo Halbleiterausgang 1 () RS-232 Kahel

1

> [ Slaves * NICHT Block
=

v _;J‘ Arbeitsblatt Funktionplan © Ethemet 1 oDER Black

. | —
v L) SMX11-2 (Master) - Blatt 1 Pademe [ ]

‘1,- Bestatigungstaste 2
5 Turuberwachung 1 O rec

s Hilo Halbleiterausgang 1 DLL l:i

(& UND Block 1
£ Bestatigungstaste 1 [P Adresse |:|
8 Timer 1
=4 Relais 1
v B Gruppe1
~ ) Gruppe 1 - Blatt
_ Gruppeneingang 1

UND Block

Logisch 1 Block

*Berichteinstellungen

Nachrichtenfenster

__ g Gruppeneingang 2
_ Gruppeneingang 3
= Gruppenausgang 1
=« Gruppenausgang 2
& UND Block 2

1. Logisch 1 Block 1

SMX 11-2 (Master) Nicht Kompiliert

Genauere aktuelle Ubertragungszustande oder moglicherweise aufgetretene Fehler
werden im Mitteilungsfenster dargestellt. Aufgrund des begrenzten Platzes wird dieses
Fenster nicht automatisch bei jeder Meldung aktiviert, damit moglichst viel des Logikplans
bei der Diagnose angezeigt werden kann.

Hinweis: Die Verbindung zwischen PC und SMX-System basiert auf einer
USB/RS485-Schnittstelle. Dies erfordert eine fehlerfreie Installation des richtigen Treibers.
Der Treiber ist im Lieferumfang enthalten. Sie finden ihn im Installationsverzeichnis der
SafePLC? -Programmierumgebung (Verzeichnis R5485 USB Treiber).
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Dokumenteigenschaften x
Dokument ShX 11-2 (Master)

Gerateinformationen
Verbindungseinstellungen

Timeout | 5000 |

(@) R5-232 Kabel

COM Port | =l

() Ethernet

IP Adresse | |

CreC
DLL | |

IP Adresse | |

*Berichteinstellungen

Verbindungseinstellungen

Verbindungseinstellungen:

Zeituberschreitung

Die Zeitliberschreitung fur die Kommunikation kann in Millisekunden eingestellt
werden.

RS-232-Kabel

Die vom Windows-Treiber verwendete COM-Schnittstelle muss eingestellt werden.
Ethernet

Die IP-Adresse muss eingestellt werden.

RPC (Remoteprozeduraufruf)

Fur die Kommunikation mit der SPS suchen Sie nach einer DLL-Datei. In das leere
Feld unter dem DLL-Feld kébnnen Parameter (Argumente) flir die gewahlte DLL-Datei
eingetragen werden.

PC-seitige Trennung:

Spatestens nach 5 s erkennt das System, dass die Verbindung nicht mehr besteht und
auch nicht mehr automatisch wiederhergestellt wird, wenn die Verbindung erneut aufgebaut
werden soll.

SMX-seitige Trennung:

Spétestens nach 10 s erkennt das System, dass die Verbindung nicht mehr besteht.
Die Verbindung wird allerdings automatisch wieder aufgebaut, wenn die physische
Verbindung wiederhergestellt wird.

HB-37480-820-01-04F-DE Programmierhandbuch SafePLC2.docx 63/275



SafePLC? Programmierhandbuch

5.9 Diaghose
a

Nach der Aktivierung der Gerateschnittstelle ist die Schaltflache ,Diagnose” Dignost
verfugbar. Klicken Sie auf die Schaltflache ,Diagnose®, erscheint das Diagnosefenster. Die
Diagnosefunktion kann nicht gleichzeitig mit der Bereichsfunktion ausgefuhrt werden.

Hinweis: Eine korrekte Diagnose erfordert die Anpassung der Daten zwischen
Funktionsplan und Ausristungskonfiguration. Ein fehlender Logikplan oder Unstimmigkeiten
zwischen dem verfiigbaren Logikplan und der Ausriistungskonfiguration erméglicht nur eine
eingeschrankte Diagnose. Die Funktion ,Diagnose von Funktionsmodulen® ist in diesem Fall
nicht verfugbar.

Diagnostik - SMX 11-2 (Master)

Function Block

Encoder Position

Encoder Interface

Process Img System Info

Device | Device 0 | = Axis| dwis 1 | = Snapshot
Description Value Snapshot

Raw Position A

Raw Pozition B

1 Tl 3

Das Diagnosefenster besteht aus den folgenden Blattern:

Prozessabbild: Anzeige der Zustande aller Adressen des Eingangs- und
Ausgangsabbildes im SMX-Modul. Die CRC der aktiven Konfiguration wird zusammen mit
dem Status des internen Ubertragungszahlers dargestellt. Der Zahler erhoht sich bei jeder
Ubertragung an das SMX-Modul und kann als Referenz fiir Dokumentationszwecke
verwendet werden.

Systeminfo: Systeminformationen zum SMX-Modul. Diese sind wie folgt:

Parameter Beschreibung

Allgemeines — CRC CRC-Signatur fur das Programm und die

Parameterdaten
Konfiguration — CRC CRC-Signatur fur die Parameter
Programm-CRC CRC fur das Programm

Status des internen Ubertragungszahlers. Der
Zahler erhoht sich bei jeder Ubertragung an das
SMX-Modul und kann als Referenz fiir
Dokumentationszwecke verwendet werden.

Ubertragungszahler
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Seriennummer Aktuelle Seriennummer der Ausriistung

Versionsnummer Versionsnummer der Firmware

Geberposition: Anzeige der Positionswerte fiir Geber A und Geber B, die von den
Gebern Ubertragen wurden. Sie kdnnen die aktuelle Position tber die Schaltflache
.Momentaufnahme“ markieren. Das Programm zeigt die Abstandsparameter ab der
registrierten Position an.

Geberschnittstelle: Anzeige der Spannungsdifferenz der Antriebsmodule und des
Status der Eingangssteckbricken in der Geberschnittstelle. Ist einer der Werte des
Spannungszustands 0, ist der Geber defekt oder nicht angeschlossen. Der Wert fur die
Eingangssteckbriicke muss anders interpretiert werden.

Bei Inkrementalgebern:
0: = Steckbriicke OK
1: = Fehler
Bei SSI-Gebern:
0: = Empfangerbetrieb
1: = SSI-Geber-Betrieb
Alarmstummschaltung: Anzeige der aktiven Funktionen zur Alarmstummschaltung.

Funktionsbaustein: Ermoglicht die selektive Uberwachung von Speicherzustanden
von vorher ausgewahlten Funktionsbausteinen. Um Funktionsbausteine fiir die Diagnose von
der Arbeitsflache auszuwahlen, verwenden Sie die Schaltflache ,Ausgewahlte(n)
Funktionsbaustein(e) zur Diagnose hinzufiigen®. Uber diese Registerkarte kann der logische
Zustand ,0“ oder ,1“ im Funktionsplan angezeigt werden.

5.9.1 Ablauf der Diagnose im Funktionsbausteindiagramm
Die wichtigste Voraussetzung fir die Diagnose ist der Start des Programms, d.h. die
Schaltflache ,Start in der Symbolleiste ,Verbindung® ist grau hinterlegt.

5.9.1.1 Diagnose in der Arbeitsflache
Die Diagnose in der Arbeitsflache ist nur mdglich, wenn der Benutzer die Registerkarte
.Funktionsbaustein“ im Diagnosefenster ausgewahlt hat. Nach Auswahl der Registerkarte
,Funktionsbaustein“ startet die Diagnose automatisch.
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manual_diagnostics_BBH - Adminl{Administrator) - SafePLC

Verbindung Fenster
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Verbinden L hen Start Verbil il Verbil Konfiguration Konfiguration Bericht Diagnostik|Scope Ausgewshite Blacke, zur
senden sperren  generieren i i i

g 2

Bibliotheksfe.. I X Anschlussplan  Verdrahtungsplan [Funktionsplan Diagnostik - SMX 100-1 (Master)

SMX 100-1 [Maste Prozessabb. Systeminfo Geber Position

nPeripherie

v Eingang
Eﬁeslétigun

¥ Ausgang

Geber Interface Funktionsbausteine

Descriptic|

= Relais 1

=1 Relais 2

—
lr" Slaves
LS}

10

Aotz

L/ Arbeitsblatt Funi

-

w [ sMX 100-1 (M

=f Relais 1
=i Relais 2
1 Legisch 1§
A& Timer 1

« [ ] » SMX 100-1 {Master) - Blatt 1

SMX 100-1 {Master)  Kompiliert Verbunden COMS | X:752 ¥:325 75% &

Ablauf der Diagnose in der Arbeitsflache

Bei der Durchfiihrung einer Diagnose in der Arbeitsflache werden die aktuellen
Eingangs- und Ausgangszustande nach ihrem logischen Zustand ,0“ (rote Linie) oder ,1¢
(gelbe Linie) im Plan angezeigt. Der logische Zustand wird in der Arbeitsflache neben der
Verbindungs-ID angegeben.

Wird die Registerkarte ,Function Block” [Funktionsbaustein] im Diagnosefenster
verlassen und eine andere Diagnoseart getffnet, d.h. eine andere Registerkarte (z.B.
,Geberposition®), werden die Diagnoseinformationen aus der Arbeitsflache ausgeblendet.

5.9.1.2 Diagnose in der Registerkarte ,,Funktionsbaustein“
Es ist moglich, die Diagnose fur ausgewahlte Bausteine durchzufthren.

Auswahl der anzuzeigenden Daten

In der Registerkarte ,Function Block” [Funktionsbaustein] ist es mdglich,
Funktionsbausteine auszuwéahlen, deren Status Uberwacht werden soll. Funktionsbausteine
kénnen in der Arbeitsflaiche ausgewahlt werden. Nach der Auswabhl klicken Sie auf die

Ausgewahite Block(e),
Schaltflache ,,Add selected block(s) to Diagnosis® I umBianese " [Ausgewahlte(n)

Funktionsbaustein(e) zur Diagnose hinzufiigen]. Nach dem Anklicken der Schaltflache
werden die Bausteine in die Uberwachungsliste ibernommen.
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manual_diagnostics_BBH - Adminl{Administrator) - SafePLC

Verbindung Fenster

&

Verbinden Unterbrechen Start

Bibliotheksfe...

SMX 100-1 (Maste Systeminfo

Geber Position

Funktionsbausteine

‘ Peripherie

Descripti

¥ [Eingang
|£ Bestatigun
~  Ausgang
=+ Relais 1
|=f Relais 2

= Relais 1
= Relais 2
|1 Logisch 1§
& Timer 1

SMX 100-1 (Master) - Blatt 1

SMX 100-1 (Master) Kompiliert I orbunden

Ausgewahlte Bausteine in der Arbeitsflache

In der Uberwachungsliste werden die Symboladresse, der logische Wert und die
Beschreibung fur jeden hinzugefugten Baustein angezeigt. Bei der Durchfiihrung einer
Diagnose eines Funktionsbausteins werden die aktuellen Eingangs- und Ausgangszustande
nach ihrem logischen Zustand ,0“ oder ,1“ im ausgewahlten Baustein angezeigt.

manual_diag . BBH - Adminl{Administrator) - SafePLC

Verbindung

- A

Verbinden Unterbrechen Start

Fenster

Bibliotheksfe...

Prozessabb. Systeminfo Geber Position

SMX 100-1 (Maste

ﬁ Peripherie

~ Eingang

Geber Interface Funktionsbausteine

Descriptic
Relais 1
Relais 1
Relais 1
Relais 2
Relais 2
Relais 2

=t Relais 1
|=t Relais 2

n:: Relais 1
=} Relais 2
| Logisch 1§
M8 Timer 1

SMX 100-1 (Master) Kompiliert Verbunden COMS5 X:768Y:28 75%

Ein Baustein kann aus der Uberwachungsliste entfernt werden, indem er markiert und
die Entf-Taste gedruckt wird.
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Durch einen Doppelklick auf einen Listeneintrag wird der entsprechende
Funktionsbaustein im Plan angezeigt.

Hinweis: Die in der Liste angezeigten Symboladressen werden auch bei der
Kompilierung und im Validierungsbericht verwendet.

Tipp: Mit dem Befehl ,Select all* [Alles auswahlen] im Kontextmenl (rechte Maustaste)
konnen alle Daten aus dem Funktionsplan ausgewahlt werden.

Die ausgewahlten Daten konnen nur diagnostiziert werden, wenn die Informationen im
Funktionsplan mit den Informationen im aktiv verbundenen SMX-System tbereinstimmen.

Hinweis: Die integrierte Fehlerbehebungsfunktion erfordert eine intensive
Datentibertragung zwischen dem SMX-System und SafePLC?. Dadurch kann es zu einer
vorubergehenden Verzégerung bei der Anzeige von Daten kommen. Kirzliche
Statusanderungen an Modulausgangen werden dadurch eventuell nicht erkannt.

A\ ACHTUNG:

Wird das SMX-Modul in einen Alarmzustand versetzt, wird die Prozessdarstellung nicht
mehr aktualisiert. Die Anderung von Eingangsebenen ist nicht mehr wirksam und wird auch
nicht mehr in der Diagnose angezeigt.

5.10 Uberwachung des Bereichs

Umfang

Die Einstellung der Antriebsiiberwachung erfordert exakte Kenntnisse der
Prozessdaten aus Sicht des SMX-Systems. Kenntnisse Uber den zeitlichen Verlauf der
Geschwindigkeit, Beschleunigung und Position ist von ausschlaggebender Bedeutung. Nur
so konnen korrekte Schwellenwerte und einschrankende Parameter eingestellt werden.

Die Bereichsfunktion ist im Dialogfenster der Gerateschnittstelle verfiigbar. Sie wahlen
die Bereichstberwachung durch Aktivierung der Schaltflache ,Bereich® aus. Wird die
Diagnoseschaltflache aktiviert, wird die Schaltflache ,Bereich® sofort deaktiviert.
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o5 ScopeForm EI@
1 Scheme Speed Encode
-
Device Device 0

( Stop ] [ Hold

Speed A Speed B . Time
{mm./s) {mm./s) Difference {ms;

Min |-55.00 0.00 -41.00
Live |-2.00 0.00 200

11000 < m 5

Time (ms) =l Save || load |[ Import | [ Export
ADD.O_M

Live Min Max Hold on chz *
0

ADD.1_M
AKD1
.

0
0
0
]

Bereichsansicht in der Gerateschnittstelle
1- Ubersichtsscrollleiste
2- Hauptdiagrammfenster
3- Signalausgangsfenster

Alle verfuigbaren Grafikfunktionen lesen die benétigten Prozessdaten ONLINE aus der
aktiven Basis-SMX-Gruppe Uber die Kommunikationsschnittstelle fiir die zeitbasierte
Darstellung aus. Aktuelle Werte werden rechts in der Bereichsiberwachung dargestellt,
bewegen sich wahrend der Aufnahme nach links und verschwinden dann am linken Rand
des Bildschirms. Auch wenn diese Daten aus dem sichtbaren Fenster verschwunden sind,
werden sie in einem Zwischenspeicher gespeichert. Sie kénnen wieder sichtbar gemacht
werden, indem die Scrollleiste Uber das Hauptdiagrammfenster hinaus gezogen wird.

Ubersicht der Scrollleiste fur das Hauptdiagramm

Plan: Mit der Funktion ,Plan“ kann der aktuelle Kontext fir die gewiinschte
Visualisierung ausgewahlt werden. Je nach Auswahl des Plans aus der Auswahlliste andert
sich der Kontext der angezeigten Kurven. Diese erhalten eine in der Legende spezifizierte
Farbzuweisung. Folgende Auswahlen sind méglich:

e Geberdaten
e Geschwindigkeitsgeber
e Daten SSX1-Baustein

e Daten SSX2-Baustein
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e Daten SSX3-Baustein
e Daten SSX4-Baustein
e SEL (zeitbasiert)

e SLS-Filter

o SCA-Filter

e Sensor-Pass

e Geberposition

e Analoger Filter

e Analoger Addierer

Je nachdem, ob der Plan zeit- oder positionsabhangige Werte anzeigt, werden auf der
X-Achse die ablaufende Kontrollzeit oder die im Geber konfigurierte Messlange angezeigt.
Die Y-Werte beziehen sich auf den ausgewahlten Plan.

Der Plan kann wahrend einer laufenden Messung nicht geéndert werden.
Geréat: Auswahl des Gerats.

Achse: Bei der Verwendung von mehreren identischen Funktionen kénnen diese
ausgewahlt und tber diese Auswahl getrennt angezeigt werden. Die Werte dieser
Messdaten werden fir die jeweils relevanten Cursor-Positionen angezeigt.

Device |Ds

R i

Tmm
Speed A

frpm}) 1

Max | 0.00

Min |0.00

Skalierung des Diagramms Uber die Schieberleisten

Durch die Skalierung der angezeigten Diagrammfunktion ist die Anpassung der Y -
Werte in den einzelnen Kurven dber die Schieberleiste 1/2 moglich.

Schieberleiste 1: Anderung des sichtbaren Bereichs der Y-Werte im Diagramm.
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Schieberleiste 2: Anderung des dargestellten Maximalbereichs der Y-Werte im
Diagramm.

Erfassung / Stopp: Starten oder Stoppen der Aufnahme.

Pause: Drucken Sie die Schaltflache ,Pause”, um die angezeigten Werte im
Hauptdiagramm anzuhalten. Die Daten sind im Zwischenspeicher weiterhin verfiigbar.

Zuriicksetzen: Zuriicksetzen der Diagrammwerte und Prozessdaten.

Tipp: Mit einem Doppelklick in das Hauptdiagrammfenster wird der Zeiger an dieser
Stelle eingefugt. Dadurch wird der Cursor in der Wertetabelle fiir optionale Messungen
hinzugefugt.

Anhalten bei Anderung: Ist die Schaltflache ,Hold on change® [Anhalten bei Anderung]
aktiviert, halt die Aufnahme 2 Sekunden nach einer Flanken&nderung des entsprechenden
Ausgangs an (siehe oben). Diese Funktion ermdglicht die Langzeitaufnahme und
Fehleranalyse in Abwesenheit des Bedieners.

Speichern: Wurde der Bereich gestoppt, kann die aktuelle Aufnahme in einer Datei
gespeichert werden. Die Bereichsdaten werden in die Datei als ASCII-Werte geschrieben.
Die einzelnen Werte verfugen tber XML-Markierungen, sodass die Aufnahme fur
Dokumentationszwecke oder fir die mit der Geberkonfiguration verbundene Analyse
verwendet werden kann. Die Daten kénnen auch mit dem aktuellen Microsoft Explorer oder
mit einem anderen XML-Viewer angezeigt werden.

Laden: Mit dieser Steuerflache kann eine unter der Bereichsfunktion in einer XML-Datei
gespeicherte Messung in den Bereich geladen werden. Das Bereichsfenster wechselt in diesem
Fall in den Ansichtsmodus. Aufgrund von mdglichen Unterschieden der Geberkonfiguration der
angezeigten Messung zum aktuellen Programm und der daraus resultierenden Abweichungen in
der Skalierung der Positions- und Geschwindigkeitswerte, sind die Schaltflache ,Start [Start] und
die Planauswahlliste deaktiviert, nachdem die Daten zur Anzeige geladen wurden. Die
Messungen bleiben deaktiviert, bis die Bereichsfunktion erneut gestartet wird.

Import: Import einer Messung aus .ScpXml-Dateien.

Export: Export der Messung eines gewahlten Ausgangs in eine .ScpXml-Datei.

o5 SelectOutputForm EI@

Please select one output
for export

D0 1 P
MNane
ADD.O_P
ADO.0_M
ADD.1_M
AKD.1
AKD.2
ADA
AD.2

Auswahl eines Ausgangs fur den Export
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5.10.1 Ablauf bei der Messung im Bereich

Nachdem das Bereichsfenster gedffnet wurde, steht es immer noch auf ,Stopp*, d.h. es
werden keine zyklischen Prozessdaten aus dem SMX-System eingelesen. Um eine
weitestgehend fehlerfreie Messung durchzufiihren, sollten Sie wie unten beschrieben
vorgehen.

Hinweis: Alle Internet- und LAN-basierten Anwendungen (z.B. E-Mail-Programme), die
im Hintergrund laufen, sollten vor der Messung geschlossen werden.

5.10.2 Vorbereiten der Messung

Wahlen Sie den gewlinschten Messplan aus: Bei einer geschwindigkeitsorientierten
Messung wird die laufende Kontrollzeit des SMX-Moduls auf der X-Achse dargestellt. Sie
stellt einen fortlaufend ansteigenden Zahler fir die Systemkontrollzeichen des SMX-Moduls
dar. Die Messdaten fir die Kurve werden sténdig aktualisiert und im Zwischenspeicher
aufbewahrt. Der Aufnahmespeicher betragt ca. 15 Minuten.

Die Messung stoppt automatisch, wenn der Zwischenspeicher voll ist. Die
vorhergehende Messung wird automatisch unter ,ScopeTempData.ScpXml“ gespeichert.

Bei einer positionsorientierten Messung wird der konfigurierte Messbereich der
eingestellten Achse auf der X-Achse dargestellt.

Hinweis: Bei der Anderung des Plans gehen aufgezeichnete Daten aus den
vorherigen Messungen verloren. Bei der Anderung der FenstergréRe miissen die
angezeigten Daten neu skaliert werden. Dies erfordert eine positionsorientierte Messung und
die Ruckstellung des Datenpuffers (SSX).

5.10.3 Starten einer Messung

Die Schaltflache ,Erfassung“ zum Starten einer Messung ist nur bei einer aktiven
Verbindung zum SMX-System verflgbar. Nach dem Anklicken dieser Schaltflache werden
die Daten zyklisch in den Zwischenspeicher Ubertragen und im Diagramm von links nach
rechts dargestellt. Eine aktive Aufnahme kann mit der Schaltflache ,Stopp angehalten
werden.

5.10.4 Stoppen einer Messung und Anzeigen der Daten
Nach Abschluss der Messung kénnen die Daten durch entsprechendes Bewegen der
Schieberleisten analysiert werden.
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5.10.5 Messpléane

Geberdaten
Funktion e Aufzeichnung von skalierten Positionswerten von System A
und System B Uiber den Zeitverlauf.
e Aufzeichnung von Prozesswerten und Beschleunigung
Uber den Zeitverlauf.
Hinweis: Nach dem reziproken Vergleich der beiden Kanalwerte wird
der Prozesswert der Position aus einem Kanal erstellt.
Anwendung e Skalierung der Gebersysteme A und B bei der
Positionsiiberwachung. Bei einem korrekt skalierten
Gebersystem sollte es nicht zu einer signifikanten
Abweichung zwischen den Positionen A und B kommen
bzw. sollte die Abweichung die im Geberfenster
eingestellte zulassige Abweichung nicht Gberschreiten.
e Analyse und Verlauf des Gebersignals zu
Diagnosezwecken (z.B. Fehlerbehebung usw.)
e Beschleunigungs- und Geschwindigkeitsverhalten des
Antriebs.
e Erkennung von Schwellen.
Ausgang e Beschleunigung in [U/min/s] in rot
e Position Ain [U] in grin
e Position Bin [U] in gelb
e Drehzahl in [U/min] in blau
e Wahlbarer Ausgang in SMX in grau
e Zwei Cursorwerte — positionierbar

Hinweis: Die zugewiesenen Farben kénnen wahlweise angepasst
werden.

Geschwindigkeitsgeber

Funktion e Aufzeichnung der aktuellen Geschwindigkeit von System A
und System B Uber den Zeitverlauf.
e Aufzeichnung der Unterschiede der
Geschwindigkeitssignale von System A und System B Uber
den Zeitverlauf.
Hinweis: Nach dem reziproken Vergleich der beiden Kanalwerte wird
der Prozesswert der Position intern aus einem Kanal erstellt.
Anwendung e Skalierung der Gebersysteme A und B bei der

Geschwindigkeitsiiberwachung. Bei einem korrekt
skalierten Gebersystem sollte es nicht zu einer
signifikanten Abweichung zwischen den Geschwindigkeiten
A und B kommen bzw. sollte die Abweichung den im
Geberfenster eingestellten Schwellenwert der
Geschwindigkeit nicht tberschreiten.
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e Analyse und Verlauf des Gebersignals zu
Diagnosezwecken (z.B. Fehlerbehebung usw.).

Ausgang e Drehzahl A in [U/min] in rot
e Drehzahl B in [U/min] in grun
e Drehzahldifferenz in [U/min] in gelb
e Wahlbarer Ausgang in SMX in grau
e Zwei Cursorwerte — positionierbar

Hinweis: Die zugewiesenen Farben kénnen wahlweise angepasst
werden.

Datenbaustein SSX1 — SSX4

Funktion e Aufzeichnung von Prozessdaten fir Geschwindigkeit und
Beschleunigung Uber den Zeitverlauf.

e Aufzeichnung von maximalen und minimalen
Geschwindigkeitsgrenzen fiir die Uberwachungsfunktion
Uber den Zeitverlauf.

Anwendung e Das Diagramm zeigt das dynamische Verhalten des
Antriebs Uber die Visualisierung von Geschwindigkeit und
Beschleunigung.

e Ist SSX nicht aktiviert, bleibt die Grenzgeschwindigkeit Null.

e Bei der Aktivierung der SSX-Funktion werden die
Grenzgeschwindigkeiten und die aktuelle Geschwindigkeit
aufgenommen und Uber den Zeitverlauf dargestellt.

e Bleibt der Antrieb mit seiner aktuellen Geschwindigkeit
unter der Grenzgeschwindigkeit, wird das System nicht

ausgeschaltet.
Ausgang e Beschleunigung in [U/min/s] in rot
e Untere Grenzdrehzahl in [U/min] in grin
e Obere Grenzdrehzahl in [U/min] in gelb
e Aktuelle Drehzahl in [U/min] in blau
e Wahlbarer Ausgang in SMX in grau
e Zwei Cursorwerte — positionierbar

Hinweis: Die zugewiesenen Farben kénnen wahlweise angepasst
werden.

SEL (zeitbasiert)

Funktion e Aufzeichnung von Prozessdaten fiir Geschwindigkeit und
Beschleunigung Uber die Position oder den Zeitverlauf.

e Visualisierung der aktuellen Position in Form eines parallel
laufenden Cursors.

e Visualisierung des aktuellen Stoppwegs in Form eines
Schleppzeigers.

Anwendung e Das Diagramm zeigt den Wert des dynamischen
Stoppwegs als Minimumwert des Bremswegs.
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e Prifung der eingestellten Parameterwerte in der SEL-
Funktion, Prifung der verfugbaren Reserve fir die
Abschaltung.
Ausgang e Aktuelle Position in [U] in rot
e Drehzahl in [U/min] in grun
e Beschleunigung in [U/min/s] in gelb
e Stoppweg in [U] in blau
e Wahlbarer Ausgang in SMX in grau
e Zwei Cursorwerte — positionierbar
Hinweis: Die zugewiesenen Farben kénnen wahlweise angepasst
werden.
SLS-Filter
Funktion e Uberwachung der maximalen Geschwindigkeit oder
Drehzahl eines Antriebs.
e Aufzeichnung von Prozessdaten fur die Geschwindigkeit
Uber die Position oder den Zeitverlauf.
e Visualisierung der aktuellen Position in Form eines parallel
laufenden Cursors.
e Visualisierung der integrierten MessgréRen tber die
Geschwindigkeit als Naherungswert der Position.
Anwendung e Die Kurve zeigt die aktuelle Geschwindigkeit im Verhaltnis
zur eingestellten Grenzgeschwindigkeit an.
e Kontrolle der Abschaltung bei der Uberschreitung der
Grenzgeschwindigkeit.
e Anzeige der integrierten Geschwindigkeit.
e Steuerung der Funktionen, die abhangig von der
Grenzgeschwindigkeit arbeiten.
Ausgang e Grenzdrehzahl in [U/min] in rot
e Limitin [RPM] in grin
e Integral in gelb
e Status der Funktion in blau
e Wahlbarer Ausgang in SMX in grau
e Zwei Cursorwerte — positionierbar
(Das Limit gibt die Grenzdrehzahl an.)
SCA-Filter
Funktion e Uberwachung eines einstellbaren Positionsbereichs mit
zugewiesenen Mindest- und Hochstwerten und maximaler
Drehzahl/Geschwindigkeit.

e Aufzeichnung von Prozessdaten fir die Geschwindigkeit
Uber die Position oder den Zeitverlauf.

e Visualisierung der aktuellen Position in Form eines parallel
laufenden Cursors.
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Anwendung

Die Kurve zeigt die aktuelle Geschwindigkeit im Verhéltnis

zur eingestellten Grenzgeschwindigkeit — sowie die

ermittelte Position durch Integration der Geschwindigkeit.
Kontrolle der Abschaltung bei der Uberschreitung der
Grenzgeschwindigkeit oder beim Verlassen des zuléssigen

Bereichs zwischen Mindest- und Hochstwert.

Steuerung der Funktionen, die abh&ngig von dem

Positionsbereich und der Grenzgeschwindigkeit arbeiten.

Ausgang

Grenzdrehzahl in [U/min]

Limit in [RPM]

Integral

Status der Funktion

Wabhlbarer Ausgang in SMX

Zwei Cursorwerte — positionierbar

in rot

in grun
in gelb
in blau
in grau

Sensor-Pass
Geberposition
Analoger Filter

Analoger Addierer
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6 Konfigurationsbericht

SafePLC? verwendet die Validierungsfunktion (,Gerateschnittstelle -> Bericht
erstellen®), um einen Konfigurationsbericht fur die Ausriistungskonfiguration zu erstellen.
Diese Funktion steht nur bei einer aktiven Verbindung mit einem SMX-System zur
Verfigung. Diese Funktion kann auch durch Auswahl des Feldes ,Validierungsbericht
erstellen* oder Uber das Symbol in der Symbolleiste aktiviert werden.

Im Fenster ,Dokumenteigenschaften“ kdnnen Informationen und Beschreibungen
eingegeben oder bearbeitet werden.

Dokumenteigenschaften

A ShX 11-2 (Master)

Gerateinformationen

Beschreibungen

Endkunden |

Beschriftung

Ort

Konfiguration

Manteur |
Erstellungsdatum |

Funktichsbeschreibung

 EEEEEEE

Felder mit den Gerateinformationen fir den Konfigurationsbericht
Jedes Feld verfugt Uber eine Sperrfunktion.

Es kann ausgewahlt werden, ob der Bericht im PDF- oder Excel-Format erstellt werden
soll.
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Dokumenteigenschaften x
Dokument SMX 11-2 (Master)

Gerateinformationen
Verbindungseinstellungen

*Berichteinstellungen

*File Format | Pdf -
Pdf

| Excel [\\
g

Der Bericht wird in einer Datei gespeichert und kann danach bearbeitet werden.

A\ ACHTUNG:

Die ausgedruckte Datei dient als Vorlage fiir die sicherheitsrelevante Uberpriifung!

Hinweis: Der Bericht kann erst nach dem Speichern des Logikplans erstellt werden.

Die erstellte Datei (*.pdf’, *.xIsx) hat denselben Namen und befindet sich im selben Verzeichnis
wie der dazugehorige Logikplan.

Schritt: Bearbeiten der Kopfzeile im Bericht

Die folgenden Felder kdnnen in der Kopfzeile bearbeitet werden.
Endkunde: Name des Kunden

Bezeichnung: Projektbezeichnung

Konfiguration:  Konfigurationsname

Kommentare: Hilfreiche Kommentare, z.B. Dateiname des Logikplans

Schritt: Ausfillen der Genehmigung

Inspektor 1: Name des Inspektors
Datum: Datum der Inspektion
Unterschrift: Feld fir die Unterschrift des Inspektors

Inspektor 2: Name des Inspektors
Datum: Datum der Inspektion

Unterschrift: Feld fur die Unterschrift des Inspektors

Schritt: Ausfiillen der Kontaktdaten

Version: Dokumentversion
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Installation: Beschreibung des Installationsorts

Kunde: Betreiber der Ausriistung

Lieferant: Hersteller der Geréts/der Ausriistung

Installateur: Informationen zur Inbetriebnahme der Ausriistung

In den Feldern Installation, Kunde, Lieferant und Installateur kénnen auch eine Telefon- und
Faxnummer eingetragen werden.

Schritt: Ausflllen der Beschreibung

Installateur: Person, die das Gerét installiert

Bezeichnung: Identifizierung der Hardware

Standort: Beschreibung des genauen Standorts der Ausriistung
Endkunde: Betreiber der Ausriistung

Konfiguration:  Sicherheitsrelevante Funktionen der Ausriistung, die Uber das
Sicherheitsmodul Uberwacht werden miissen

Erstellungsdatum: Datum, an dem der Bericht erstellt wurde

Funktionale Eigenschaften: Beschreibung der Funktion oder des Anwendungsbereichs der
Ausristung

Kommentare: Sicherheitsrelevante Funktionen der Ausristung

Hardware: Codebezeichnung der Ausriistung

Schritt: Einzelkontrolle der Systemkomponenten

In diesem Bereich gibt es Kontrollkastchen, die markiert werden sollten, wenn die angegebenen
Informationen richtig sind.

Sichtkontrolle auf mechanischen Schaden und korrekte Befestigung:
Komponentendokumentation ist vorhanden:

Sichtkontrolle auf Abweichungen von den Installationsrichtlinien:

Geratetyp: Eintragung des Geratetyps, z.B. SMX 10, SMX 100 usw.
Seriennummer: Seriennummer des Sicherheitsmoduls (Aufkleber)

CRC-Gerétekonfiguration: Signatur fir das Programm und die Parameterdaten

CRC-Parameter: Signatur fur Parameterdaten

CRC-Programm: Signatur fir das Programm
Erweiterungsgeréate: Beschreibung von Erweiterungsgeraten
Ubertragungszahler: Dieses Feld kann ebenfalls bearbeitet werden.
Anzahl der Achsen: Anzahl aller Achsen
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Kontrolle der korrekten Funktion:

Zur Erstellung des Validierungsberichts mussen die korrekten Programm- und
Parameterdaten geladen werden!

Der Prifingenieur muss erneut alle konfigurierten Daten im ausgedruckten Bericht
validieren, indem die programmierten Funktionen an der Ausristung/dem Geréat
nachgewiesen werden.

Alle eingestellten Grenzwerte der verwendeten Uberwachungsfunktionen missen auf
Richtigkeit gepruft werden. Es muss auf die im Installationshandbuch genannten
Reaktionszeiten geachtet werden.

Eine erfolgreich durchgefiihrte Validierung sollte durch Anklicken der
Schaltflache ,,Validierung sperren‘ abgeschlossen werden.

Hinweis:Wird eine neue Konfiguration in das SMX-System geladen, leuchtet die
System-LED bei einem fehlerfreien Betrieb GELB. Dies signalisiert eine nicht validierte
Anwendung! Bei der Aktivierung der Schaltflache ,Lock validation® [Validierung sperren]
wahrend einer aktiven Verbindung mit dem Modul blinkt die LED GRUN.

7/ Benutzermanagement

Uber das Benutzermanagement knnen Logikplane gegen unbeabsichtigte und
unerlaubte Anderungen gesperrt werden. Der Zugriff auf Funktionsbausteine im aktuellen
Logikplan kann deaktiviert oder aktiviert werden. Dies bedeutet, dass in einem deaktivierten
Logikplan alle Mentoptionen und Symbolleisten zur Hinzufligung von Funktionsbausteinen
grau sind (= deaktiviert). Des Weiteren kbnnen Parameter in Funktionsbausteinen, die
bereits hinzugefligt wurden, nicht gedndert werden.

Fur die Entsperrung ist ein Passwort notwendig. Die konfigurierten Werte und
funktionalen Module eines deaktivierten Plans kénnen in diesem Fall angezeigt, aber nicht
geandert werden. Durch diese Funktion wird sichergestellt, dass keine Anderungen an dem
Logikplan von unbefugten Personen durchgefihrt werden kénnen.

Hinweis: Logikpldne kénnen nur mit dem Passwort entsperrt werden, welches auch zur
Deaktivierung des Plans verwendet wurde. Ein deaktivierter Logikplan kann nicht mehr
kompiliert werden! Der Zugriff auf das SMXxxx-module ist jedoch noch mdglich.
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8 Gerateschnittstelle

Die Gerateschnittstelle wird im Geratefenster dargestellt. Dieses Fenster enthélt
erweiterte Kommunikationsoptionen wie Programmiibertragung, Diagnose und
Bereichsuiberwachung mit angeschlossenen SMX-Geraten. Wird die Gerateschnittstelle
geoffnet, beginnt das Programm automatisch mit der Kompilierung. Das Fenster enthélt die
Instrumente der Geréateschnittstelle.

Symbole in der Gerateschnittstelle:

& F# U R e [ 4 x
Verbinden b - ta toppan  Verbindungseinstellungen *Anschluss t f Diagnostik Umfang Ausgewahite Block(e), | SchlieBen
> um Diagnose
SMX 11-2 (Master) Werkzeuge Verbindung
Symbole in der Gerateschnittstelle — nicht verbunden
. "N & A
Disconnect Start St Connection Connection - Lock Generate | Diagnostics Scope alect Close
Settings = Configurat Configuration Report
Master Device Tools Connection

Symbole — verbunden
Verbinden: Startet die Verbindung mit dem SMX-System.
Trennen: Trennt eine aktive Verbindung.
Start: Startet den Programmablauf im Modus ,Verbunden®.
Stopp: Stoppt den Programmablauf im Modus ,Verbunden®.

Verbindungseinstellungen: Offnet die Dokumenteigenschaften mit den
Verbindungseinstellungen. Um eine Verbindung zu einem SMX-System herstellen zu
kénnen, mussen die Ubertragungsparameter entsprechend eingestellt werden.

Verbindung: Sendet oder liest die aktuelle Konfiguration an/in die Datei. Diese
Funktion ist bei getffnetem Diagnose- oder Bereichsfenster nicht méglich.

Konfiguration senden: Ubertragt die Konfiguration des Funktionsbausteindiagramms
an das SMX-System. Dies ist nur im Modus ,Stopp“ mdglich.

Konfiguration sperren: Nach jeder Ubertragung von Konfigurationsdaten an ein SMX-
System werden diese Daten als ,nicht validiert* gekennzeichnet. Die Basisgruppe signalisiert
dies durch gelbes Blinken der Status-LED. Mit dem Befehl ,Disable configuration®
[Konfiguration deaktivieren] kann der Zugang zu den Konfigurationsdaten im Basisbaustein
deaktiviert werden. Dies wird durch eine griin blinkende Status-LED angezeigt.

Bericht erstellen: Erstellt eine PDF- oder Excel-Datei der aktuellen SMX-Konfiguration
fur das angeschlossene Geréat. Die Textdatei listet die Parameter der konfigurierten Module
und des AWL-Programms auf. Der Ausdruck muss im Rahmen der TUV-Genehmigung und
gemal den erforderlichen Richtlinien bestatigt und freigegeben werden.

Diagnose: Offnet das Diagnosefenster. Siehe Kapitel ,Diagnose*.
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Bereich: Offnet das Bereichsfenster. Dies ermoglicht die Darstellung verschiedener
Prozessdaten.

Ausgewahlte(n) Funktionsbaustein(e) zur Diagnose hinzufiigen: Mit dieser
Schaltflache kénnen ausgewéhlte Elemente im Geratediagnosefenster in der Registerkarte
,=Funktionsbaustein® hinzugefugt werden. Diese Schaltflache ist nur aktiviert, wenn das
Geratefenster angezeigt wird.

SchlieRen: Schlief3t die Gerateschnittstelle.

Statusleiste der Gerateschnittstelle:

SMX 10 A (Master) | Mot Compiled I Doconrected | Scope

1 2 3 4 56 7

1) Kompilierungsanzeige

a. Kompiliert — aktuelle Datei wurde kompiliert
b. Nicht kompiliert — aktuelle Datei wurde nicht kompiliert
2) Fortschritt
a. Keiner — graue Hinterlegung gibt an, dass kein Konfigurationsablauf vorliegt

b. Konfiguration senden — Ubertragung der Konfiguration des Funktionsplans
an das SMX-Modul.

c. Konfiguration lesen — Auslesen der aktuellen SMX-Geratekonfiguration

3) Verbindungsstatus mit Anzeige

a. Verbunden — aktive Verbindung zur COM-Schnittstelle einer SMX-
Uberwachungseinheit

b. Getrennt — keine aktive Verbindung

4) Programmstatus

a. Leerlauf — Programm hat alle Aufgaben der Steuerung ausgefihrt
b. Hochladen — Programm ladt in das SMX-System hoch
c. Herunterladen binar — Programm |adt die Konfiguration vom Gerat herunter

d. Diagnose — Programm verwendet Diagnoseinstrumente in der Registerkarte
,Diagnose*.

e. Bereich — Programm uberwacht die zeitabhéngigen Verlaufe von
Geschwindigkeit, Beschleunigung und Position in der Registerkarte ,Bereich®.
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5) Geratestatus

a. Stopp - stoppt das Ubertragene Programm

b. Ausfuhren — startet das Ubertragene Programm

c. Initialisierung — Programm initialisiert das Geréat

d. Keine — kein verbundenes Gerat (nur Status ,Getrennt)
6) Alarmstatus: Nur im Fall eines Alarms

a. Alarm — Alarmfall mit Anzahl der Fehler

7) Angeschlossener COM-Port

Hinweis: Die Diagnosefunktion wird im Kapitel ,Diagnose® beschrieben. Weitere
Informationen Uber den Bereich finden Sie im Kapitel ,Uberwachung des Bereichs*.

9 Exportfenster

Im Exportfenster kbnnen Parameter und Konfigurationen exportiert werden. Nach dem
Klicken auf die Schaltflache erscheint das Dialogfenster, um die Verbindung zwischen dem
PC und der SPS-Einheit aufzubauen.

Dokumenteigenschaften

T SMX 11-2 (Master)

| v

Gerateinformationen

Timeout | 5000 \

@ RS-232 Kabel

L]
111

COM Port |

() Ethernet

IF Adresse | ‘

O RPC

| m |

IF Adresse |

Hinweis: Die Verbindungseinstellungen werden in Kapitel 5.7 beschrieben.
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Nach dem Aufbau der Verbindung und Dricken der Schaltflache ,OK* erscheint das
Hauptfenster fir den Parameterexport mit den Steuerflachen.

[ Parameter Export Compact - Neues Dokument =NACE X
Datei  Bearbeiten  Ansicht Verbindung  Validierung  Admin
A
L
E
E [ Export generieren
o
=
=
&
e [ Export Report erstellen PDF -
E [ Validierungsreport erstellen FDF -
% [ Validieren und Speichern des Exports...
E
d'f
) Hiermit wird bestatigt, dass sich die Betriebsart
— m des Gerates und die CRCs durch die
§ Sequenzverarbeitung andern kénnen und eine
= Validierung des Gerates notwendig ist.
g
[z
3
w
=
|| Keine Verbindung 00 Idle Keine(r) COomM1

Die folgenden MenUs stehen zur Verfligung: Datei, Bearbeiten, Ansicht, Verbindung
und Validierung.

Befehle im Menu ,Datei:

[7] Parameter Export Compact - Neues Dokumeni

Datei | Bearbeiten  Ansicht Verbindung
B Speichern Ctrl+5
r—'] Speichern unter  Ctrl+5Shift+5

[E Beenden Alt+X
o

=

Speichern — Speichern der Exportparameter.

Speichern unter — Gibt an, wie Daten exportiert werden. Sie kdnnen als einzelne
Dateien oder als Projektcontainer (PMT-Paketdatei) exportiert werden. Der Projektcontainer
kann durch ein Passwort geschutzt werden. Markieren Sie dazu das Feld ,Schutz aktivieren®

und geben Sie das Passwort ein.
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-
a5l Export Option

(= [E i)

a5l Export Option

Export als einzelne Dateien
() Export als Container

Container schitzen

[] Passwortschutz aktivieren

Passwort: |

Passwort bestatigen: I

J

() Export als einzelne Dateien
Export als Container

Container schitzen

Passwortschutz aktivieren

Passwort: |

Passwort bestatigen: |

Beenden — Fenster fir den Parameterexport schlie3en.

Befehle im Menl ,Bearbeiten“: Die Befehle in diesem Meni sind zur Arbeit in der

Registerkarte ,Parameter bestimmt.

F hl
[77 Parameter Export Compact - Neues Dokument Elﬁu
Datei  Bearbeiten  Ansicht Verbindung  Validierung
g ’ S [E] E= a
Fap X OET
= | =+ AchsBG
= B AchsBG-1 Sensor-2 (SS1 - Absolut)
2 B sl
n Sensor-1 Altiv MName Wert Minimum Maxdimum Einhsit Beschreibung
= LB Sensor2 0 5 B
k] —
5 Statusindex ] ] 2 Bt
o
a Richtung up
Interface Typ Master
-E Datenformat Binary
E ‘Versorgungsspannung 24 v
@ OfFset 0 16777215 16777215
Auflsung 1024 1 2000000 Schrinalll
Datenlange 24 10 28 Bit
Datenindex 0 0 24 Bt
Frame Lange 10 10 ! Bit
Parameter: (V26
| || Keine Verbindung | Idle | keinew |
LS
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[77 Parameter Export Compact - Neues Dokument

Datei | Bearbeiten | Ansicht  Verbindung  Validierung

g Rickgdngig (Auswahl) Ctrl+Z
Rickgdngig (Global)

=- Wert dndern F2

Alles auswéhlen Ctri+A

Altivieren (LAuswahl)
Altivieren (Alle)
Altivieren (Global)

Dealtivieren (Auswahl)
Dealtivieren (Alle)
Dealktivieren (Global)

- Werte sperren

[ I‘.T‘I Parameter [TJ Projekt I m Kontrolle

Werte entsperren

Ruckgangig (Auswahl) — Zurticksetzen des ausgewéhlten Wertes auf den
Standardwert.

Ruckgéangig (Alles) — Zuriicksetzen aller Anderungen an den Parametern auf die
Standardwerte.

' ~
Benutzerbestitigung w

*% Die Mame und Min/Max Werte aller Pararneter werden auf die zuletzt
" gespeicherte Version zurdckgesetzt, Wollen sie fortfahren?

ves || No

Wert andern — Anderung des ausgewahlten Wertes. Dies wird auch mit einem
Doppelklick der linken Maustaste auf den Wert erreicht.

Alle auswahlen — Auswahl aller Parameter in der Registerkarte ,Parameter” fiir ein
gewadhltes Element, z.B. Geber.

Auswabhl aktivieren — Aktivierung des gewahlten Parameters (Reihe) in der
Registerkarte ,Parameter*.

Alle aktivieren — Aktivierung aller Parameter (Reihen) fir ein gewahltes Element, z.B.
Geber.

Global aktivieren — Aktivierung aller Parameter (Reihen) fur alle verwendeten
Elemente.
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Auswahl deaktivieren — Deaktivierung des gewéhlten Parameters (Reihe) in der
Registerkarte ,Parameter”.

Alle deaktivieren — Deaktivierung aller Parameter (Reihen) fur ein gewéhltes Element,
z.B. Geber.

Global deaktivieren— Deaktivierung aller Parameter (Reihen) fur alle verwendeten
Elemente.

Werte sperren — Sperrung des ausgewahlten Wertes. Es erscheint ein Dialogfenster
zur Eingabe eines Passwortes. Die gesperrten Werte sind fir die Verwendung in anderen
Programmen gesperrt.

[ Passwort eingeben ﬁq
Passwort ||
| Ok | [ Abbrechen |

Werte entsperren — Entsperrung des Wertes, der zuvor mit dem Befehl ,Sperren®
gesperrt wurde. Sie werden nicht nach einem Passwort gefragt, da Sie in dieser Umgebung
der Administrator sind, der das Passwort eingestellt hat.

Befehle im Menu ,Ansicht®:

[*7 Parameter Export
Datei  Bearbeiten | Ansicht | Verbindung  Validierung

Irnmer im Vordergrund

@ |j' Sprache 4 m! Deutsch
Version ZE English

a

=

Sprachen — Anderung der Sprache fiir die Benutzeroberflache und die Bezeichnung
der Parameter in der Registerkarte ,Parameter”. (Englisch/Deutsch)

Version — Anzeige von Informationen zur Exportversion der Parameter.
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Component | Wersion

Parameter Export

XD Version D4

ConnectionClass Library dll 1016
SimplePackage dil 1.002
LibSMXReport dll REP-1407251.1.0.0
dllAedsChg dll AXS5-100913HB-01100
dllsp 100Morm di NORM-130325-B-01)M

Ok

Immer im Vordergrund — Anzeige des Exportfensters immer im Vordergrund.

Befehle im Menii ,,Verbindung*:

Die Oberflache dieses Ments hangt davon ab, ob SMX verbunden ist oder nicht.

7
Parameter Export
po

Datei  Bearbeiten  Ansicht W‘ Validierung
ﬁ ., Einstellungen Fa
T N & Vebinden F10
% Trennen F11
E [ Export generieren »! Run -
7} PRF Tabelle Sende) o Stopp Shift+F5

Oberflache, wenn SMX nicht verbunden ist.

i

7 Parameter Export Compact - SMX12_blikanie

File Edit View | Connection | Validation
ﬁ@ A l Settings Fa
4 Connect F10
E @¥  Disconnect F11
5 ] Genersl o, g =
W N stop Shift+ F5
= 2End F

Oberflache, wenn SMX verbunden ist und lauft.

HB-37480-820-01-04F-DE Programmierhandbuch SafePLC2.docx 88/275



SafePLC? Programmierhandbuch

Einstellungen — Offnet das Fenster fiir die Verbindungseinstellungen. Um eine
Verbindung zu einem SMX-System herstellen zu kdnnen, missen die
Ubertragungsparameter entsprechend eingestellt werden.

Verbinden — Startet die Verbindung mit dem SMX-System.
Trennen — Trennt die aktive Verbindung.
Ausfihren — Startet den Programmablauf im Modus ,Verbunden®.

Stopp — Stoppt den Programmablauf im Modus ,Verbunden®.

Befehle im Menu ,Validierung“:

-

"7 Parameter Export Compact - SMX12_blikanie

File Edit View Connection | Validation

. Generate Export

Yalidate and Save

Generate Report

7 Rensrate Fonnrt

Export erstellen — Diese Funktion verbindet zwei Befehle: ,Export erstellen” und
~EXportbericht erstellen®.

Validieren und speichern — Validieren und speichern von Parametern.

Exportbericht erstellen — Erstellt eine PDF- oder Excel-Datei der aktuellen SMX-
Konfiguration fur das angeschlossene Gerat. Die Textdatei listet die Parameter der
konfigurierten Module und des AWL-Programms auf. Der Ausdruck muss im Rahmen der
TUV-Genehmigung und gemaR den erforderlichen Richtlinien bestétigt und freigegeben
werden.

Diese Funktionen kénnen auch in der Steuerflache durch Auswahlen der entsprechenden
Kontrollkastchen aktiviert werden. Siehe Abbildung unten.
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[T Parameter Export Compact - SMX12_blikanie

File Edit View Connection | Validation |
&Q ’ Generate Export
| Validate and Save
Generate Report

V| Generate Export

=] poE
) Generate Validation Report (=) {PDF___ =
] Validate and Save Export

V] Generate Export Repor

[ ".—‘I Parameters [ T Project [ anmm\

By checking this box | accept that the device

7 statelCRC may change during execution of =
these procedures and new validation report Execute Batch

required

create *(Vilidation).pdf

——> create "(CheckPMT).pdf

PMT Batch

7| Save Project
] Send Configuration

Generate PMT Report  |PDF

Lock Configuration

/] Allow Control Panel in PMT

=N =l =

show Warning and Export option dialogs

—= create .PeXml

11/11/2014 8:02:53 PM] Sequence start

11/11/2014 8:02:59 PM] Generating Export

11/11/2014 8:03:17 PM] Generating Export done
11/11/2014 8:03:17 PM] Generating Export Report
11/11/2014 8:03:38 PM] Generating Export Report done
11/11/2014 8:03:38 PM] Generating Report
11/11/2014 8:03:53 PM] Generating Report done
11/11/2014 8:03:53 PM] Validate and Save Export
11/11/2014 8:04:12 PM] Validate and Save done
[11/11/2014 8:04:12 PM] Sequence ended Successfully

Connected

Symbole fir den Parameterexport:

ol M

Stap

> R

Symbole in der Gerateschnittstelle — nicht verbunden

& \

Symbole — verbunden

Verbinden: Startet die Verbindung mit dem SMX-System.

L '}

Trennen: Trennt eine aktive Verbindung.

Ausfuhren: Startet den Programmablauf im Modus ,Verbunden®.

Stopp: Stoppt den Programmablauf im Modus ,Verbunden®.

Einstellungen: Offnet das Fenster fiir die Verbindungseinstellungen. Um eine

Export erstellen: Erstellt einen Export.

Verbindung zu einem SMX-System herstellen zu kénnen, missen die
Ubertragungsparameter entsprechend eingestellt werden.

Validieren und speichern: Validiert und speichert Parameter.

HB-37480-820-01-04F-DE Programmierhandbuch SafePLC2.docx

90/275



SafePLC? Programmierhandbuch

Bericht erstellen: Erstellt eine PDF- oder Excel-Datei der aktuellen SMX-Konfiguration
fur das angeschlossene Geréat. Die Textdatei listet die Parameter der konfigurierten Module
und des AWL-Programms auf. Der Ausdruck muss im Rahmen der TUV-Genehmigung und
gemal den erforderlichen Richtlinien bestatigt und freigegeben werden.

Registerkarte ,Steuerung”

[*7 Parameter Export Compact - SMX12_blikanie = NoR =%
File Edit View Connection Validation
& \
5 FMT Batch
3 7] Generate Export Save Project
ﬁ Send Configuration
g
5
=
t’ V| Generate Export Report PDF -
‘? V| Generate Validation Report POF - Generate PMT Report  |PDF L4
2 /| Validate and Save Export
H Lock Configuration
=
= Allow Control Panel in PMT
52 By checking this box | accept that the device

statelCRC may change during execution of
these procedures and new validation report
required

Senden der Tabelle PRF (Position Referenz Funktion): Ubertragt alle Daten, die fiir
die Verwendung der PRF-Funktion notwendig ist, z.B. die Positionstabelle. Weitere
Informationen zur PRF-Funktion finden Sie in Kapitel 10.3.3.7 und , TD-37350-820-11-xxF
PRF Beschreibung der Anwendung®.

Senden der SMF-Matrix (sichere Matrixfunktion): Ubertragt Positionsdaten der
Koordinatenmatrix. Weitere Informationen zur SMF-Funktion finden Sie in ,TD-37350-820-
11-xxF Uberwachungsfunktion SMF*.

SafePMT

Weiteres Instrument zur Einstellung, siehe ,HB-37350-820-21-xxF-DE SMX Handbuch
SafePMT*.

Reqisterkarte ,Projekt*

In dieser Registerkarte ist es moglich, Textfelder auszufillen und diese Informationen
mit den exportierten Parametern zu exportieren. Diese Felder kdbnnen auch gesperrt werden.
Gesperrte Felder konnen nach dem Export und Offnen in anderen Programmen nicht mehr
bearbeitet werden.
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[ Parameter Export Compact - Neues Dokument (= E ]
Datei Bearbeiten Ansicht Verbindung  Validierung
FIpa X CEAFE
2 fnlagerbeschreibung
E Endkunde | Eumiunale
B8 Anlagenbezeichnung -
- avistellort |
ﬁ Erichter |
D Hardware
I3
E Konfiguration |
= Erstelldatum |
52
— Kommentar
Ansprechpartner
Anlage [ Telfon | Fax [
Kunde | Telefon | Fax |
Liferant | Telefon | Fax [
Errichter | Telefon | Fax [
— s |
| H Keine Verbindung | Idle | Keine(r)

Registerkarte ,Parameter”

Es ist mdglich, alle Parameter und ihre Werte anzeigen zu lassen. Nach der Aktivierung der
Parameter kdnnen diese bearbeitet werden. Zur Arbeit mit den Parametern verwenden Sie
die Befehle im Menu ,Bearbeiten® oder die Maustasten.

r ™
[ Parameter Export Compact - Neues Dakument Elﬂu
Datei  Bearbeiten  Ansicht  Verbindung  Validierung
= Y ) ==
Fpm X T
= | 2~ AchsEG
.E =5 AchsBG-1 Sensor-2 (SS1 - Absolut)
B B Awis-1
g Sensor-1 Altiv Mame Wert Minimum Maximum Einheit Beschreibung
= chse DD e R © 5 B
_Si Statusindex 0 (] 24 Bt
p Richtung up
o Interface Typ Master
' Tz TiED
E Versorgungsspannung 24 \
- Offset 0 16777215 16777215
@ Auflasung 1024 1 2000000 Schrtta/l
Daterlange 24 10 28 Bit
Daterindex 0 0 24 Bit
Frame Lange 10 0 3 Bit
Parameter:0/26
|| Keine Verbindung ‘ Idle | Keine(r) |
L ]
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10Netzwerke

10.1 Master zu Master (SMMC)
10.1.1 Beschreibung

Es handelt sich um ein globales Netzwerk mit einer SMMC Safe-Master-Master-
Communication. Minimal ist 2 Master, maximal 4 Master.

10.1.2 Erstellung

1. Der Benutzer muss einen Master anschlieRen, der SMMC unterstitzt.

2. Schliel3t der Benutzer einen zweiten Master an, der SMMC unterstitzt,
erscheint das folgende Fenster:

Alction auswahlen

Aktion auswahlen die ausgefihrt werden soll:

Ersetzen SMX 11 /N (Master)
Aktiviers Globales Metwerk

Wahlen Sie ,Aktiviere Globales Netzwerk® und bestatigen Sie mit ,,OK®. Der
zweite Master wird hinzugefligt und die Registerkarte ,,Globales Netzwerk*
erscheint.

Nachdem ein SMMC-Netzwerk mit mindestens 2 Mastergeraten erstellt
wurde, erscheint das Fenster bei der Hinzufllgung des nachsten Mastergerats
mit SMMC-Unterstitzung nicht mehr und das Gerat wird automatisch zum
globalen Netzwerk hinzugefligt (bis zu 4 Geraten). Mochten Sie ein
Mastergerét durch ein anderes Gerat ersetzen, mussen Sie das neue Geréat
aus der Bibliothek genau lUber das Symbol des Gerats ziehen, welches Sie
ersetzen mochten. Der Mauszeiger muss auf das Symbol des Geréts zeigen,
welches Sie ersetzen mdchten (siehe Abbildung unten).
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Deaktivierung — automatisch, wenn ein Master geléscht wird und nur noch ein
Master ubrig ist.

Ansicht unter ,Globales Netzwerk®.

Master Ta Master (SMMC)

10.1.3 Konfiguration

10.1.3.1 Gemeinsame Konfiguration
Klickt der Benutzer auf die SMMC-Linie im globalen Netzwerk

aster To Master (SMMC)

oder wahlt er SMMC im Browser aus,
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Browser

- o Global Metwork

‘ fff Master zu Master (SMMC)

v ! ShE 11 /N (Master O]

v ﬁ Peripheries

Eingang
Ausgang

Geber -

erscheinen die Eigenschaften fir SMMC im Eigenschaftenfenster.

Eigenschaften
FS Master zu Master (SMMC)

4 Sonstiges

SMMC Zykluszeit O DOms

4 MName
Mame O Master zu Master (SMMC)

Hier ist es moglich, die SMMC-Zyklusdauer in ms einzustellen.

10.1.3.2 Einzelkonfiguration von Mastern

Nach dem Klicken auf jedes Mastergerat im SMMC-Netzwerk erscheinen im

Eigenschaftenfenster die Eigenschaften, mit denen diese Gerate einzeln konfiguriert werden

kdénnen.

4 Global Network
SMMC Master Port 0 | Port 1 H

e

SMMC Serial ® 1 -
SMMC Master Address & 1

SMMC-Master Anschluss — Auswahl des Anschlusses fur die SMMC-
Kommunikation. (Anschluss 1, Anschluss 2 oder Anschluss 1 und Anschluss 2)

SMMC Seriennummer — Eingabefeld, hier muss die Seriennummer des

ausgewahlten Gerates eingetragen werden.
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SMMC-Masteradresse — Dies ist die Adresse des Geréts im SMMC-Netzwerk.
Das SMMC-Mastergerat hat die Adresse 0. Die Reihenfolge im Plan und die Masteradresse
sind miteinander verbunden. Das erste Gerat (von oben nach unten) ist der Master und hat
die Adresse 0. Das zweite Gerat hat die Adresse 1, das dritte Gerat die Adresse 2 und das
letzte Gerat hat die Adresse 3. Andert der Benutzer die Reihenfolge der Geréate im globalen
Netzwerk tiber Drag&Drop, andert sich die Masteradresse gemal dem oben genannten
Prinzip (erstes Gerat = Masteradresse 0 usw.).

Mit dem rechten Mausklick auf das Mastergerét im Browser kann dieses Gerat als
Master ausgewahlt werden. Nachdem dieses Gerat als Master ausgewahlt wurde, erscheint
es im globalen Netzwerk an erster Stelle und die anderen Gerate werden nach unten
verschoben und die Masteradressen &ndern sich.

A -EEI- Global Metwork
el Ll

Hf Master zu Master [SMMC)

- ! SMX 11 /N (Ma =
% (Gerat ersetzen

v Peripheries Eingestelit als SMMC Master
Eingang Gerateschnittstelle
Ausgang *Gerateeigenschaften anzeigen
Geber
& Léschen Del
Umbenennen

'_“g Berechtigungean dndern

10.1.4 Verwendung
Jedes Geréat kann 16 Bit als Ausgang auf SMMC schreiben. Diese Bits werden durch
die Verbindung zu SMMC als ,,Anschluss aus* definiert.

10.1.4.1 SMMC ,,Ausgangsanschluss®
Jedes Geréat kann 16 Bit als Ausgang auf SMMC schreiben. Diese Bits werden durch
die Verbindung zu SMMC als ,SMMC Ausgangsanschluss” definiert.
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| SMMC Awsgangsanschlug |
. h SHIML Acngasguamehlon i

T W st aunges e
T R
i !
B s aunge il i

b h SHIML Auganguamec bl i
B s aunge: iy |
h SHIML Acngasguamehlon
B st aunges e

i T
I
i T .
h SHIML Auganguamec bl i
- B s aunge: iy [
h SHIML Acngasguamehlon |
T !
|

10.1.4.2 SMMC ,Eingangsanschluss®
Jedes Geréat kann Bits von allen anderen Geraten und auch die eigenen Bits lesen.

@MC Eingangsanzchluss 1 i
TR A s WY :

}Mn_:g.mﬂ.n"
]

AHML Auagancuamction B
!

I
I
I
| AWML Alaganouamctlioa q
I
I
I
I

ML A i W

1.
AWML Acaganmamctio B
]

MML Asaganmurnction B

SWML Aaganouamchion ‘ .

Es gibt eine begrenzte Anzahl von konfigurierbaren, gemeinsamen Bits flir jedes Geréat
und diesen Mastergeraten, die der Logik als SMMC ,Ausgangsanschluss® zugewiesen
werden kénnen und spater in den funktionalen Layouts von anderen Mastern in deren Logik
verwendet werden kénnen.

Diese SMMC ,Ausgangsanschluss® Bit-Gruppenelemente sind in der Bibliothek als
Element verflgbar, das fUr jeden Master einzeln zur Eingangskonfiguration im Funktionsplan
und fiir beliebige Verbindungen (digitale Verbindungen) verwendet werden kann. Danach
kann eine Instanz als SMMC ,Eingangsanschluss® generiert und als Briicke im
Funktionsplan anderer Master verwendet werden.

Diese Verbindung verhalt sich wie ein normaler Ausgang, allerdings mit der Ausnahme,
dass der entsprechende Ausgang in jeden Master-Funktionsplan eingefligt und an dessen
Logik zugewiesen werden kann. Der SMMC ,Eingangsanschluss® ist verfigbar, nachdem der
Benutzer den entsprechenden SMMC ,Ausgangsanschluss® in der Bibliothek des
Funktionsplans konfiguriert hat.

10.2 SD-Bus

10.2.1 Beschreibung

Der SD-Bus ist ein geschutzter Serial Diagnostic Bus (nachfolgend: SD-Bus).
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10.2.1.1 Physikalische Eigenschaften
Der SD-Bus ist ein Einstrang-Bussystem, das an ein Mastergeréat (universelle
Kommunikationsplatine) oder zukiinftig an ein dezentrales Gerét (nachfolgend werden
ausschlief3lich Mastergerate behandelt) angeschlossen wird.

Aufgrund des Aufbaus aus einem Strang verfligen SD-Bus-kompatible
Sicherheitsschaltgerate tGiber einen SD-Bus-Eingangs- und -Ausgangskontakt. Der
Ausgangskontakt des Mastergerats wird mit dem Eingang des ersten Gerats verbunden. Der
Ausgang des ersten Gerats wird dann mit dem Eingang des nachsten Gerats verbunden
usw. Alle Gerate missen elektrisch immer in Serie geschaltet werden.

Sicherheitstechnisch verfligt jedes Gerat zusatzlich tber 2 Sicherheitseingdnge und 2
Sicherheitsausgange. Gerate kdnnen auch gruppiert werden. Eine Gruppe enthalt eine
Anzahl (mindestens eins) von Geraten, die in Serie innerhalb dieser Gruppe angeschlossen
sind (von Ausgang zu Eingang usw.). Der Sicherheitsausgang des ersten Gerats einer
Gruppe kann an zwei Sicherheitseingange an einem Mastergerat oder Erweiterungsmodul
angeschlossen werden. Die 2 Sicherheitseingénge des letzten Geréts in der jeweiligen
Gruppe werden an 24 V angeschlossen.

10.2.1.2 (Logische) Eigenschaften von SafePLC?
Der SD-Bus ermdglicht die Ubertragung von Diagnoseinformationen von den SD-Bus-
kompatiblen Sicherheitsschaltgeraten an ein Mastergerat. In der anderen Richtung ist es
maglich, das Verhalten der Schaltgeréate zu beeinflussen, die Befehle vom Master senden.

SD-Bus-Elemente ermdglichen die Verwendung von SD-Bus-kompatiblen
Sicherheitsschaltgeraten in der SafePLC?2. Die grafische Darstellung in der SafePLC? ist fast
identisch mit der elektrischen Installation. Darum werden SD-Bus-Elemente in SD-Bus-
Gruppen- und SD-Bus-Gerateelemente unterteilt.

SD-Bus-Gruppenelemente verhalten sich ahnlich wie andere Eingangselemente (z.B.
Lichtschranke). In den Planen der SafePLC? konnen mehrere SD-Bus-Gruppenelemente mit
einem Mastergerat oder Erweiterungsmodulen verbunden werden.

Da diese Gruppenelemente die Gegenstiicke der oben genannten elektrischen
Gruppen sind, enthalten sie auch eine Anzahl (mindestens eins) an SD-Bus-
Gerateelementen.

SD-Bus-Gerateelemente wiederum sind die Gegenstlicke der tatsachlichen SD-Bus-
Sicherheitsschaltgerate. Von da werden diese Elemente mit einer SD-Bus-Gruppe in Serie
verbunden. Die beiden Ausgéange des ersten SD-Bus-Gerateelements sind die
Gruppenausgange. Die Eingange des letzten SD-Bus-Gerateelements sind die
Gruppeneingange, die an die logische 24-V-Ebene angeschlossen werden (d.h. dass dieses
Geréat eigene Testimpulse aussendet, z.B. Lichtschranke oder Sensoreingangselement).

Uber die SD-Bus-Gerateelemente kénnen die Diagnosedaten und Befehle der
tatsachlichen SD-Bus-Sicherheitsschaltgerate ausgewahlt werden, die dann in der SafePLC?
verwendet werden kdnnen.
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10.2.2 Erstellung

- Eine SD-Bus-Gruppe kann aus der Bibliothek hinzugefugt werden. Wird in einen
Plan mindestens eine SD-Bus-Gruppe eingefiigt, kdbnnen Uber die Funktion
Kopieren/Einfigen andere SD-Bus-Gruppen hinzugefugt werden.

- Durch Verwendung eines Gerats, das SD-Bus unterstitzt, und der Zuweisung
dieser SD-Bus-Gruppen an dieses Gerat. Eine SD-Bus-Gruppe verhélt sich wie ein
Eingangselement mit zwei Ausgéngen (wie eine Lichtschranke). Es ist mdglich, bis
zu 31 Gruppen an ein SD-Bus unterstitzendes Gerat zuzuweisen.

- Ein SD-Bus fur ein Gerat kann sich in mehr als einer Gruppe befinden und jedes
Gerat stellt ein Element im Schaltplan dar. Jede Gruppe hat 2
Sicherheitsausgénge, einen 24-Volt-Eingang und einen Eingang fur den
Diagnosekanal (die violette Farbe im Plan zeigt an, dass das Gerat an die SD-Bus-
Geréateverbindung angeschlossen ist).

- Jede Gruppe kann SD-Bus-Elemente enthalten und ein Bus kann bis zu 31
Elemente enthalten. Dies bedeutet, dass mindestens eine Gruppe mit 31
Elementen oder hochstens 31 Gruppen mit einem Element in jeder Gruppe mdoglich
sind. Jede Gruppe kann wie unten gezeigt konfiguriert werden.

s T n uf " .
gt fagieg L1
) S —
ms pites

Ansicht

Im globalen Netzwerk werden bis zu 3 Symbole angezeigt. Gibt es mehr als 3 SD-
Bus-Gruppen, wird die Verbindungslinie zwischen dem zweiten und letzten Symbol
als gestrichelte Linie dargestellt.

SD-Bus Gr— SD-Bus Gr— SD-Bus Gr— \

Im lokalen Netzwerk sind alle SD-Bus-Gruppen sichtbar.
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SD-Bus Group 1 SD-Bus Group 2 SD-Bus Group 3
s/12 a/12 /12

Einfligen von SD-Bus-Elementen in die SD-Bus-Gruppe

Um SD-Bus-Elemente in die SD-Bus-Gruppe einzufligen, muss die Registerkarte ,SD-
Bus-Gruppe* im Hauptfenster geéffnet werden. Nach dem Offnen dieser Registerkarte
erscheinen in der Bibliothek die SD-Bus-Elemente, die Uber Drag&Drop in den Plan
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eingefligt werden koénnen. Fir die Auswahl eines SD-Bus-Elements kann auch die Funktion
Kopieren/Einfigen verwendet werden.

SD-Bus-Gruppenplan

Globales Netzwerk  Lokales Netzwerk  Anschlussplan  Verdrahtungsplan  Funktionsplan m

RSE 161} RSS 260 (1) AZ 300 (1) cEMY MM 12080 MM 1208
s = g .". —1 = E———1 E =

Addresse: 1 Addresse: 2 Addresse: 3 Addresse: 4 Addresse: 5 Addresse: §

4 {111 3

Bl LIRS Elill  SD-Bus Gruppe 2 - Blatt  5D-Bus Gruppe 3 - Blatt  5D-Bus Gruppe 4 - Blatt

Gibt es mehr als eine SD-Bus-Gruppe, erscheinen am unteren Rand des Fensters
Registerkarten, mit denen zwischen den einzelnen SD-Bus-Gruppen hin und her geschaltet
werden kann. Nachdem zu der gewlinschten SD-Bus-Gruppe geschaltet wurde, kann das
SD-Bus-Element zu dieser Gruppe hinzugefligt werden.

SD-Bus-Elemente werden in einer Reihe von links nach rechts verbunden. Die Adresse
des SD-Bus-Elements ergibt sich aus der Reihenfolge der Elemente in der Zeile. Wird die
Reihenfolge der Elemente in einer Zeile geandert, &ndert sich auch deren Adresse (von 1 bis
31). Die Nummerierung der Elemente erfolgt Uber die Gruppen hinweg. Befinden sich in der
ersten SD-Bus-Gruppe sechs Elemente, erhalten sie die Adressen von 1 bis 6. In der
nachsten Gruppe erhélt das erste Element die Adresse 7, das zweite 8 usw. Uber
Drag&Drop kann die Reihenfolge der Elemente geandert werden. Fligen Sie ein SD-Bus-
Element zwischen bestehende Elemente in den Plan ein, werden alle Elemente rechts vom
eingefligten Element neu nummeriert, d.h. ihre Adressen andern sich. Hat die Anzahl der
SD-Bus-Elemente aller SD-Bus-Gruppen in einem Master 31 erreicht, ist die Bibliothek leer
und es kdnnen keine weiteren SD-Bus-Elemente eingefiigt werden.

10.2.3 Konfiguration

Eine SD-Bus-Gruppe kann im Eigenschaftenfenster konfiguriert werden. Um die
Eigenschaften einer SD-Bus-Gruppe anzeigen zu kénnen, muss die SD-Bus-Gruppe im
Browser oder im lokalen Netzwerk, Anschlussplan oder Schaltplan ausgewahlt werden. Die
Reihenfolge der SD-Bus-Gruppen im lokalen Netzwerk, Anschlussplan oder Schaltplan kann
mit Drag&Drop oder im Browserfenster geandert werden. Bitte beachten Sie, dass durch die
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Anderung der Reihenfolge der SD-Bus-Gruppen auch die Adressen der SD-Bus-Elemente in
diesen Gruppen geandert wird.

Eigenschaften
=+ SD-Bus Gruppe 1

4 Eingange
*Is Time Maonitared 2
Signal Mr. 1 & [SMX 11 /N (Master 0) - EQ.1 -
Signal Nr. 2 & | SMX 11 /N (Master 0) - E0.2 =
4 Elemente Z3hler
In dieser Gruppe * 5
Tatal % 9
4 Elemente Addresse
Min * 1
Max * 6
4 Sonstiges
Kommentar o
4 Skala
Breite O 180 :
Hshe g 120 -
4 Name
MName [0 SD-Bus Gruppe 1

10.2.4 Verwendung

Eine SD-Bus-Gruppe kann vom Browser in den Funktionsplan eingefiigt werden. Jede
SD-Bus-Gruppe verhdlt sich wie ein Eingangselement im Funktionsplan und der Ausgang
kann mit der Sicherheitslogik im Funktionsplan verbunden werden. Die Verbindung kann
durch das Ziehen einer Verbindungslinie zwischen Ausgang und gewtinschtem Element wie
unten dargestellt oder Uber die Einstellungen im Eigenschaftenfenster erfolgen.

50-Bus Grou

1y

10.3 Feldbus

10.3.1 Beschreibung
Feldbus ist der Name einer Gruppe von industriellen Computer-Netzwerkprotokollen fir
die Echtzeitsteuerung von Ubertragungen, der in der Norm IEC 61158 standardisiert ist.

Feldbus-Netzwerkprotokoll:

¢ Nicht sichere Netzwerke
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= PROFINET
= PROFIBUS
=  EtherCAT
= CANopen
= DeviceNET

= EtherNet/IP
= Modbus/TCP
e Sichere Netzwerke
» PROFISAFE (PROFINET, PROFIBUS)
= FSoE

Verfligbare Feldbusse siehe auch ,HB-37450-810-01-xxF-DE COM
Installationshandbuch®

10.3.2 Erstellung

Unterstltzt das Gerat Feldbus, wird ein Feld ,Feldbus® im Eigenschaftenfenster
angezeigt. Durch Markieren des entsprechenden Kéastchens kann der Feldbus ein- oder
ausgeschaltet werden.

4 |okales Netzwerk
Feldbus # [

Wird der Feldbus fiir ein Gerat aktiviert, wird dafiir eine Netzwerklinie erstellt. Das
Feldbus-Netzwerk kommuniziert mit der Gbergeordneten SPS Uber einige Anschliisse.

Ansicht

Im globalen Netzwerk:

5D-Bus Gr. SD-Bus Gr-.. 5D-Bus Gr.. \
— —_—

Im lokalen Netzwerk:
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Globales Netzwerk “Lokales'Netawerk™| Anschlussplan  Verdrahtungsplan  Funktionsplan  SD-Bus Gruppe

0.8 Gruppe 1 508 Gruppe 2 S8 Gruppe 3 SO Grupps &
W L L )

4 il »
SMX 11 /M (Master 0) - Blatt 1

In dieser Ansicht wird die Verbindung des Gerats mit den Ubergeordneten SPS
dargestellt. Der Feldbus wird im lokalen Netzwerk fir jedes Gerat einzeln aktiviert.

Die Verwendung des Feldbusses kann sicher, nicht sicher oder beides sein. Die
Verwendung kann im Eigenschaftenfenster ausgewahlt werden. Die Darstellung der Linie fir
den Feldbus a@ndert sich je nach ausgewahlter Verwendung.

Die sichere Verwendung wird mit einer durchgezogenen roten Linie dargestellt:

Die nicht sichere Verwendung wird mit einer gestrichelten roten Linie dargestellt:

Werden beide Mdglichkeiten verwendet, wird dies mit einer doppelten orange-blauen
Linie dargestellt:
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10.3.3 Konfiguration

Die Eigenschaften dieses Netzwerks konnen konfiguriert werden, indem der Benutzer
auf die Feldbus-Linie klickt oder den Feldbus im Browser tber das Eigenschaftenfenster mit
definierten Eigenschaften in der Bibliothek auswahlt. Fur die Ubertragung von Informationen
Uber diesen Bus steht eine feste Grol3e zur Verfigung (z.B. 96 Bit in der Kompaktserie).
Diese Informationen kénnen mit den Prozessdaten geteilt werden, wie Geschwindigkeit,
Position in Form von Bytes, intl16, int24 oder int32 oder auch markendefinierte Typen. Auch
der andere Teil kann fiir die Ubertragung der logischen Informationen verwendet werden.
Wie dieses Netzwerk konfiguriert wird, h&ngt von den voreingestellten Profilen ab.

Im Eigenschaftenfenster des Feldbusses gibt es unterschiedliche Eigenschaften fir
Kompakt- und Modulargerate.

Das Eigenschaftenfenster fir die Kompakt- und Modularserien ist unten dargestellt.

Eigenschaften *  Eigenschaften
H Fieldbus Profinet H Feldbus Profinet

Typ [ | Profinet - Typ [ | Profinet -
*Metzwerk-Prototyp [ | Nicht Sicher -] “Metzwerk-Protetyp [ | Nicht Sicher [~
Protokoll O Profinet Protokall O Profinet
4 Nicht Sicher 4 Nicht Sicher
Logikdaten Eingang [ |32 bits Logikdaten Eingang [ |32 bits
Logikdaten Ausgang O |55 bits Logikdaten Ausgang O | 408 bits
Prozessdaten Ausg... O |64 bits Gesamtprofil L [Profile O (Freie Zuordnung] [~
4 Name 4 Name
Mame O Fieldbus Profinet Name O Feldbus Profinet

Bei beiden Serien kénnen die folgenden Eigenschaften eingestellt werden:

Netzwerktyp — Profinet und EtherCat kénnen fir einige Gerate ausgewahlt werden, fur
andere kénnen CanOpen und CanBus ausgewahlt werden.

“ NMetzwerk 4 MNetzwerk
Typ [l | Profinet |' Typ LI | CanOpen |'
“Netzwerk-Prototyp 2 |Profinet | *Netzwerk-Prototyp 2 |[CanOpen |
Protokall 0 | EtherCat Protokall o |CanBus

Netzwerkverwendung — sicher, nicht sicher und beide kdnnen ausgewahlt werden.
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“ Metzwerk
Typ I |Profinet ~
*Netzwerk-Protetyp [ | Micht Sicher =
Protoko [ |[Micht Sicher

4 Nicht Sicher Sicher
Logikdaten Eingang [ | Beide

10.3.3.1 Nicht sichere Verwendung

Fir die nicht sichere Verwendung stehen bei beiden Serien logische Dateneingange
und -ausgange mit festen Bits zur Verfiigung. Der Unterschied besteht in der Anzahl der Bits
fur den logischen Datenausgang (55 Bits in der Kompaktserie und 408 Bits in der
Modularserie). Diese Werte definieren die Anzahl der Bits, die von den funktionalen Ein- und
Ausgéangen genutzt werden.

Funktionaler Eingang — ein Bit kann nur einmal verwendet werden. Jeder Baustein
kann die Anzahl der Eingédnge von 1-32 konfigurieren. Es ist moglich, den Bereich der
Eingange einzustellen. Uber den funktionalen Eingang ist die nicht sichere Eingabe moglich,
aber es ist nicht zuléssig, einen nicht sicheren Eingang direkt zu nutzen. Es ist moglich,
einen nicht sicheren Eingang tber einen anderen sicheren Eingang zu aktivieren. Ein
funktionaler Eingang verfligt darum Uber einen zusatzlichen Eingangsverbinder fur jeden
nicht sicheren Eingang, welcher die Verwendung des nicht sicheren Eingangs gewdhrleistet.
Dadurch wird gepriift, dass dieser zusatzliche Eingangsverbinder mit einem sicheren
Eingangsbaustein verbunden wird. Die Verbindung mit Logik 1 oder einem anderen
logischen Baustein ist nicht zulassig.

Funktionaler Einga...

1 1
| |
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Eigenschaften

@ Funktionaler Eingang 1

4 Eing3nge
Anzahl der Eingdnge # |2 v
Eingénge # ) 1-2 - Feldbus Profinet
“ Sonstiges
Kommentar o
4 Skala
Breite Q 60 v
Hshe Q 120 -
4 Mame
Name LI Funktionaler Eingang 1

Eingange

Description: PropertyEnumCynamic

Funktionaler Ausgang — ein Bit kann nur einmal verwendet werden. Jeder Baustein
kann die Anzahl der Ausgange von 1-55 in der Kompaktserie und 1-408 in der Modularserie
konfigurieren. In der Abbildung ist ein funktionaler Ausgang mit 3 Ausgangen dargestellt.
Jeder Verbinder kann konfiguriert werden.

Funktionaler Ausg...

Eigenschaftenfenster fir funktionalen Ausgang.

Eigenschaften
E})} Funktionaler Ausgang 1

4 Ausgange
Anzahl der Ausgén.., # I 3 -
Bits # || 1-3 - Feldbus Profinet d
4 Sonstiges
Kommentar )
4 Skala
Breite o 120 v
Hahe Q 120 -
4 Mame
Mame L3 Funktionaler Ausgang 1

HB-37480-820-01-04F-DE Programmierhandbuch SafePLC2.docx 107/275



SafePLC? Programmierhandbuch

Nach Auswahl des funktionalen Ausgangsverbinders erscheinen im

Eigenschaftenfenster die Eigenschaften des gewahlten Verbinders. Der Bausteinausgang

kann folgendermafien eingestellt werden:

NA — nicht aktiviert (beide Késtchen sind nicht markiert)

A — aktiviert

A/H — aktiviert mit ,High active®

Funktionaler Ausg...

Eigenschaften

Eﬂ Funktionaler Ausgang Anschluss

4 Blockausgang
Aktivieren o [0
High aktiv [
4 Name
MName LI Funktionaler Ausgang Ans

Prozessdaten fir Kompaktserie

Prozessdatenausgang

- = | Prozessdaten Nicht Sicher

Prozessdaten Nicht Sicher 1

=

hon-Gala
|

Actual Position - 16 bits |

16-31

Actual Position - 16 bits |

FiUr den Prozessdatenausgang kann die Anzahl der Eingange eingestellt werden.
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Eigenschaften

E Prozessdaten Micht Sicher 1

4 Quelle
fnzahl der Eingdnge # |2 >
4 Sonstiges
Kommentar a
4 Skala
Breite Q 240 .
Hahe Q 120 v
4 Name
MName [ Prozessdaten Micht Sicher 1

Nach der Auswahl des Verbinders fur den Prozessdatenausgang im
Eigenschaftenfenster konnen Quelltyp und Auflésung eingestellt werden.

Prozessdaten Nicht Sicher 1 | rwem

=

Actual Position - 16 bits |

Process Data Output Connector

Eigenschaften

@ Prozessdaten Ausgang Anschluss

4 [Dbertragene Wert

Quelle O | Aktuelle Position
Auflasung # |16 bits

4 Mame
Name O Prozessdaten Ausgang An:

Unter ,Quelltyp“ kdnnen ,Tatsachliche Position®, ,Tatsachliche Geschwindigkeit®,
»Tatséchliche SLP-Einlernposition“ und ,Alarm- und Betriebsmitteilungen“ ausgewahit
werden.
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Eigenschaften
@ Prozessdaten Ausgang Anschluss

4 Ubertragene Wert

Quelle L2 | Aktuelle Position ‘
Aufldsung * |.A‘rctuel1e Position |
4 Name Aktuelle Geschwindigkeit
MName O | Aktuelle SLP Teach In Position
Stér und Betriebsmeldungen

Quelle

Description: PropertyEnum

Die Auflésung kann in verschiedenen Bereichen gewahlt werden, dies héngt von dem
ausgewahlten Quelltyp ab. Fur die tatsachliche Position kann der Wert z.B. 16, 20 oder 24
Bit betragen.

Auflsung # |16 bits -
4 Mame |.16 bits
Name 0 | 20 bits
24 bits

Prozessdaten fir Modularserie
Fur die Modularserie sind folgenden Einstellungen maéglich:

Gerateprofil — Es ist moglich, 3 Profile einzustellen.

Gesamtprofil Ll | Frofile 0 (Freie Zuordnung) -
4 Name |-P11:rﬁ1e 0 (Freie Zuordnung) |
Mame L | Profile 1 (Nur Logikdaten)
Profile 2 (Profilezuordnung)

Profil O (freie Zuweisung) — Der Benutzer kann im Prozessdatenprofil O einen
Baustein einfligen und die Eingange frei konfigurieren und Quellen mit Eingangen verbinden.

Profil 1 (nur logische Daten) — keine Prozessdaten.

Profil 2 (Profilzuweisung) — Der Benutzer kann ein vordefiniertes Profil aus der
Bibliothek auswahlen. Einige Profile konnen konfiguriert werden, andere stehen fest.

Prozessdaten werden fir jedes Slavegerat der Achse einzeln konfiguriert. Master, E/A-
und dezentrale E/A-Slaves verfligen nicht Uber Prozessdaten.

Das gewabhlte Profil bestimmt, welche Bausteine fir die Prozessdatenprofile in der
Bibliothek angezeigt werden.
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Wichtiger Hinweis: Zur Anzeige der Bausteine fur die Prozessdatenprofile muss
fur die Modulargerate mindestens ein Achsen-Slave im Plan eingegeben sein.

[

~ @ |Prozessdaten Profil 0
Wurde Profil 0 ausgewabhlt, erscheint in der Bibliothek und

die folgenden Konfigurationen sind moglich:

Prozessdaten Profil 0 1 Wortzie

Aktuelle Position - 24 bits |

Es kdnnen das Gerat und die Anzahl der Eingédnge eingestellt werden.

Eigenschaften
H Prozessdaten Profil 0 1

Gerit # |1-SMX 122 (Slave 1) -]

Anzahl der Eingdnge O 1 v
“ Sonstiges

Kommentar O
4 Skala

Breite Q 240 .

Hahe o 120 -
4 Mame

MName [ Prozessdaten Profil 0 1

Unter ,Gerat“ kann ,Keins® oder ein verwendetes Geréat eingestellt werden.

e & | 1-SMX 122 (Slave 1) -

Anzahl der Eingénge O | Kein
4 Sonstiges 1 - SMX 122 (Slave 1) |

Wird ,Eingang“ gewahlt, kdnnen dessen Eigenschaften im Eigenschaftenfenster eingestellt
werden.
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Prozessdaten Profil 0 1 honsan
o

Aktuelle Position - 24 bits |

Es kdnnen ,Quelltyp* (,Tatsachliche Position®, ,Tatsachliche Geschwindigkeit®,
»<Analogwert®, ,Analogwertaddierer und ,Alarm- und Betriebsmitteilungen®) und ,Auflésung*
eingestellt werden. Fur ,Analogwert®, ,Analogwertaddierer” und ,Alarm- und
Betriebsmitteilungen® kann keine Aufldsung eingestellt werden.

Eigenschaften

7 Prozessdaten Ausgang Anschluss

“ Ubertragene Wert
Quelle 03 | Aktuelle Position -
Aufldsung P [A}:tuelle Position ]
4 Mame Aktuelle Geschwindigkeit
MName O |Analogwert
Analogwert Addierer
Stér und Betriebsmeldungen

Eigenschaften

Prozessdaten Ausgang Anschluss

4 Ubertragene Wert
Quelle O | Aktuelle Position
Aufldsung Ll |24 bits =
4 MName & bits
Nams O | 16 bits
20 bits
24 bits l
32 bits

Fur Profil 1 gibt es keine Prozessdatenprofile in der Bibliothek.

Far Profil 2 erscheinen in der Bibliothek vordefinierte Profile. Einige vordefinierte Funktionen
und Werte kénnen nicht geandert werden, bei anderen Werten sind Anderungen zulassig.
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Fir jedes Achsengerat kann ein Baustein fir das Prozessdatenprofil eingefuigt werden.

Bibliothek
&= Grofie Symbole

T .
A icherheitsfunktion
[—

198
v Feldbus Metzwerk
(-~

@ F-Bus Eingang
@ F-Bus Ausgang
@ Funkticnaler Eingang
@ Funktionaler Ausgang
léJ Prozessdaten Profil 1

léJ Prozessdaten Profil 2
léJ Prozessdaten Profil 3
léJ Prozessdaten Profil 4
léJ Prozessdaten Profil 5
léJ Prozessdaten Profil &

~ & | Prozessdaten Profil 7

10.3.3.2 Sichere Verwendung

Fur die sichere Verwendung sieht das Eigenschaftenfenster wie folgt aus
(Kompaktserie links, Modularserie rechts).
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Eigenschaften
Ed Fieldbus Profinet

4 Netzwerk
Netzwerktyp O | Profinet MNetzwerktyp O | Profinet
Netzwerk-Muster MNetzwerk-Muster *
Protokoll O (Profinet) Safe Protokoll Q (Profinet) Safe
4 Sicher Feldbus Aktivierung o
Logikdaten Eingang O 40 bits Timeout 2 0Oms
Logikdaten Ausgang O 40 bits 4 Sicher
Prozessdaten Ausgang @ | 96 bits - used | Logikdaten Eingang O |40 bits
Grosse der E/A Datasegme... O |96 bits Logikdaten Ausgang L |40 bits
Slaveadresse des Bus (1..65.. & Grosse der E/A Datasegme... ' |96 bits
Skalierfaktor Position 0 Slaveadresse des Bus (1..65... & 10
4 Name < Name
Name = Fieldbus Profinet Name Fieldbus Profinet

Folgende Einstellungen sind mdglich:

logischer Dateneingang — Einstellung von 8 Bit bis 96 Bit.

4 Sicher
Logikdaten Eingang Ld (40 bits i
Logikdaten Ausgang [ | 8 bits
Prozessdaten Ausgang & |16 bits
Grosse der E/A Datasegmente n |24 bits
Slaveadresse des Bus (1..65534) o |32 bfts
Skalierfaktor Position ) @
48 bits
“ Name 6 bi
Name ] its
64 bits

Logikdaten Eingang 72 bits
80 bits
88 bits
96 bits

X210 Y:819 75%

logischer Datenausgang — gleicher Bereich wie beim Eingang (von 8 Bit bis 96 Bit).
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“ Sicher
Logikdaten Eingang 140 bits
Logikdaten Ausgang L2140 bits =
Prozessdaten Ausgang & | 8 bits
Grosse der E/A Datasegmente 0 |16 bits
Slaveadresse des Bus (1.65534) 0 |24 bits
Skalierfaktor Position o |32 bits
g 40 bits
Name o |48 bits
56 bits
Logikdaten Ausgang 64 bits
72 bits
80 bits
88 bits
96 bits

Diese Werte geben die Anzahl der Bits an, die von den sicheren Anschliissen
verwendet werden: F-Bus-Eingang und F-Bus-Ausgang.

Sichere Funktionen F-Bus-Eingang und F-Bus-Ausgang — ein Bit kann nur einmal
verwendet werden. Fir jeden Baustein kann die Anzahl der Bits im Bereich von 1-32
eingestellt werden und auch, welche Bits verwendet werden.

F-Bus Eingang 1

Eigenschaften

B2 F-Bus Eingang 1

Anzahl der Bits # 2

Bits # | 1-2 - Feldbus Profinet

4 Sonstiges
Kommentar

4 Name
Name F-Bus Eingang 1
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F-Bus Ausgang 1

Eigenschaften
E2 F-Bus Ausgang 1

Prozessdatenausgang fir Kompaktserie

— Prozessdaten Sicher

Es ist mdglich, die Anzahl der Eingange in einem Bereich von 1 bis 7 einzustellen.

Prozessdaten Sicher 1 T
i _l_-

Aktuelle Position - 24 bits |

4 Bits

Anzahl der Bits # 2

Bits 4 1-2 - Feldbus Profinet
4 Sonstiges

Kommentar a
4 Name

Name & F-Bus Ausgang 1
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Eigenschaften

E Prozessdaten Sicher 1

4 Quelle
I Anzahl der Eingdnge O 1 :
4 Sonstiges
Kommentar [P)
4 Skala
Breite O 240 v
Hohe Q 120 v
4 Name
Name [0  Prozessdaten Sicher 1

Nach der Auswahl des Eingangsverbinders ist es mdglich, den Quelltyp (, Tatsachliche
Position®, ,Tatsachliche Geschwindigkeit®, ,Tatsachliche SLP-Einlernposition“ und ,Alarm-
und Betriebsmitteilungen®) und die Auflésung im Eigenschaftenfenster einzustellen.

Prozessdaten Sicher 1 l o ]

0-23
Akzuells Position - 24 bits L= ||

Prozessdaten Ausgang Anschluss

Eigenschaften

@ Prozessdaten Ausgang Anschluss

O | Aktuelle Position

MName LI Prozessdaten Ausgang Anschluss
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4 Ubertragene Wert

Quelle Ll | Aktuelle Position -

Aufldsung 2 [Aktuelle Positicn
4 Mame Aktuelle Geschwindigkeit

MName O | Aktuelle S5LP Teach In Position

SLP Stop-Positicn

Auflésung 0 | 24 bits -]
“ Name 16 bits

Name O |24 bits |

10.3.3.3 Verwendung beider Mdglichkeiten

Bei der Verwendung beider Mdglichkeiten ist es moglich, Werte fur das Netzwerk und
die nicht sichere Verwendung (fur die Einstellungen siehe Kapitel 10.3.3.1) und die sichere
Verwendung (fir die Einstellungen siehe Kapitel 10.3.3.2) einzustellen. Die folgenden
Abbildungen zeigen das Eigenschaftenfenster fur die Kompakt- und Modularserie.

Eigenschaften
Fieldbus Profinet

Eigenschaften
Fieldbus Profinet

“ Netzwerk 4 Netzwerk
Netzwerktyp L | Profinet Netzwerktyp & | Profinet
Netzwerk-Muster Netzwerk-Muster *
Protokoll O Profinet / Sicher Protokall @ (Profinet) Safe
4 Sicher Feldbus Aktivierung o
Logikdaten Eingang O (40 bits Timeout 2 0Oms
Logikdaten Ausgang O (40 bits 4 Sicher
Prozessdaten Ausgang O |96 bits - used | Logikdaten Eingang O |40 bits
Grosse der E/A Datasegme... 3@ |96 bits Logikdaten Ausgang e
Slaveadresse des Bus (1.65... & Grosse der EfA Datasegme... O |96 bits
Skalierfaktor Position o ||  Slaveadresse des Bus (1.65.. O 10 .
“ Nicht Sicher “ Name
Funktionale Eingange Aktiv... O Name U Fieldbus Profinet
Logikdaten Eingang Q (32 bits
Logikdaten Ausgang 3 (56 bits
Prozessdaten Ausgang a
“ Name
Name Fieldbus Profinet
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10.3.4 Verwendung

Im Funktionsplan in der Bibliothek erscheint ein Ordner fir das Feldbus-Netzwerk. Es
gibt Funktionen, die mit dem Feldbus verbunden sind. Die gezeigten Funktionen hdngen vom

gewahlten Gerat und der Verwendung ab.

Funktionaler Eingang

@ Funktionaler Eingang

Siehe Kapitel 10.3.3.1.

Funktionaler Ausgang

@ Funkticnaler Ausgang

Siehe Kapitel 10.3.3.1.

F-Bus-Eingang

@ F-Bus Eingang

Siehe Kapitel 10.3.3.2.

F-Bus-Ausgang

@ F-Bus Ausgang

Siehe Kapitel 10.3.3.2.

Prozessdaten nicht sicher

== | Prozessdaten Micht Sicher

Siehe Kapitel 10.3.3.1.
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Prozessdaten sicher

| Prozessdaten Sicher

Siehe Kapitel 10.3.3.2.

Prozessdatenprofil 0

— & | Prozessdaten Profil O

Siehe Kapitel 10.3.3.1.

Prozessdatenprofil 1

— @ | Prozessdaten Profil 1

Es bietet 1 bis 12 Eingange. Es ist mdglich, den Quelltyp einzustellen: ,Tatsachliche
Position®, ,Tatsédchliche Geschwindigkeit®, ,Analogwert”, ,Analogwertaddierer und ,Alarm-
und Betriebsmitteilungen® Fur ,Tatsachliche Position“ und , Tatsachliche Geschwindigkeit*

kann eine Auflosung eingestellt werden.

| Prozessdaten Profil 1 1 e
H Aktuelle Positicn - & hits I - ‘
H Aktuelle Position - & hits
gh Aktuelle Positicn - & bits
H Aktuelle Position - 8 bits
4- Aktuelle Position - 8 bits

|
|
]
]
]
H Aktuelle Positicn - 8 bits |
|
|
|
|
]
|

4855 |

———— 8 Akbuelle Position - & hits

%6 l.-]l

—h Aktuelle Position - & hits
H Aktuelle Position - & hits
H Aktuelle Position - & hits
H Aktuelle Position - 8 bits

&8 ‘3"

———— B Aktuelle Position - 8 bits

Eigenschaftenfenster fir Prozessdatenprofil 1.
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Eigenschaften

E Prozessdaten Profil 1 1

# | 1-5MX 122 (Slave 1)
Anzahl der Eingénge * 12
Geschwindigkeit Skalierung O | Aus

Position Skalierung [ [Aus

4 Sonstiges

Kommentar a
4 Skala
Breite Q 240 .
Hahe o 300 v
4 Name

Mame I Prozessdaten Profil 11

Prozessdatenprofil 2

Es bietet 1 bis 6 Eingange. Es ist mdglich, den Quelltyp einzustellen: ,Tatsachliche
Position®, ,Tatséchliche Geschwindigkeit®, ,Analogwert”, ,Analogwertaddierer und ,Alarm-
und Betriebsmitteilungen® Es ist nur mdglich, eine Auflésung fur ,Tatsachliche Position*
einzustellen.

| Prozessdaten Profil 2 1 e
i.mm.-u.miﬁm-mliu | I -‘

16 31'

——— @l Aktuelle Position - 16 bits |
3 |
2-47

J—F&w:lhl‘uiﬁw-lﬁh‘u |

-

48 - 63

—— B Aktuelle Positicn - 16 bits |
|

ﬂrﬁm-lhlﬂ:iﬁm - 15 bits |
&0 - 95
——— B Akruelle Position - 16 bits |

Eigenschaftenfenster fur Prozessdatenprofil 2.
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Properties

s Process Data Profile 2 1

4 Source
Device # | 1-SMX 121 (Slave 1) -
Mumber Of Inputs 0 1 .
Speed Scaling 0 | Off
Position Scaling 0 | Off
4 Miscellaneous
Comment P
4 Scale
Width O 240 -
Height O 120 v
4 Mame
MName [  Process Data Profile 21

Prozessdatenprofil 3

i

— = | Prozessdaten Profil 3

Fur ,Tatséachliche Position kénnen ein bis drei Eingange (32 Bit) eingestellt werden. Es
ist nicht méglich, die Auflésung zu andern.

Prozessdaten Profil 3 1 v

Aktuelle Positicn - 32 bits |

32-63
Aktuelle Positicn - 32 bits |

Eigenschaftenfenster fir Prozessdatenprofil 3.
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Eigenschaften

E Prozes=sdaten Profil 3 1

Anzahl der Eingdnge
Geschwindigkeit Skalierung
Positicn Skalierung

4 Sonstiges
Kommentar

4 Skala
Breite
Hehe

4 MName
Mame

4 |1-SMX 122 (Slave 1)
* 2

O |Aus

O | Aus

4

L 240
o 120

4 4)

[l Prozessdaten Profil 3 1

Prozessdatenprofil 4

[

— = | Prozessdaten Profil 4

7 feste Eingédnge mit voreingestellter Auflosung.

Prozessdaten Profil 4 1 T

0-15
" By ictual Pasition - 16 bits

L=

16-31 |

————l Actual Pasition - 16 bits

32-39 |

——— & Actual Speed - B bits

40 - 47 |

— ™ fctual Speed - 8 bits

48 |

63
&l fnalog Value - 16 bits

=]

P |
79
B fnzlog Walue - 16 bits

&0 -95

l
- Alarm and Operating Motfication -

16 bits

L.

Eigenschaftenfenster fur Prozessdatenprofil 4.
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Eigenschaften

E Prozessdaten Profil 4 1

4 Quelle
Gerst & |1-SMX 122 (Slave 1)
Anzahl der Eingdnge Qv -
Geschwindigkeit Skalierung 0 | Aus
Position Skalierung [ [Aus
4 Sonstiges
Kommentar Q
4 Skala
Breite o 240 v
Héhe o 180 v
4 Name
Mame [ Prozessdaten Profil 4 1

Quelltyp und Auflésung kénnen nicht geandert werden.

48-61 |

&l Analog Value - 16 bits
64-70 |
B anaiog Value - 16 bits
B0 - 05 |
[0 Alarm and Operating Moticatian - 16 hits

g

Eigenschaften

7 Prozessdaten Ausgang Anschluss

4 Ubertragene Wert
Quelle O | Aktuelle Position

Aufldsung 2 |16 bits

4 Mame

Mame LI Prozessdaten Ausgang Anschluss

Prozessdatenprofil 5
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[

o | Prozessdaten Prafil 5

4 feste Eingdnge mit voreingestellter Aufldsung.

| Prozessdaten Profil 5 1 s | |
M—A.l.lm-lhpuiﬁm-lzﬁu ] l -l

l

12-63

———— = Aktuelle Position - 32 bits |

-y

61- 79

Hm.lhs-:mim-mu: |
l

80 - 95

— @l Aktuelle Geschwindigheit - L6 bits |

L.

Eigenschaftenfenster fiur Prozessdatenprofil 5.

Eigenschaften
E Prozessdaten Profil 3 1

“ Quelle
Gerst 4 |1-SMX 122 (Slave 1)
Anzahl der Ei.. O 4 -
Geschwindigk.. 0 | Aus
Position Skali... O |Aus
4 Sonstiges
Kommentar (]
4 Skala
Breite Q 240 v
Héhe o 120 v
4 Name
MName [0 Prozessdaten Profil 5 1

Quelltyp und Auflésung kénnen nicht geandert werden.

| Prozessdaten Profil 51 | weee ||

0-31 I
—"'h Aktuelle Position - 32 bits |
|
-6
———— & Aktuelle Position - 32 bits |
64 - 74 -
-:h Aktuelle Geschwindigkeit - 16 bits (I%UE) l

Aktuelle

&l -95

Prozessdaten Ausgang Anschluss
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Eigenschaften

7 Prozessdaten Ausgang Anschluss

4 Ubertragene Wert

Quelle # | Aktuelle Geschwindigkeit
Aufldsung 2 |16 bits

4 Mame

Name [I Prozessdaten Ausgang Anschluss

Prozessdatenprofil 6

5 feste Eingédnge mit voreingestellter Auflosung. Quelltyp und Auflésung kénnen nicht
geadndert werden.

Prozessdaten Profil 6 1 o Bt

0-11
—— 8 aktuslle Pasition - 32 bits |

3I-463

———— & Aktuelle Pasition - 32 bits |

64 - 71
Aktuelle Geschwindigkest - 8 bits
Lr]

72-79

— 8 Aktualle Geschwindigkest - 8 bits |

80 - 95

[ Stér und Betriehsmeldungen - 16 hits |

Eigenschaftenfenster fir Prozessdatenprofil 6.

Eigenschaften

E Prozeszsdaten Profil 6 1

4 Quelle
Gerat & [1-sMx122 (stave |5
Anzahl der Eingdnge s s
Geschwindigkeit Skalierung @ | Aus [~
Position Skalierung 0| Aus M
4 Sonstiges
Kommentar ()
4 Skala
Breite a 240 .
Hshe o 180 v
4 NMName
Mame O Prozeszdaten Profil 6 1
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Prozessdatenprofil 7

‘v o

~— @ |Prozessdaten Profil 7

5 feste Eingadnge mit voreingestellter Auflosung. Quelltyp und Auflésung kdnnen nicht

geadndert werden.

Prozessdaten Profil 7 1 e

0-15 -
——— 8 Aktuelle Position - 16 bits |
16 - 31
——"— 3 Aksuelle Pesition - 16 bits |

ﬂ. Aktuelle Geschwindigkeit - 16 bits |

48 - 63
B Akzuelle Geschwindigkeit - 16 bits |

64 - 79

[0 stor und Betriehsmeldungen - 16 bits |

Eigenschaftenfenster fir Prozessdatenprofil 7.

Eigenschaften

E Prozessdaten Profil 7 1

Gerat & |1-SMX 122 (Slave 1)
Anzahl der Eingénge Q 5 s
Geschwindigkeit Skalierung 0 | Aus
Pesitich Skalierung O | Aus
4 Sonstiges
Kommentar a
4 Skala
Breite Q 240 .
Hshe O 180 .
<4 MName
Name [} Prozessdaten Profil 7 1

Tabelle der funktionalen Ausgange

In der Registerkarte ,Fenster” befindet sich eine Tabelle, die alle angeschlossenen

funktionalen Ausgangsverbinder enthalt — die Tabelle der funktionalen Ausgange.
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E L

LEH Start Filter

] Bibliothek| | Global suchen

L] Eigenschaften L] Funktionale Ausgangstabelle
[ '] Nachrichtenfenster|| |

Tabelle der funktionalen Ausgange:

Funktionale Ausgangstabelle

BitID Benutzerdefinierte ID  High Aktiv  Achsnummer Funktionsbausteine Kommente

10.4 Dezentral

10.4.1 Erstellung

Unterstitzt das Geréat dezentrale Gerate, wird ein Order mit dezentralen E/A im
Browser angezeigt und es werden Slaves in der Bibliothek angezeigt. Der Benutzer kann
Drag&Drop verwenden.

Ansicht

Im globalen Netzwerk:

Feldbus Profinet
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Im lokalen Netzwerk:

11Iinhalt der Bibliothek

Die Bibliothek bietet alle verfigbaren Bausteine fir den Aufbau der gewlnschten
Funktionsbausteindiagramme.

Es werden nur die Elemente angezeigt, die in dem ausgewahlten Plan verwendet
werden kénnen.

Die Bausteine kénnen mit Drag&Drop in der Planansicht hinzugefiigt und im
Eigenschaftenfenster bearbeitet werden.
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Bibliothek
= GroBe Symbole| = Kleine Symbale

» “5 Eingang

-
v Bﬂusgang

J-IJ- Hilz Halbleiterausgang
"——
l ;
= | Relais
=

‘|< Halbleiterausgang
‘m———

Ansicht der Bibliothek — Anschlussplan ausgewahlt

Bibliothek

» b Gruppen

» bﬁruppeninteﬁace
> |/ Anschlisse

Ansicht der Bibliothek — Funktionsplan ausgewahit

Die Ressourcensteuerung der Bausteinelemente des SMX-Systems verwaltet die
verfigbaren Elemente, deren Anzahl beschrénkt sein kann.

Durch die automatische Uberwachung der Ressourcen der Bausteinelemente des
SMX-Moduls werden nur die verfigbaren Elemente im Programm aktiviert. Dies betrifft vor
allem die zeitiberwachten Peripheriegerate.

Einige Bausteine hangen von anderen Bausteinen ab und sind nur verfiigbar, wenn
diese Bausteine bereits im Plan vorhanden sind.
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Sind keine Ressourcen (Speicher) fir das Uberwachungsprogramm im SMX-Modul
vorhanden, werden die Komponenten oder Funktionsbausteine nicht mehr in der
Bibliotheksansicht angezeigt.

Dies ist beispielsweise der Fall, wenn alle digitalen Anschliisse eines SMX-Moduls
belegt sind oder alle Timer-Module verwendet wurden.

Diese Ressourcen kénnen wieder freigegeben werden, indem die entsprechenden
Funktionsbausteine geléscht werden.

11.1 Geratemodule
AL

11.1.1 Mastergerate

Das Mastergerat ist das Basismodul fur die Programmierung. Es gibt Kompakt- oder
Modularserien der Mastergerate auf Grundlage der Slavemodule (Erweiterungen), die
verwendet werden konnen.

e Fur die Kompaktserie kdnnen nur E/A-Erweiterungen konfiguriert werden,

e FUr die Modularserie kdnnen E/A-Erweiterungen oder Achsen-Erweiterungen bis zur
maximal vom Mastergerat zulassigen Anzahl der Slavegerate verwendet werden.

Ein SafePLC2-Dokument kann Programme fir mehrere Mastergerate unterschiedlicher
Art enthalten. Die Mastergerate mit dieser Fahigkeit kdnnen tber das SMMC-Netzwerk
miteinander kommunizieren.

Hinweis: E/A-Gerate konnen in der Modularserie bis zur maximalen Anzahl der
Slavegerate konfiguriert werden.

£
' —

11.1.2 Slavegerate

Ein Slavegerat ist ein Erweiterungsmodul, welches mehr E/A-Verbindungen bietet oder
die Steuerung von mehr Achsen ermdglicht. Es gibt zwei Arten von Slavegeraten:

e E/A-Erweiterungen erweitern die Anzahl der Eingange und Ausgange.

e Achsen-Erweiterungsmodule kdnnen zur Steuerung zuséatzlicher Achsen verwendet
werden. Die Achsen-Erweiterungsmodule stellen auch zuséatzliche Eingénge und
Ausgange bereit.

Werden die E/A- oder Achsen-Erweiterungen tber das SMMC-Netzwerk mit ihrem
Master verbunden, werden sie im Dokumentenbrowser der dezentralen E/A oder im
dezentralen Achsenordner angezeigt.
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11.1.3 SD-Bus-Gruppe

Die SD-Bus-Gruppen verbinden verschiedene SD-Bus-Elemente zur Ubertagung von
Diagnoseinformationen an das Mastergerat. Unterstitzt das Gerat den SD-Bus, ist es
moglich, eine SD-Bus-Gruppe aus der Bibliothek einzufiigen. Der Benutzer kann mehrere
SD-Bus-Gruppen hinzufiigen. Jede Gruppe muss mindestens ein SD-Bus-Element
enthalten. Die Anzahl in der SD-Bus-Gruppe ist auf 31 SD-Bus-Elemente beschrankt. Jede
SD-Bus-Gruppe verhdlt sich wie ein Eingangselement im Funktionsplan und der Ausgang
kann mit der Sicherheitslogik im Funktionsplan verbunden werden. Weitere Informationen
finden Sie im Kapitel ,10.2 SD-Bus".

Biblicthek
&= OroBe Symbole
» xﬂ'l.! Master

-~

* Kleine Symbaole

¥ 'E"- Slave-Gerdt
!

» ih_, Eingang

I

¥ [ 2 Auegan
J Qandg
—

v 1 SD-Bus

| sD-Bus Gruppe

11.2 Peripheriegerate

Diese stellen externe Bausteine dar, die mit den Ein-/Ausgangen des SMX-Moduls
verbunden werden und Eingangs- und Ausgangssignale bereitstellen.

Sie kénnen Anschluss- oder Schaltplan eingefligt werden, wo sie automatisch mit den
entsprechenden Anschliissen der SMX-Gerate verbunden werden.

Nach dem Hinzuftigen wird der entsprechende Funktionsbaustein erstellt, der (im
Funktionsplan) mit anderen funktionalen Bausteinen zum Konfigurieren der gewiinschten
Funktion des Systems verwendet werden kann.
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11.2.1 Eingangsbausteine

& Grofe Symbole

&= OroBe Symbole T Kleine Symbaole

@ Bestdtigungstaste 1

@ Tardberwachung

@ Mothalt Schalter
Lichtwarhang

‘ﬁ Endschalter

@ Betriebsartenwahlschalter

ﬁ] Sensor Eingangsbaustein

=)0 | Start / Reset
@ Zweihandbetitigung
w

Liste der Eingangsbausteine

Die Eingangselemente erstellen die digitale Verbindung zwischen einem oder
mehreren angeschlossenen Sensoren bzw. weiteren nachgeordneten Schaltgeraten im
SMX-System. Sie liefern Daten zum Betriebszustand der vom SMX-Modul Gberwachten
Anlage. Diese Komponenten, die sich aus Sicht des SMX-Moduls auRerhalb des Geréats
befinden, kdnnen nur im Anschluss- oder Schaltplan hinzugeflgt und konfiguriert werden.
Jedes Eingangselement, aul3er dem Betriebsartschalter, stellt ein logisches Ausgangssignal
,0“ oder ,1“ fiir die weitere Verarbeitung in der SPS bereit. Die Elemente werden nach
Verwendung und Art des Eingangssignals strukturiert, sodass eine zielgerichtete
Ressourcenuberwachung des SMX-Moduls méglich ist. Die Eingangselemente werden nach
ihrer Anwendung strukturiert (z.B. Schaltflache ,Aktivieren®).

Die folgenden Abschnitte enthalten Details zu diesem Typ (z.B. Schaltflache
.Bestatigen®).
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Eigenschaften
Bestatigungstaste 1

4 Eing3ange
Typ 3 |1 Offner =
Signal Nr. 1 & (SMX 10 /M (Master) - E0LL =

Querschlusstest O [Fuls 1 ~

Startverhalten
Startart . | Automatisch =

Starttest O [
4 Sonstiges
Kommentar »
4 Skala
Breite O 60 -
Hahe 0 60 -
4 MName
Name [l Bestdtigungstaste 1

Schaltflache ,,Confirm* [Bestétigen] unter ,,Properties” [Eigenschaften].
Hinweise:

¢ Die Konfiguration des Eingangsbausteins hat signifikante Auswirkungen
auf das Leistungsniveau. Siehe das Installationshandbuch.

¢ Nicht verwendete Eingange werden immer an Impuls 1 zugewiesen
(Standardkonfiguration).

¢ Nicht verwendete Eingange werden dennoch im Konfigurationsbericht
mit der Standardkonfiguration aufgelistet.

Die Konfiguration der digitalen Eingange basiert immer auf demselben Ablauf:
Schalterart

Schalterart der Komponente, die an das SMX-Modul angeschlossen wird. Die Anzahl
der entsprechenden Eingangssignale und das Uberwachungsverhalten des SMX-Moduls
andert sich mit der Auswabhl.

Bei zeitlberwachten Schaltelementen muss ein weiterer Signalwechsel beit = 3 s nach
dem ersten Signal erfolgen. Erfolgt dies nicht, wird eine Fehlfunktion festgestellt.

Signal-Nr.

Zugewiesene Nummer des externen Signals zum digitalen Eingang des SMX-Moduls.
Diese Auswabhlliste zeigt die noch nicht verwendeten Bezeichner des Eingangssignals (z.B.
,E.1%) des SMX-Moduls an. Diese werden vom Benutzer zugewiesen. Eine Doppelbelegung
der Eingangssignale ist nicht zulassig. Sind die Ressourcen des SMX-Moduls fast erschopft
und wirde die Auswahl der Schalterart zu viele Eingangssignale benétigen, bleibt die
Auswahlliste leer. Hier muss eine Schalterart mit weniger Verbindungen verwendet werden.
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Prifung der Kreuzschaltung

Quelle des verwendeten Eingangssignals. Es sind zwei Signalimpulse, Impulsl und
Impuls2, verfugbar. Alternativ kann die Option ,AUS" gewahlt werden.

Um die zuverlassige Uberwachung von Kurzschliissen und Leitungsbriichen zu
gewadhrleisten, missen im SMX-Modul nebeneinander liegende Eingéange unterschiedliche
Impulsnummern haben. Erfolgt dies nicht, wird eine Warnung ausgegeben.

Startverhalten

Mit dieser Einstellung wird festgelegt, wie sich die Peripheriegerate beim Einschalten
oder Zurlcksetzen des Systems verhalten sollen.

Automatik

Durch diese voreingestellte Startart ist das Hochfahren des SMX-Moduls ohne
Rickmeldung vom Benutzer mdglich.

Startart Funktion Plan

Automatischer Start nach
dem Zuriicksetzen der

Ausriistung. ' ——Start der
i Die Ausgabe des ; : : Ausristung
Automatischer Eingangselements wird ,, 1%, clo :
Start wenn der Co Co
Slcherh.el't.skrelslauf geman iR : Schaltfunktion
der Definition der Lo o
Schalterart Ausoabe

geschlossen/aktiv ist.

Uberwachung

Freigabe des Uberwachten Eingangselements bei einer abfallenden Flanke des
entsprechenden Uberwachungseingangs. Dies ist immer erforderlich, wenn das tiberwachte
Eingangselement geschaltet werden soll.

Beispiel: Start eines Antriebs erst nach Bestatigung durch das Bedienpersonal.

Bei Uberwachter Startart wird ein zusatzlicher Verbinder fir den Anschluss eines
Startelements bereitgestellt. Hier kann das fortlaufende Verhalten fur die Uberwachung des
Eingangselements wahrend der Startphase konfiguriert werden.

Starttest

Manueller Start nach dem Zurticksetzen der Ausristung oder Unterbrechung des
festgelegten Sicherheitskreislaufs, einschliellich der Prifung der angeschlossenen
Uberwachungsausriistung. Die Uberwachungsausriistung muss einmal in
Uberwachungsrichtung auslésen und sich dann wieder einschalten. Danach folgt der
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Normalbetrieb. Diese nicht wiederkehrende Auslosung des Eingangselements beim Start
(oder dem Zurticksetzen) der Giberwachten Ausriistung gewahrleistet die Funktion des
Eingangselements zum Zeitpunkt des Starts. Ein Starttest kann fir alle Eingangselemente,
aufRer den Auswahlschalter der Betriebsart, durchgefiuhrt werden.

Ein aktivierter Starttest wird durch ein rotes Rechteck um einen hinzugefigten
Funktionsbaustein angezeigt.

0
O

P1

Bestitigupgstaste 1

M.C.

Jeder Eingangsbaustein kann einen automatischen Funktionstest (= Starttest)

durchfuihren. Insgesamt kbnnen zwei Schalterelemente fir den Starttest konfiguriert werden.

Startart Funktion AWL Plan
Manueller Start nach
einem Neustart oder
Zurlicksetzen eines LD E1
Alarms, einschlief3lich ST MX.y1
Prufung der
angeschlossenen LD NOT
Uberwachungsausriistung. MX.y1 o .
Die ST _] P itart"dc;:r
Uberwachungsausriistung MEAA _EN.1 : ] uSrus ungl
Starttest muss einmal in L Schaltfunktion
Uberwachungsrichtung LD MX.y1 i
auslosen und sich dann Ausgabe
wieder einschalten. ST
Danach folgt der MEAA_EN.2
Normalbetrieb. LD MEA.1
AND MX.yl
E1: Schaltfunktion ST MX.2
y1: Hilfsmerker '
Kommentar

Auf dem Baustein darzustellender Text. Sie kdnnen einen eigenen Kommentar

eingeben.
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11.2.1.1  Schaltfliche ,,Bestitigen* @E
Schalterart Bezeichnung Kommentar
1(1N.C) 1 offnender Kontakt Aktivierungsschalter Standard
2(1N.O) 1 schlieRender Kontakt Aktivierungsschalter Standard
3(2N.C) 2 sffnende Kontakte Aktivierungsschalter mit erhéhten

Anfragen

4 (2 N.C. zeituberwacht)

2 offnende Kontakte zeitiberwacht

Aktivierungsschalter Gberwacht

11.21.2

Notaus

STOPP

©

Schalterart

Bezeichnung

Kommentar

zeitlberwacht)

2 offnende Kontakte zeitliberwacht

1(1N.C) 1 offnender Kontakt Notaus Standard
3(2N.C) 2 offnende Kontakte Notaus mit héheren Anforderungen
4 (2N.C.

Notaus Uberwacht

11.2.1.3 Tursteuerung

Schalterart

Bezeichnung

Kommentar

3(2N.C)

2 6ffnende Kontakte

Turdberwachung mit hdheren
Anforderungen

4 (2N.C.
zeitlberwacht)

2 6ffnende Kontakte zeitliberwacht

Turiberwachung Uberwacht

5(1N.O.1N.C)

1 schlieBender Kontakt + 1
offnender Kontakt

Turiberwachung mit héheren
Anforderungen

6 (1 N.O. 1N.C.
zeitlberwacht)

1 schlieBender Kontakt + 1
offnender Kontakt zeittiberwacht

Turiberwachung Uberwacht

7 (2N.0.2N.C)

2 schlieRende Kontakte + 2
offnende Kontakte

Turdberwachung mit héheren
Anforderungen

8 (2N.0.2N.C.
zeituberwacht)

2 schlieRende Kontakte + 2
offnende Kontakte zeitiiberwacht

Taruberwachung Uberwacht

9 (3N.C)

3 6ffnende Kontakte

Tartberwachung mit héheren
Anforderungen

10 (3 N.C.
zeitiberwacht)

3 6ffnende Kontakte zeitliberwacht

Tartberwachung Uberwacht
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11.2.1.4 Zweihandsteuerung

Schalterart

Bezeichnung

Kommentar

11 (2 Umschalter)

2 schlieRende Kontakte + 2
offnende Kontakte

Zweihandschalter mit hdheren
Anforderungen Typ Ill C

12 (2N.0.)

2 schlieRende Kontakte

Zweihandschalter Uberwacht Typ 11l
A

Hinweis: Mit diesen Eingangselementen erfolgt eine feste Impulszuweisung, die vom
Benutzer nicht beeinflusst werden kann!

11.2.1.5 Endschalter

¢
)
®

Schalterart

Bezeichnung

Kommentar

1(1N.C) 1 offnender Kontakt Aktivierungsschalter Standard
2 (1 N.O) 1 schlieRender Kontakt
3(2N.C) 2 ffnende Kontakte Aktivierungsschalter mit héheren

Anforderungen

4 (2 N.C. zeitiberwacht)

2 6ffnende Kontakte zeitliberwacht

Aktivierungsschalter Gberwacht

11.2.1.6 Hauptschalter

11.2.1.7

Lichtschranke

4

Schalterart

Bezeichnung

Kommentar
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Lichtschranke mit héheren

3(2N.C) 2 6ffnende Kontakte Anforderungen

4 (2 N.C. zeituberwacht) | 2 6ffnende Kontakte zeitliberwacht | Lichtschranke Gberwacht

1 schlieBender Kontakt + 1 Lichtschranke mit hdheren
5(INO.1NC) offnender Kontakt Anforderungen
6 (1 N.O. 1 N.C. 1 schlieRender Kontakt + 1 . .
zeituberwacht) offnender Kontakt zeittiberwacht Lichtschranke Gberwacht

11.2.1.8 Betriebsartschalter lgal

Schalterart Bezeichnung Kommentar

Auswabhlschalter 6ffnender .
13 (N.C. N.O)) Kontakt/schlieRender Kontakt Auswabhlschalter tberwacht

14 (3 Phasen) Auswabhlschalter 3 Schritte Auswabhlschalter tberwacht

15 (4 Phasen)

Hinweis: Wird der Status des Schalters geandert, muss das zu erstellende SafePLC-
Programm gewabhrleisten, dass die Ausgange des Moduls deaktiviert sind (Achtung:
Standard 60204-Teill-Abschnitt 9.2.3).

11.2.1.9 Sensor

Schalterart Bezeichnung Kommentar

1(1N.C) 1 6ffnender Kontakt Sensoreingang Standard

2(1N.O) 1 schlieBender Kontakt Sensoreingang Standard

3(2N.C) 2 6ffnende Kontakte Sensoreingang mit hoheren
Anforderungen

4 (2N.C.

L 2 offnende Kontakte zeitliberwacht Sensoreingang Uberwacht
zeituberwacht)

1 schlieBender Kontakt + 1 6ffnender

5(INO.1IN.C) Kontakt zeitiiberwacht

Sensoreingang Uberwacht

11.2.1.10 Start-/Rickstellungselement =)0

Dieses Eingangselement bietet sowohl eine erweiterte Uberwachungsfunktion als auch
die Mdglichkeit, einen aufgetretenen Alarm zuriickzusetzen.
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Eigenschaften
B Start / Reset 1

4 Startverhalten
Zur StartOberwachung ver.. O [C]
Startart [l |Jb5rwac*‘t .
“ Eing3nge
Signal Nr. 1 & [5MX 10 /M (Master) - EQ | =
Querschluzstest 2 |Pulsl -
4 Alarm Reset
als Alarm-Reset (Schliefer... O[]
als Logik-Resst (Schlizfer).. O [
4 Sonstiges
Kommentar a
4 Skala
Breite Q 120 v
Hshe 0 &0 s
4 MName
Name (I Start/Reset1

Eigenschaften des Start-/Rickstellungselements

Verwendung des Uberwachten Starts

Bei aktivierter Startiiberwachung wird automatisch ein spezielles AWL-Codesegment
fir die Uberwachung eines zugewiesenen Eingangssegments wiahrend eines Neustarts oder
der Rickstellung eines Alarms der zu tGiberwachenden Ausristung/Anlage erstellt.

Dieser funktionsrelevante Test eines Peripherieelements (z.B. Auslésen eines
Notausschalters) soll die Funktion beim Start der Ausriistung sicherstellen.

Startart Funktion AWL Plan
Auto Automatischer Start nach der - .. Start der
Ruckstellung der Ausriistung 5 Lo Ausriistung

oder Aktivierung des Eingangs.

Die Ausgabe des _‘ : —"
Eingangselements wird ,, 1%, ol © Schaltfunktion

wenn der Sicherheitskreislauf o .+ Ausgabe
geman der Definition der
Schalterart geschlossen/aktiv
ist.
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Manueller Start

Manueller Start nach dem

M.(X2): Hilfsmerker 2

i Schaltfunktion
(von Hand) Zuriicksetzen der Ausristung. IJ
) LDE1 P Startknopf
Die Ausgabe des
Eingangselements wird , 1%, AND E.2 Ausgabe
wenn der Sicherheitskreislauf
geman der Definition der S M.(X1)
Schalterart geschlossen/aktiv ist | | p NOT E.1
und der Startknopf 1x gedruickt
wurde. R M.(X1)
Die Ausgabe wird ,0%, nachdem | LD M.(X1)
Sicherheitskreislauf offen ist.
AND E.1
STIE.X
E1: Schaltfunktion
E2: Startknopf
M.(X1): Hilfsmerker 1
Start Manueller Start nach dem LDE.1 Lo Schaltfunktion
tiberwacht Zuriicksetzen der Ausrustung l_l
mit Uberwachung des AND E.2 L Startknopf
Startkreislaufs fir statisches 1- 1
Signal. S M.(X1) - | Ausgabe
Die Ausgabe des LD NOTE.1 P
Eingangselements wird , 1 R M.(X1)
wenn der Sicherheitskreislauf
gemalf der Definition der LD M.(X1)
Schalterart geschlossen/aktiv ist
und der Startknopf 1x gedriickt |AND E.1
und wieder losgelassen wurde.
AND NOT E.2
Die Ausgabe wird ,0% nachdem
Sicherheitskreislauf offen ist. SM.(X2)
LD NOTE.1
E1: Schaltfunktion RM.(X2)
E2: Startknopf LD M.(X2)
M.(X1): Hilfsmerker 1 ANDE.1
STIE.X

Auflistung der Startarten (liber die Schaltflache ,Aktivieren”

Der Uberwachende Eingang des Startelements muss mit dem Ausgang des
Eingangelements mit der Bezeichnung ,Startelement” verbunden werden. Verschiedene
Elemente kdnnen Gberwacht werden.
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LS:.:H dement | F1

1 2 12 1 4 1 oz 1 o2 1 4 T o2 5 a4 2 1
¥14 | ¥23 | 24 | ¥z Xl

SMX 10 /N (Master)

,KZZ a | 1 ,KB a4 | 1 ,;’:21 4
| sddd | | sman | | sdda |
Start-/Ruckstellungsbaustein verbunden mit iberwachter Start

Hinweis: Bei der Bearbeitung des zugehérigen Eingangselements wird die Verbindung
zum Startelement geléscht und kann nicht mehr automatisch wiederhergestellt werden. Sie
muss danach manuell wieder erganzt werden.

Eingang: Signal Nr. 1

Wie bei den Eingangselementen wird diese Auswabhlliste verwendet, um den Eingang
im SMX-Modul zu bestimmen, an den die Schaltflache fir das Startelement angeschlossen
werden soll. Dieser Eingang ist intern auf die Zuweisung an ein Basismodul (EO.1 bis EQ.14)
beschrankt.

Verwendung als Alarmrickstellung (schlieRender Kontakt)

Ist diese Option eingestellt, kann die entsprechende Schaltflache verwendet werden,
um einen Fehler zuriickzusetzen (zu quittieren), welcher beim Betrieb entstehen kann. Der
Benutzer ist also nicht gezwungen, einen auftretenden Fehler mit der Schaltflache ,Func®
[Fnkt] am SMX-Modul zurtickzusetzen. Es wird kein spezieller Programmiercode erstellt,
aber dieser Eingang wird durch das SMX-Modul im Falle eines Alarms direkt verarbeitet. Es
kann nur eine Alarmriickstellung verwendet werden.

Hinweis: Wird ein Riickstellungselement verwendet, kann fir diesen Eingang keine
Uberwachung der Kreuzschaltung verarbeitet werden. Die Priifung der Kreuzschaltung wird
in diesem Fall auf ,AUS* gesetzt.

Die folgende Tabelle zeigt eine Ubersicht aller Uberwachungsfunktionen und deren
Bestatigung im ausgeldsten Zustand.
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Sicherheitsmodule | Ruckstellung notwendig
SEL Ja
SLP Ja
SCA Nein
SLA Ja
SSR Nein
SSM Nein
SSX Ja
SLI Ja
SDI Ja
SLS Ja
SAR Ja
SOS Ja
SAC Nein
SMT no
SLT Nein
STR Nein
ECS Ja

Rickstellbare Sicherheitsmodule

Hinweis:
e Dieselbe Funktion wird erreicht, wenn der Taster ,Function® [Funktion] am Basis-
SMX-Modul verwendet wird.
¢ Bei Fehlermeldungen vom Typ ,Schwerwiegender Fehler* muss das Basis-SMX-
Modul neu gestartet werden.

¢ Der Eingang der Alarmrickstellung kann mit 24 V Dauerspannung betrieben
werden und wird durch die Flanke ausgeldst.

Verwendung als logische Rickstellung (schlieRender Kontakt)

Mit dieser Option ist die Rlckstellungs-/Quittierungsfunktion im Logikplan fur die
weitere Verarbeitung verfigbar. In diesem Fall wird der Ausgang des Funktionsbausteins
automatisch erstellt und kann fur die Verbindung mit einer logischen Funktion verwendet
werden. Dieses logische Riickstellungssignal wird normalerweise fir die Quittierung von RS-
FlipFlops verwendet.
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Dies ist fur den Fall bestimmt, dass ein auftretender SCA-Fehler stdndig am RS-Modul
ansteht und nur durch Driicken der Rickstelltaste am RS-Modul zurtickgesetzt werden kann.

Start / Reset FLIP FLOP... MNOT Block

[SCA] Safe...
SCA)

O 4

MNOT Block

Start / Reset zum Speichern und Ricksetzen von Fehlern des SCA-Moduls tiber RS-
FlipFlop

Schalterart Kommentar Einordnungskategorie Einordnung SIL
1 schlieRender Alarmriickstellung
Kontakt Standard (Auswertung | -- -
der Flanke)
1 schlieBender Logische Riuckstellung .
Kontakt Standard Kategorie 3 SIL 2
1 schlieRender Startuberwachung
Standard (optionale -- -
Kontakt :
Funktion)

11.2.2 Ausgangsbausteine

&= GroBe Symbole

Kleine Symbole

]
b i“i? Ausgang
:l_r Hile Halbleiterausgang

H

‘|< P-schaltend Halbleiterausgang
1 ;

C' Relais

‘|< Halbleiterausgang

HB-37480-820-01-04F-DE Programmierhandbuch SafePLC2.docx 1447275



SafePLC? Programmierhandbuch

Die Ausgangsbausteine erstellen die digitale Verbindung zwischen einem oder
mehreren externen Schaltkreisen im SMX-System. Jeder Baustein wird von einem logischen
Eingangssignal ,0“ oder 1 Gber den Funktionsplan angesteuert.

EMU-Uberwachung

Die Vervielfaltigung von Kontakten und Leistungen erfordert normalerweise zuséatzliche
Schaltgerate, welche durch die Abschaltstromkreise des SMX-Systems ausgelést werden.
Die EMU-Uberwachung setzt die Sicherheitsrelaisfunktion um, indem ein externer Feedback-
Stromkreis verarbeitet wird.

Anwendungen mit héheren Sicherheitsanforderungen (Kategorie 4 der EN 954-1)
erfordern u.a. eine funktionale Uberwachung dieser Art der Schaltgerate. Zu diesem Zweck
missen die Schaltgerate mit positiven Hilfskontakten ausgestattet sein. Einzelheiten finden
Sie in den ,SMX-Installationsrichtlinien®.

Die zu Uberwachenden Kontakte werden in Serie geschaltet und werden im
Ruhezustand geschlossen. Es wird Uberprift, ob alle Kontakte im Ruhezustand geschlossen
und im aktiven Zustand geo6ffnet sind. Zeitliche Erwartungen kdnnen eingestellt werden.
Dieselben Quellen wie flr die Eingédnge werden auch fur die Speisung der zu
Uberwachenden Kontakte verwendet. Die zu berwachenden Kontakte miissen Uber feste,
zugewiesene Zyklusreihen gespeist werden.

Hinweis: Einzelheiten zu diesem Thema finden Sie in den Beispielen der Stromkreise
im Installationshandbuch.

Loopback-Stromkreis

Schaltung zur Aktivierung der EMU-Uberwachung

Betriebszeit
Variables Zeitfenster (SchlieBverzégerung) fur die Prifung der Sicherheitskontakte
Min{Temu} = 8 ms

Max{Temu} 3000 ms

Freigabezeit

Variables Zeitfenster (Freigabeverzdgerung) fiir die Prifung der Sicherheitskontakte
Min{TEMu} = 8 ms

3000 ms

MaX{TEMu}

Loopback-Kanal

Digitaler Eingang des Feedback-Stromkreises. Die Ausgange fur die Aktivierung der
externen Schaltfunktion und des Feedback-Stromkreises befinden sich auf demselben SMX-
System-Modul (Basismodul oder Erweiterungsmodul).
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Hinweis: Das Ergebnis der EMU-Funktion des Mastergerats wird in den SPS-Code
des konfigurierten Ausgangs geleitet. Die EMU-Funktion im Slavegerat generiert im Falle
eines Fehlers einen Alarm im Mastergerét.

11.2.2.1 Relais l

Eigenschaften
Relais 1

“ Ausgange
Ausgangstyp: 2 |Einfan:h
Ausfihrung: @ Hilfsausgang
Ausgang 1 & | SMX 12-2 A/D (Master) -
4 EMU Uberwachung:
Rickfihrkreis: O
Anzugzeit: Q EBms
Abfallzeit: Q &Bms
Rickfihrkanal: O [Kein
Querschluzstest O [Pulsl
EMU Mummer O [Kein
4 Sonstiges
Kommentar 0
4 Skala
Breite o &0 .
Hahe o 60 -
4 MName
Name O Relaiz 1

Ausgangsart

Standard: 2 einfache Relais (K1 zu K2) kbnnen unabhangig von einander ausgewahlt
werden.

Redundant: Zwei Relaisausgange werden kombiniert und immer zusammen
geschaltet.

Hinweis: Beachten Sie die Erlauterungen im Installationshandbuch, wenn Sie ein
Relais in Sicherheitsanwendungen einsetzen.

Fir die EMU-Uberwachung siehe Kapitel ,EMU-Uberwachung®.
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11.2.2.2 Halbleiter

Eigenschaften

Halbleiterausgang 1

Ausgangstyp: LI Einfach
Ausfihrung: O Hilfsausgang

Ausgang 1 # |SMX 12-2 &4/D (Master) -

Sonstiges
Kommentar

Skala
Breite
Hiéhe

Name

MName LI Halbleiterausgang 1

Ausgang als Hilfsausgang

Bestimmte Halbleiterausgange kdnnen nur als Hilfsausgéange verwendet werden und
sind darum fir Sicherheitsanwendungen nicht geeignet (siehe das Installationshandbuch fir

Einzelheiten).
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11.2.2.3 HiLo-Halbleiter J'IJ_

Eigenschaften
HiLo Halbleiterausgang 1

“ Ausgange
Ausgangstyp: [ |Einfa|:h =
Ausfithrung: [l Hilfsausgang
Ausgang 1 - |SI"-'I}{ 12-2 A/D (Master) - =
4 EMU Uberwachung:
Riickfiihrkreais: »
Anzugzeit: Q 8ms
Abfallzeit: 0 8ms
Rickfuhrkanal: L | Kein
Querschlusstest O |Pulsl
EMU Mummer O [Kein
4 Sonstiges
Kommentar »
4 Skala
Breite O &0 v
Hahe 0 60 -
4 MName
Mame [  Hilo Halbleiterausgang 1

Ausgangsart

Standard: ,HISIDE* (= P-Schaltung) oder ,LOSIDE*® (= M-Schaltung) kénnen als
Standardausgéange gewahlt werden. Die Verwendung von einfachen
Standardausgéngen ist nicht fiir Sicherheitsausgéange geeignet.

Redundant: Diese Option schreibt zwingend eine Kombination von ,HISIDE®- und
,LOSIDE"-Ausgéangen vor.

Ausgang als Hilfs- oder Sicherheitsausgang

HiLo-Halbleiterausgénge koénnen einzeln als Standardausgéange und gruppiert als
Sicherheitsausgange verwendet werden (siehe das Installationshandbuch fiir Einzelheiten).

Fir die exakte Kontaktiberwachung siehe das Kapitel ,EMU-Funktion®.

Schneller Kanal (nur fir die SMX100-Serie)

Fir einen schnellen Kanal kénnen nur redundante Ausgénge konfiguriert werden.
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Ein Ausgang eines Mastergerats kann einen ,externen® bzw. ,internen” schnellen

Kanal eines Achsen-Slavegeréts verwenden.

Die Sicherheitsfunktionen SLS und SOS kdnnen einen schnellen Kanal ausldsen.

Hinweis: Es kann nur ein Vorfall mit einem schnellen Kanal erstellt werden, d.h. alle

mit einem schnellen Kanal konfigurierten Ausgange werden ausgeschaltet. Fir die

Reaktionszeit siehe das Installationshandbuch.

11.2.2.4 Highside-Halbleiter

Eigenschaften

W™ P-schaltend Halbleiterausgang 1

4 Ausgange
Ausgangstyp:
Ausfilhrung:
Ausgang 1

4 EMU Uberwachung:
Riickfuhrkreis:
Anzugzeit:
Abfallzeit:
Riickfiihrkanal:
Querzchlusstest
EMU Mummer

4 Sonstiges
Kommentar

4 Skala
Breite
Hohe

4 MName

Mame

g 8 80 B8 a8 @

O

Einfach
Sicherheitsausgang

[smx 31 € (slave 1) - 2 [5]]

(|

8 ms

8 ms

Kein

Puls 1

Kein

44

60
60

P-schaltend Halbleiterausga
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11.2.3 Geberkombinationen

Die Geberkombinationen werden in der Bibliothek ausgelistet und die Auswabhl in der
Bibliothek kann Giber Drag&Drop in den Anschlussplan gezogen werden. Es werden nur
Kombinationen gezeigt, die mit den ausgewdahlten SMX-Geraten verwendet werden kdénnen.
Jede Geberkombination hat zwei Geberarten.

Bibliothek O X

]

= GroBe Symbole Kleine Symbaole

b ﬁ Geber

M HTLEX + nicht verbunden

g‘n Inkremental + nicht wverbunden

.{&}; Inkrernental + Proxy 1 Zahler

‘rﬁi Inkrermnental + Proxy 2 Zahler

ﬁ Inkremental + Inkremental EX
M Inkremental + HTL EX

‘{tﬁ Inkrermental + Rescheer EX
‘ﬂ‘n Inkrernental + Sinus Cosinus EX
‘rﬁt Inkremental + 550 Absolut EX

‘rﬁl Proxy 2 Counter + 5510 Absalut EX
4 I 4

Hinweis: Die Einstellung von Gebern muss sich immer auf eine gemeinsame Achse
beziehen. Sind die beiden Geber an unterschiedlichen mechanischen Positionen
angeschlossen und sind diese Positionen z.B. mit einem Zwischengetriebe verbunden, muss
der Messbereich auf eine der beiden Geberpositionen festgelegt werden und fir den
anderen Geber muss das Ubersetzungsverhéltnis beriicksichtigt werden.

| —
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Geberkombinationen in der Ansicht ,, Terminal scheme* [Anschlussplan]

11.2.3.1 Gebertyp

Ll Lilfie

. o

Geber Uber Drag&Drop hinzufiigen

Auswahl der Funktionsart des Gebers:

¢ Inkrementalgeber
Position und Geschwindigkeit werden tUber Impulse/Abstand festgestellt.

e SIN/COS
Position und Geschwindigkeit werden Uber Sinus und Cosinus/Abstand festgestellt.

e Absolutwertgeber
Absolutwertgeber, d.h. die Position wird absolut und remanent festgestellt. Bei der
Aktivierung der Positionsverarbeitung im Achsenbereich kann das Eingangsfeld ,Offset*
[Verschiebung] zusatzlich aktiviert werden.

e Naherungsschalter 1Z
Position und Geschwindigkeit werden durch einen Impulszahler aufgezeichnet.

e Naherungsschalter 2Z 90°
Position und Geschwindigkeit werden durch zwei Impulszéhler aufgezeichnet.

e Nicht verbunden
Kein sekundarer Geber.

Hinweis: Fur die Positionstiberwachung muss mindestens einer der beiden Geber als
Absolutwertgeber ausgelegt sein. Ist keiner der beiden Sensoren ein Absolutwertgeber, sind
die Felder fur die Positionseingange in allen anderen Eingangsmasken der
Uberwachungsfunktion deaktiviert.

Wourde ein Absolutwertgeber ausgewahlt, zeigt das System den Datenformatbereich in
den Eigenschaften fir die weitere Auswahl an.

Bei einem Inkrementalgeber erfolgt die Impulsvervielfaltigung im Gerat. Die Auflésung
eines Gebers muss immer Uber die Berechnungsschaltflache ,Resolution” [Auflésung] in
Impulsen pro Umdrehung (PPR) angegeben werden. Die Vervielfaltigung hangt von der
eingestellten Geberkonfiguration ab und lauft intern automatisch ab. Weitere Informationen
finden Sie im Installationshandbuch.

11.2.3.2 Einstellung des Geberbereichs
Die Einstellung der beiden Geber fir die Feststellung von Position und
Geschwindigkeit kann unter den Eigenschaften festgelegt werden, indem auf den
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entsprechenden abhéngigen Geberbereich im Funktionsplan oder dem Browser geklickt
wird.

SSLADs...

Abhangiger Geberbereich in den Geberkombinationen — Funktionsplan

Die Konfiguration betrifft nur die Steuersoftware des Gebers. Fir die korrekte
Funktion ist eine erweiterte Einstellung der Hardware der Geberschnittstelle notwendig.
Einzelheiten zu diesem Thema finden Sie im Installationshandbuch des SMX-Moduls.

Eigenschaften des Geberbereichs: Parameter hdangen von der Geberart ab.

Parameter Beschreibung Wert

Richtung Auswahl der Aufsteigend/absteigen
Sensorzahlrichtung d

Anschlussspannung Stromversorgung 5Vv,8V,10V, 12V,
Geber 20V, 24V

Auflésung (i) Geberauflésung im 1-2000 000

(i) = Doppelklick
offener Kalkulations-
dialog

Bezug auf die
Messachse im
vordefinierten
Kontext (linear oder
rotierend)

Inkr/1000 oder Inkr/U

Verschiebung (i)

(i) = Doppelklick
offener Kalkulations-
dialog

Verschiebungswert
fur den
Positionsgeber.
Verwendbar, wenn
Positionsverarbeitun
g aktiviert ist

0 — 268435455 Inkr

Geberart (SinCos EX)

Aktivierung
hochaufgeldster
Modus flr langsame
Zahlung des SinCos-
Gebers

Einfach -> keine hohe
Auflésung

HighRes -> hohe
Auflésung

SSI-Schnittstelle (Absolutwertgeber)

Art der Schnittstelle

SSI-Ausfiihrung

SSI-Masterclock,

SSl-Listener
Datenformat Format der Binar,
Positionsdaten Graycode
Frame-Lange Lange gesamter SSI- | 10 — 31 Bit

Frame
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Datenlange

Lange SSI-Daten
beginnend bei MSB.
In diesem Datenfeld
sind z.B. keine
Statusbits erlaubt
(nur SSI-Daten).

10 — 28 Bit

Datenindex

Startindex flr
Bitinformationen der
Geberdaten.

Ganzzahliger Wert:
Bitposition beginnend
bei LSB

Statuslénge

Informationen zum
Langenstatus (z.B.
Fehlerbit, Statusbits)

Ganzzahliger Wert:
Lange beginnend bei
LSB

Statusindex

Index, in dem
Statusinformationen
(Bitindex) aufgelistet
sind

Ganzzahliger Wert:
Bitposition beginnend
bei LSB

Status ,Mask Err*

nicht verwendet

Status ,Mask Def*

nicht verwendet

Resolverart (Resolver)

Formfaktor Formfaktor des Aus,
Resolvers
Sinus,
Dreieck
Resolververhéltnis Resolververhéltnis 2:1, 3:2,4:1,
Musterl

(Amplitudenkontrolle:
Aus),

Muster2
(Frequenzkontrolle:
Aus),

Muster3 (Frequenz-
und
Amplitudenkontrolle:
Aus)

Polpaare Anzahl der Polpaare | 1 — 8 Polpaare
Art der Schnittstelle Resolverart Master,
Listener
Listener-Frequenz Frequenz im 4 kHz — 12 kHz, 14
Listener-Modus kHz, 16 kHz

Konfiguration (nur lesen): Angezeigte Ergebnisdaten in Bezug auf die aktuell verwendeten
Geber.
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Spaltenname Bedeutung
Klassen-1D Eindeutige ID der Geberkonfiguration
Allgemeine BIT-codierte Zuweisung
Flaggen DO0: 1= Gebereingang ist aktiviert
BIT-codierte Zuweisung fur
SSI-Schnittstelle, Datenformat und Drehrichtung
DO: 1= SSl-Listener 0= SSI-Standard
Modi D1: 1= SSI-Binar 0= SSI-GrayCode
D2: 1= Steigend 0= Fallend
D3: nicht verwendet
D4: 1=WCS
BIT-codierte Zuweisung far
Geberspannung
EXT-Modi DO: 1=5V
D1l:1=12V
D2:1=24V

V_Standardization

Standardisierungswert fir Geschwindigkeit

(interner Kalkulationswert)

PosStandardization

Standardisierungswert fir Position (interner

Kalkulationswert)

Ganzzahliger Exponent fir Basis 2.

ShiftvalPos
Interner Kalkulationswert fir Positionsstandardisierung.
Ganzzahliger Exponent fir Basis 2.

ShiftvalSpeed Interner Kalkulationswert fiir

Geschwindigkeitsstandardisierung.

Verschiebung zwischen Geberwert und Position im

Verschiebung Messabschnitt.

Auflosung Schritte/m oder Schritte/U.

Aufldsung des Gebers in Bezug auf die Messachse in
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FilterTime nicht verwendet
Datenbreite Feld mit der Datenbreite in der Geberschnittstelle
Zyklusdauer Angabe der Zyklusdauer des SMX-Moduls

Maximale Geschwindigkeit, die fiir die Einstellung der
V_max Uberwachungsdialoge eingegeben werden kann. Wird tiber
~Geberdialog Hochstgeschwindigkeit” * Faktor 1,5 definiert

Interne Mindestgeschwindigkeit fir die

V_mi . .
—minused Standardisierungskalkulation
Mindestgeschwindigkeit, die fur die Einstellung
V_min )
der Uberwachungsdialoge eingegeben werden kann.
Messlange Eingegebene Messléange.

Interne Mindestposition flr die

Pos_Minused . .
- Standardisierungskalkulation

Maximale Position, die fir die Einstellung der

P i . . .
0s_min Uberwachungsdialoge eingegeben werden kann.

Analoge Geberkombinationen

Wurde eine analoge Geberkombination ausgewahlt, zeigt das System den
Datenformatbereich in den Eigenschaften fir die weitere Auswahl an.

Die Parameter ermdglichen eine Skalierung der angewendeten analogen
Sensorsignale. Die Geberkombinationssignale Geberl und Geber2 werden vom SMX-
System verwendet, um sichere, analoge Informationen fir Ain1fur die weitere Verarbeitung
durch spezielle Uberwachungsbausteine zu erstellen. Uber die Sensorsignale Sensor 3 und
Sensor 4 kdnnen sichere, standardisierte und analoge Informationen fir Ain2 berechnet
werden. SMX verwendet eine Kalkulationsmethode, bei der analoge Eingangsinformationen
in einem standardisierten Abbildungsbereich von 0 bis 100 % Ubertragen werden (siehe
Kapitel ,Analoger Addierer®). Die physikalisch analogen Eingange S1/S2 und S3/S4 werden
immer paarweise gesehen.
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Eigenschaften

“ Grundeigenschaften
Achse - | ShX 12-2 A/B (Master) - Achse 3

4 Parametern

10000 mV
-10000 mV
E

Ausgangswert maximum

Ausgangswert minimal

Eingangsfilter

P

P

W
Drahtbruchdbervachung »
4 Sonstiges

Kommentar O

4 Mame

MName 0 Analog

Analoge Gebereigenschaften: Fir die analogen Geber sind die folgenden Parameter
maglich.

Nennwert Minimum: Untere Grenze des Eingangssignals in Millivolt. Nach
der Standardisierung betragt der Signalpegel 0 %.

Nennwert Maximum: Obere Grenze des Eingangssignals in Millivolt. Nach der
Standardisierung betragt der Signalpegel 100 %.

Eingangsfilter: Tiefpassfilter fir das zugewiesene Eingangssignal.

Hinweis: Die im Installationshandbuch angegebenen Reaktionszeiten des Filters
mussen beachtet werden!

11.2.3.3 Einstellung der Achseneigenschaften

" 551 Abs...

Achsenbereich in den Geberkombinationen — Funktionsplan

Die Einstellung der folgenden Optionen und Eingéange ist im Eigenschaftenfenster
durch die Auswahl des Achsenbereichs in den Geberkombinationen mdglich.
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Eigenschaften

Gebertyp I Redundanter Geber
Prozessgeber [ |Geber2
4 Messstreckenparameter
Achstyp [l | Rotatorisch
Rotatorisch O | UWmin
Positichsverarbeitung o [
Messlange % 500U
Hachstgeschwindigkeit 2000 U/min
Abschaltschwelle inkreme.. 0 10U
Abschaltschwelle Geschwi... 0 100 Ufmin
Gewindigkeitsfilter O |Ne H
4 Sonstiges
Kommentar 0 .
Einstellung des Arbeitsbereichs
Linear: Der Messbereich verfugt Gber eine lineare Charakteristik. Die Einheit der

Position ist in diesem Fall ,mm“ und die Geschwindigkeit kann
in ,mm/s“ oder ,m/s*“ angegeben werden.

Rotierend: Der Messbereich verfligt Gber eine rotierende Charakteristik, d.h. die Bewegung

Positionsverarbeitung
aktivieren:

Messlange:

ist drehend. Die Position wird in ,mgrd“ oder ,Umdrehungen®,
die Drehzahl in ,mgrd/s“, ,Umdrehungen/s* oder
,Jmdrehungen/min“ angegeben.

Verarbeitung eines absoluten Messbereichs. Diese Funktion
kann nur ausgewahlt werden, wenn vorher ein
Absolutwertgeber eingestellt wurde! Wurde die
Positionsverarbeitung aktiviert, werden alle
Uberwachungsfunktionen der Position ebenfalls aktiviert.

Angabe der maximalen Messlange der Position in mm, m oder
mgrd, Umdrehungen. Bei aktivierter Positionsverarbeitung
muss sich die Anwendung immer in den Grenzen der
eingestellten Messlange bewegen. Jede tatsachliche Position
aullerhalb der definierten Messlange fuhrt zu einem Alarm der
SMX-Achse.
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Hochstgeschwindigkeit:

Abschaltgrenzen:

Geschwindigkeitsfilter:

Angabe der Hochstgeschwindigkeit der Referenzachse in der
aktuell ausgewahlten Einheit. Die zulassige
Hochstgeschwindigkeit beschreibt die héchste
Geschwindigkeit, die bei der aktuellen technologischen
Systemkonfiguration hdchstens erreicht werden kann. Hier
sollte der Hochstwert eingegeben werden, der von der zu
uberwachenden Achse erreicht werden kann. Unter
Umsténden kann es sich dabei um eine theoretische
Hochstgeschwindigkeit der tatsachlichen Anwendung handeln.
Der eingestellte Wert bezieht sich nicht auf die
Sicherheitsabschaltung (z.B. Abschaltung Gber SLS), sondern
auf die Ausfallsicherheit, d.h. die Bestéandigkeit von Gebern
oder die Bestandigkeit der mechanischen Situation. Die
Uberschreitung dieses Wertes I6st einen Alarm mit Abschalt-
/Alarmstatus aus. Dabei handelt es sich nicht um eine
geplante Abschaltung aufgrund einer sicherheitsrelevanten
Uberschreitung der Geschwindigkeit, sondern die
Ausfallsicherheit der Geber oder der mechanischen Situation
ist gefahrdet (Geberfehler, Fehler im elektrischen
Spannungsumformer usw.), da diese Geschwindigkeit unter
antriebstechnischen Aspekten normalerweise nicht erreicht
wird. Passiert dies, wechselt das SMX-Modul in den
Alarmzustand und schaltet alle Ausgange aus. Dies bedeutet,
dass die Hochstgeschwindigkeit immer Uber der
Abschaltgeschwindigkeit einer Sicherheitsfunktion liegen
muss. Ziel ist es, einen Fehler auf der Sicherheitsachse
mittels der Messsysteme zu entdecken. Der Wert, der in
dieses Feld eingegeben wird, &ndert sowohl die Dimension
der Geberbestandigkeit bezliglich der Zuwachs-
Abschaltgrenze als auch der Geschwindigkeits-
Abschaltgrenze. Durch eine hohere Hochstgeschwindigkeit
sind hohere Abschaltgrenzen zwischen den Gebern maglich.
Der Hochstwert sollte darum nicht zu hoch gewahlt werden,
da ansonsten die Abschaltgrenzen fur die Ausfallsicherheit der
Geber untereinander zu hoch sein kdnnte. Die Tabelle mit den
Eigenschaftswerten der Konfiguration (nur lesen) zeigt diese
berechneten Grenzwerte fiir die Variablen V_max, V_min.

Die Abschaltgrenze gibt die zulassige Geschwindigkeits-
/Positionsabweichung zwischen zwei
Erkennungskanalen/Geberkanélen an. Er kann von der
Anordnung der Sensoren und dem maximalen mechanischen
Spiel (z.B. Getriebe und Federrate) zwischen den beiden
Messstellen abhangen. Der kleinstmégliche Wert, bei dem die
Uberwachung bei normalem Betrieb noch nicht ausgeldst
wird, sollte unter Beriicksichtigung der dynamischen Prozesse
(z.B. Last/Spiel im Getriebe) ausgewahlt werden.

Durchschnittsfilter, der die erkannten Geschwindigkeitswerte
des Gebers abdeckt, um Spitzengeschwindigkeiten bei einer
niedrigen Auflésung oder Abweichung des angeschlossenen
Sensors abzuschwéchen. Bei eingeschaltetem Filter erhght
sich die eingestellte Reaktionszeit des Gesamtsystems um die
eingestellte Zeit. Der Filter wirkt sich auf die
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geschwindigkeitsrelevanten Parameter der
Uberwachungsmodule aus.

4 Konfiguration (nur lesen)
Klassen ID

Globale Markierung
Medis

Achskonfigurations ID

Abschnittslange
Geschwindighkeitsfilter

Pesiticnsfaktor 1000
Geschwindigkeitsfaktor 1
Hachstgewindigkeit 2000

Grenzwert Position

Grenzwert Geschwindighkeit

Einheit
4 Mame

Mame

500

10000
100

O O v O v I . O I A W
o]

k]

Achse -

Konfiguration (nur lesen):

Angezeigte Ergebnisdaten in Bezug auf die aktuell

verwendeten Geber.

Spaltenname

Bedeutung

Klassen-1D Eindeutige ID der Achsenkonfiguration
Allgemeine BIT-codierte Zuweisung
Flaggen DO0: 1= Achseneingang ist aktiviert
BIT-codierte Zuweisung fiir
Positionsverarbeitung und Art des Messbereichs
Modi

DO0: 1= Positionsverarbeitung aktiv. 0= inaktiv

D1: 1= Linear 0= Drehend

CFG-ID der Achse

Eindeutige ID fir beide Geberkonfigurationen

Messlange

Messlange fir die Position aus dem Hauptdialog
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Faktor fur die Positionsberechnung
PosFactor

(Standardisierung)

Faktor fur die Geschwindigkeitsberechnung
FactorSpeed

(Standardisierung)
MaxSpeed Standardisierte Hochstgeschwindigkeit
Abschal . . -
szc aligrenze Wert der Abschaltgrenze ansteigend, aber nicht standardisiert
Abschaltgrenze Wert der Abschaltgrenze fir die Geschwindigkeit, aber nicht
Speed standardisiert

Einheit der dargestellten Werte

1=UNIT_MM

2=UNIT_M
Einheit

3 = UNIT_MDEG

4 =UNIT_REV_SEC

5= UNIT_REV_MIN

Hinweis: Die angezeigten Werte dienen der technischen Unterstiitzung der
Geberkonfiguration und werden fir die standardisierte Berechnung im SMX-Baustein
verwendet!

e Festlegung der Charakteristik der Messlange als linear oder drehend hat
generell Auswirkungen auf alle Positions- und Geschwindigkeitseingange der
Uberwachungsfunktionen. Dadurch &ndert sich der Eingang von mm, m oder
mm/s, m/s in mgrd, U oder mgrd/s, U/s oder U/min und anders herum.

¢ Die maximale Messlange und die Hochstgeschwindigkeit missen festgelegt
werden. Durch einen fehlenden oder falschen Eintrag kbnnen die
Uberwachungsfunktionen unerwiinscht ansprechen.

¢ Im Allgemeinen hat der erste Geber die Funktion eines Prozesssensors und der
zweite Geber ist ein Referenzsensor. Bei der Kombination aus
Absolutwertgeber/Inkrementalgeber wird der Absolutwertgeber immer als
Prozesssensor verwendet. Werden Geber mit unterschiedlichen Auflésungen
verwendet, muss der Geber mit der héheren Auflésung als Prozesssensor
konfiguriert werden.

11.2.3.4 Analoginterface

Fur die Parametrierung des Analoginterface steht ein spezieller Parametereditor zur
Verfiigung. Solange dieses Interface nicht parametriert wurde wird das dazugehoérige
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Blocksymbol im Klemmenplan mit roter Hintergrundfarbe dargestellt. Nach durchgefiihrter
Parametrierung wird die Hintergrundfarbe grun.

Fir Sicherheitsaufgaben sind jeweils zwei physikalische analoge Eingangssignale
erforderlich. Diese kdnnen entsprechend ihrer Signalcharakteristik skaliert und mit
Tiefpassfiltern beschaltet werden.

Im Klemmenplan werden die Analogeingédnge und die zugehdrigen Filterbausteine
entsprechend dargestellt. Durch einen Doppelklick 6ffnet sich der Editor fir das jeweils
gewdhlte Element.

5 =

Bild: Analogeingang

11.2.3.4.1Analogeingang Ainl/ Ain2

Der Dialog erméglicht eine Skalierung der anliegenden analogen Sensorsignale.

Aus den Sensorsignalen Sensorl und Sensor2 wird vom SMX System eine
sichere Analoginformation Ainl zur weiteren Verarbeitung fir spezielle
Uberwachungsbausteine generiert. Analog dazu besteht die Moglichkeit, aus den
Sensorsignalen Sensor 3 und Sensor 4 die sichere normierte Analoginformation Ain2 zu
berechnen.

SMX verwendet ein Berechnungsverfahren, welches eine analoge Eingangs-
information in einem normierten Bildbereich von 0 bis 100% transferiert.
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Eigenschaften
2 Analog

“ Grundeigenschaften
Analog Eingang * smx1242/o0M [
“ Parametern
Ausgangswert maximum &2 10000 mV
Ausgangswert minimal + 7000 mV
Eingangsfilter O |1 (2Hz - 760ms) n
Drahtbruchiiberwachung 2 [C]
4 Sonstiges
Kommentar P
4 Name
MName L' Analog

Analog Eingang

Zul. Abweichung Sensor 1/2

Zulassige maximale Abweichung zwischen den beiden analogen Eingangssignalen
Sensor 1/Sensor 2 bzw. Sensor /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 einem Wert von 100%.

Eingangsfilter
Tiefpassfilter fiir das zugeordnete Eingangssignal.

Drahtbruchuberwachung
Wenn aktiviert wird der Analogeingang auf > 1000mV tberwacht. Ist der
Analogeingangswert <= 1000mV, dann wird ein Alarm ausgelost.
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Hinweis:
Hierzu sind zwingend die entsprechenden Reaktionszeiten der Filter im
Installationshandbuch zu beachten!

Analogaddierer

Der Analogaddierer ermoglicht eine Gewichtung der normierten Analogsignale

Hierzu kdnnen zwei bereits normierte Eingangssignale in einem definierten
Verhaltnis zueinander aufaddiert werden. Die Festlegung der jeweiligen Signalanteile
erfolgt in Prozent.

11.2.3.4.2 Analogesensortest

Siehe ,TD-37350-820-12-xxF Testung Analogsensor*
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11.2.4 Festlegung der Auflésung

Festlegung der Auflésung beziiglich unterschiedlich charakterisierten Messlangen.

Die Werte mussen immer Uber Berechnungsschaltflache in der Auflésung des Gebers
eingegeben werden. Geberauflosung im Bezug auf die Messachse im vordefinierten Kontext
(linear oder drehend). Eingangsdaten fur die Festlegung missen zur Festlegung gespeichert

werden.

11.24.1

Schritte/U |

Drehende Messléangen:

Ergebnis speichern

in Zwischenwelle

Referenzachse | Eingangswerte Aufldsung beziiglich Messlange
Eingabeachse Geber 1:
(Prozessachse) |AuflésungGb1 |A_Gblin
[Schritte/U] Gbl=1_MG:-1_VG-A_Gbl
in Messgetriebe
in Zwischenwelle |1I_MG
L VG
Geber 2:
Auflésung Gb2 |A_Gb2in Gb2=1_G-1_VA-A _Gb2
[Schritte/U]
in Getriebe I G
in Zwischenwelle
fur Antrieb I_VA
Motorachse Geber 1:
Auflosung Gb 1 |A_Gblin
[Schritte/U]
in Messgetriebe |I_MG
in Zwischenwelle
& Messgetriebe |1_VG
D MRin
in Getriebe [mm]
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Eingang Beispiel 1:

Bei einem Herstellungsgerat missen die Geschwindigkeit bestimmter manueller
Prozesse fur einen sicherheitsreduzierten Wert und die Stillstands- und Bewegungsrichtung
Uberwacht werden. Die Bewegung, die aktiv tberwacht werden soll, ist eine drehende
Bewegung. Der Antrieb funktioniert mit einem elektrischen Motor mit einem integrierten
Motor-Feedbacksystem und einem Zwischengetriebe.

Auswahl des Bausteins oder Moduls

Auswahl der Geberart: Keine Uberwachung von Positionen erforderlich ->
Absolutwertgeber werden nicht bendtigt, Geschwindigkeitsaufzeichnung mit
Inkrementalgebern ist ausreichend.

Festlegung der Messlange: Die Rotationsachse des Herstellungsgeréts wird als
Referenzachse ausgewahlt. Die folgenden Parameter werden ausgewahlt:

e Drehend
¢ Messlange unbekannt
e Referenzachse ist Rotationsachse => Bezeichnung = mgrd

Festlegung der Parameter flr Geber 1: Geber 1 ist direkt mit der Ausgangsachse des
Getriebes verbunden = Lastachse. Ein Geber mit den Daten: Pulsgenerator A/B-Spur, 5000
Impulse/Umdrehung wird verwendet.

Die folgenden Parameter werden ausgewahlt:

e Geberart: Inkrementalgeber
o Auflésung:

Geber 1:

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

in Zwischenwelle 1

Gbl=I_MG:-I_VG-A Gbl=1-1-5000 = 5000;

Festlegung der Parameter flr Geber 2: Das bestehende Motor-Feedbacksystem wird als
Geber 2 verwendet. Der Motor wird mit der Rotationsachse des Herstellungsgerats tber ein
Zwischengetriebe verbunden.

Die Geberschnittstelle wird mit den Impulsausgéngen des Spannungsumformers verbunden.
Die Sensordaten sind wie folgt: Hiperface, 1024 I/U. GemaR dem Datenblatt des
Spannungsumformerherstellers sind die Sinus/Cosinus-Spuren des Hiperface-Gebers
Ausgénge in Form von Impulsen -> nachgebildeter Impulsausgang des
Spannungsumformers = Pulsgenerator, A/B-Spur, 1024 I/U. Die folgenden Parameter
werden ausgewahlt:
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e Geberart: Inkrementalgeber

o Auflésung:

Geber2:

Auflésung Gb2

in Getriebe

in Zwischenwelle fir Antrieb

1024 [Schritte/U]
350
1

Gb2=1_G-1 VA-A_Gb2=1024- 350 - 1 = 35840;

Festlegung der Hochstgeschwindigkeit: Die Hochstgeschwindigkeit der Ausgangsachse
ergibt sich aus der maximalen Motordrehzahl. In U/s beziglich der Lastachse und mit Nmax

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

Umgewandelt in mgrd/s ergibt sich 0,07142 [1/s] * 360 *103 [mgrd] = 25 714 [mgrd/s]

Eingang der maximalen Abweichung: Die empirische Messung ergibt einen maximalen
Unterschied zwischen den beiden Messpunkten von 80 mgrd. Es wird ein Wert von 100

mgrd gewahlt.

Prozessgeber

4 Messstreckenparameter

Achstyp
Rotatorisch

Positionsverarbeitung

Messlange

Hachstgeschwindigkeit
Abschaltschwelle inkremental
Abschaltschwelle Geschwindigkeit
Gewindigkeitsfilter

4 Sonstiges

Kommentar

Redundanter Geber

| Geber 2

Rotatorisch

Uimin

500 U

2000 U/min
10U

100 U/min

000 # & 00O

Mo

|
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11.24.2

n Resolution

Lineare Messlange

seps/

Store result || Cancel |

Referenzachse |Eingangswerte Auflésung beziiglich Messlange
Eingabeachse Geberl:
(Prozessachse) Auflésung Gb 1 A _Gblin
[Schritte/U] 1000
in Messgetriebe _
in Zwischenwelle | I_MG Gbl= D MR-TT I_MG-I_VG-A_Gbl
& Messgetriebe I_VG -
D_MR in [mm]
Geber 2:
Auflésung Gb 2 A _Gb2in 1000
[Schritte/U] Gb2= ——— -1 G-1_ VA-A Gb2
in Getriebe |G, ODAR-m — — -
in Zwischenwelle
fr Antrieb |_VA,
& Antriebsrad D_AR in [mm]
Motorachse Geber 1: A _Gblin
Auflésung Gb 1 [Schritte/U]
1000
I_MG — I MG-1_ VG-A _Gbl
in Messgetriebe DMR-m — - -
in Zwischenwelle |1 VG Ghl= 1000
& Messgetriebe D_MR in [mm] — - G-I_VA-A
in Getriebe I_G D AR-T
in Zwischenwelle |I_VA
fur Antrieb
& Antriebsrad D_AR in [mm]
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Eingang Beispiel 2:

Bei einer Fertigungsmaschine soll der Zugang zum Arbeitsbereich an bestimmten
Stellen der Haupteingabeachse zur manuellen Eingabe oder fir Einstellungen gewdahrleistet
werden. Der Antrieb bleibt in dieser Position aktiv und wird nur auf einen Stillstand
Uberwacht. Die Grenzen des Arbeitsbereichs sind variabel und sollen elektronisch in einem
sicherheitsrelevanten Modus anstelle des mechanischen Sicherheitsgrenztasters tiberwacht
werden. Die Bewegung, die aktiv Uberwacht werden soll, ist eine lineare Bewegung. Ein
Absolutwertgeber wird mit dieser Hauptantriebsachse des linearen Langenmesssystems
verbunden. Der Antrieb funktioniert mit einem elektrischen Motor mit einem integrierten
Motor-Feedbacksystem und einem Zwischengetriebe. Die Ausgangswelle des
Zwischengetriebes wird mit einem Antriebsrad mit & 31,83 mm (= 100 mm Umfang)
verbunden.

Auswahl des Moduls

Auswahl der Geberart: Uberwachung der Positionen ist erforderlich -> Absolutwertgeber
wird bendétigt, fur den zweiten Geber sind Inkrementalerfassung und Referenzschalter
ausreichend.

Festlegung der Messlangenparameter: Die Hauptachse der Anlage wird als
Referenzachse gewahlt. Die folgenden Parameter werden ausgewahilt:

e Linear
e Messlange = 600 mm
o Referenzachse ist Rotationsachse => Bezeichnung = mm

Festlegung der Parameter flr Geber 1: Geber 1 wird direkt mit der Antriebsachse
verbunden. Absolutwertgeber SSI, 4096 Schritte/U wird verwendet.

Die folgenden Parameter werden ausgewahlt:
e Geberart: Absolutwertgeber
e Datenformat: SSI
o Auflésung:

Geber 1:
Auflésung Gb 1 4096 [Schritte/U]
in Messgetriebe 1
in Zwischenwelle 1
& Antriebsrad 31,83
Ghl=s — -1 MG-1 VG-4A Gbl =&- 1-1-4096 =40960
o MR-m  — - - 31,83 -1

Festlegung der Parameter flr Geber 2: Das bestehende Motor-Feedbacksystem wird als
Geber 2 verwendet. Der Motor wird mit dem Antriebsrad tiber ein Zwischengetriebe
verbunden. Das Verhaltnis des Getriebes ist 4,51 mal der @ des Antriebsrads 31,831 mm.

Die Geberschnittstelle wird mit den Impulsausgéngen des Spannungsumformers verbunden.
Die Geberdaten sind wie folgt: Hiperface, 1024 I/U. Gemal} dem Datenblatt des
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Spannungsumformerherstellers sind die Sinus/Cosinus-Spuren des Hiperface-Gebers
Ausgénge in Form von Impulsen -> nachgebildeter Impulsausgang des
Spannungsumformers = Pulsgenerator, A/B-Spur, 1024 I/U.
Die folgenden Parameter werden ausgewahilt:

e Geberart: Inkrementalgeber

e Auflésung:

Geber 1:
Auflésung Gb 2 1024 [Schritte/U]
in Getriebe 4,51
in Zwischenwelle 1
& Antriebsrad 31,83
1000 1000
Gh2= ———— -1 G-1 AV-A Gh2 = ———— - 4,51 -1-1024 = 45182
D AR-m — - - 31,83 -7

Festlegung der Hochstgeschwindigkeit: Die Hochstgeschwindigkeit der Ausgangsachse
ergibt sich aus der maximalen Motordrehzahl. In U/s bezuglich der Lastachse und mit Nmax

= 1500 U/min

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

Eingang der maximalen Abweichung: Die empirische Messung ergibt einen maximalen

Unterschied von < 1 mm zwischen beiden Sensorpunkten auf der Motorachse und der
Bewegungsachse. Der gewahlte Wert ist 1 mm.

Die erhaltenen Informationen zur Geberkonfiguration:
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Eigenschaften

I3 ssl Absolut

4 Konfiguration (nur lesen) -
Globale Markierung Q1
Klassen ID Q 3300
Modis Qs
Externer Modus Q 4
Auflésung Q 1024
Offset Q o
Shiftposition a 1z
Mormalposition 0 4194
Shiftgeschwindigkeit o 2
Momale Gewindigkeit O 286331
Filterzeit a1
Datenldnge Q 24
Frameldnge 2 10
Statusldnge Qo
Dataldx o
Statusldx Q o
StatusMaskErr a o
StatusMaskDef Qo
ResolvParam Qo B
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11.3 Funktionsbausteine

11.3.1 Logische Funktionen

Biblicthek
= GroBe Symbole| = Kleine Symbole
v [ Logik 1
& UND Block

=7 EXKLUSIV ODER Block

FLIP FLOP Block
1

Logisch 1 Block

1 NICHT Block
=1 ODER Block
f = Timer

@ Status Block

Diese Bausteine bilden die Grundlage fir die Erstellung eines Programms fiir die
Sicherheitsanwendung. Sie ermoglichen die logische Verbindung der Eingédnge mit
Uberwachungsfunktionen mit den Ausgangen. Das Einfiigen von Funktionsbausteinen ist nur
in der Ansicht ,Funktionsplan® méglich, ansonsten sind die entsprechenden Menubefehle
deaktiviert. Dies ist der Fall, wenn die Ressourcen flr ein Modul bereits erschépft
sind, z.B. nachdem alle Timer-Module eingefiigt wurden. &

11.3.1.1 AND-Baustein L ey

LAND“-VerknlUpfungen von héchstens 5 Ausgangssignalen von anderen
Funktionsbausteinen. Die AND-Verknulpfung liefert den Signalzustand ,1“ fur alle
Eingangssignale ,1“ als logisches Ergebnis, ansonsten ist er ,0“.
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Eigenschaften

A UND Block 1

4 UND Block

Anzahl Eingangsanschlisse O 2

L

4 Sonstiges

Kommentar o
4 Skala
Breite Q 60 v
Hohe Q 60 v
4 Name
MName L UND Block1

Hinweis: Die Anzahl der Eingangsverbindungen kann nur bei freien Verbindungen
reduziert werden. Verfliigen alle Verbindungen tber Verlinkungen, missen diese erst
geldscht werden.

11.3.1.2 EXCLUSIVE OR-Baustein =1
S

LEXCLUSIVE OR*-Verknupfungen von 2 Ausgangssignalen von anderen
Funktionsbausteinen. Das XOR-Modul liefert das logische Ergebnis , 1%, wenn ein Eingang
das Eingangssignal ,1“ hat und der Eingang das Eingangssignal ,0“ hat, ansonsten ist es ,0“.

Eigenschaften

EXKLUSIV ODER Block 1

4 Sonstiges
Kommentar
4 Skala
Breite
H&he
4 Name
MName O EXKLUSIV ODER Block 1

11.3.1.3 FLIP FLOP-Baustein

Einstellung/Ruckstellung eines Kontaktelements. Das Schaltelement hat die
folgenden Eigenschaften:

¢ Das logische Ergebnis wahrend der Initialisierung des Elements ist ,0“.
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o Das logische Ergebnis wird ,,1“, wenn eine Flankenveranderung von ,0“ in ,1%“im
Eingang ,Einstellung” stattfindet. Der Ausgang bleibt ,1“, auch wenn sich der Zustand
im Eingang ,Einstellung“ wieder in ,0“ andert.

o Das logische Ergebnis wird ,,0“, wenn eine Flankenveranderung von ,0“ in ,1%im
Eingang ,Einstellung® stattfindet.

e Sind beide Eingange auf ,1“ eingestellt, ist das Ergebnis ,0“!

Eigenschaften
FED FUP FLOP Block 1

4 Sonstiges

Kommentar [l " FLIP FLOP...
“ Skala .| Ricksetzen

Breite [ 60 -

Héhe 0 60 v
4 Name

Mame ] FLUP FLOP Block 1

Hinweis: Der gewlinschte Schaltzustand dieses Elements wird nur durch die
Verbindung gemaf der Bezeichnung (Rickstellung/Einstellung) erreicht.

11.3.1.4 Logik 1-Baustein 1
C——
Dieses Modul liefert immer den Wert ,1%. Diese Funktion kann zur Programmierung
von statischen Zustéanden im Funktionsplan verwendet werden.

Beispiel: Zuweisung eines nicht verwendeten Eingangs an ein richtungsabhangiges SDI

551 Abs...

| [EL1] Einzel...

[ Logisch 1... i gl

| cow |

n |

— |
————

[ MWICHT Blo-.

| 1.

| Logisch 1...

|

—
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11.3.1.5 NOT-Baustein 1'
«J
Das logische Ergebnis dieses Funktionsbausteins ist die Negation des
Eingangssignals. Die Bezeichnung ,Negation“ bedeutet, dass das logische Ergebnis
umgekehrt (negiert) wird.

Eigenschaften
NICHT Block 1

4 Sonstiges
Kommentar 2
4 Skala
Breite o 60 -
Héhe O 60 v
4 Name
Mame 0 NICHT Block 1
11.3.1.6 OR-Baustein =1

- J

,OR“Verknupfungen von héchstens 5 Ausgangssignalen von anderen
Funktionsbausteinen. Die OR-Verknupfung liefert den Signalzustand ,1“ fir mindestens
einen Eingang mit dem Signalzustand ,1“, ansonsten ist er ,0“.

Eigenschaften

ODER Block 1

4 ODER Block
Anzahl Eingang... O 2

4

4 Sonstiges

Kommentar P
4 Skala
Breite O 60 v
Héhe 0 60 v
4 Name
MName [0 ODER Block 1

11.3.1.7 Dummy-Block °
e J

Der Signalkanal erméglicht die funktionale Ubertragung von Daten von der
Prozessabbildung an einen angeschlossenen Feldbus. Er besteht aus zwei Teilen: der erste
Teil besteht aus Logikdaten mit 56 Bit, der zweite Teil aus einem Prozessdatenkanal mit
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einer Breite von 64 Bit. Die zu uUbertragenden Daten kdnnen tber einen Profilgenerator frei
zugewiesen werden.

11.3.1.8 Timer ‘

G

Funktionsbaustein, der einen Z&ahler im Fall einer Flanken&nderung startet. Nach der
festgelegten zeitlichen Verzégerung wird das Ergebnis ,,1“ oder ,,0".

Eigenschaften

Zugriff ID |1 - SMX 12-2 A/D (Master)

Verzdgerung I Bms

Feiteinheit O |ms

Verhalten Anzugsverzdgert

4 Sonstiges

Kommentar

4 Skala

Breite a0
Hahe &0

4 Mame

Mame [ Timerl

Baustein-ID: Nummer des Timers. Diese kann beim Einstecken eingestellt werden.
Werden alle Timer verwendet, wird der Timer-Befehl im Menl deaktiviert.
Verzdgerung: Gewlnschte Zeitspanne, in der der Timer laufen soll.

T min =8 ms (SMX Compact)
T min =16, 24, 32 ms (SMX Modular)
T max =533 min (31999992 ms)

Hinweis: Aufgrund der festen / eingestellten Zykluszeit des SMX-Moduls muss die
Timereinstellung ein Vielfaches der Zykluszeit sein.

Eigenschaften

Anzugsverzogert:

- Der Timer-Ausgang bleibt ,0% solange kein Signal am Eingang ansteht.

- Der Timer wird aktiviert, wenn die Flanke zunimmt.

- Ist der Timer abgelaufen, andert sich der Ausgang in ,1%, solange keine
Flankenanderung am Eingang erfolgt (der Eingang bleibt ,1).

- Andert sich der Eingang in ,0%, wird der Ausgang ebenfalls sofort auf ,0“ gesetzt.
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Abfallverzogert:

Der Timer-Ausgang bleibt ,0% solange kein Signal am Eingang ansteht und der Timer
nicht lauft.

Der Timer wird aktiviert, wenn die Flanke abnimmt. Der Ausgang bleibt tiber die
eingestellte Zeit ,1°.

Der Timer-Ausgang andert sich sofort in ,1% wenn ein Signal am Eingang ansteht.
Der Ausgang andert sich nach der eingestellten Zeit in ,0“, wenn am Eingang keine
Flanken&nderung aufgetreten ist.

Impuls:

Der Timer-Ausgang bleibt ,0% solange kein Signal am Eingang ansteht.

Der Timer wird aktiviert, wenn die Flanke zunimmt. Der Ausgang bleibt tiber die
eingestellte Zeit ,1% auch wenn kein Signal am Eingang mehr anliegt.

Der Timer-Ausgang andert sich sofort in ,,1“, wenn ein Signal am Eingang ansteht.
Der Ausgang andert sich nach der eingestellten Zeit in ,0“, auch wenn am Eingang
ein Signal anliegt oder nicht.

Periodisch:

Der Timer-Ausgang bleibt ,0% solange kein Signal am Eingang ansteht.

Der Timer wird aktiviert, wenn die Flanke zunimmt.

Der Timer-Ausgang andert sich sofort in ,,1%, wenn ein Signal am Eingang ansteht.
Der Ausgang andert sich nach der eingestellten Zeit in ,0“ und wechselt nach der
gleichen eingestellten Zeit wieder auf ,1“, wenn am Eingang keine Flanken&nderung
aufgetreten ist.

Funktion Akthlgrung Zeitdiagramm
des Timers
Titmer in
¢
Timer out
- |
Abffa" Fallende Flanke |
verzdgert 33
I
| | L
ot
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1)
Timer in UL
Anzugs- Steigende I 1))
verzogert Flanke Titnes out | A0
| |
al |
Timer in _I_Be_ | | |
Imouls Steigende _
P Flanke Timer out )
I | « I I
al | al
_ ))
Timer in u
Periodisch Steigende Timer out
Flanke _()
I I I I
al al
11.3.1.9 EMU-Ergebnisbaustein EMU

Dieses Modul liefert das Ergebnis der EMU-Funktion, die im Ausgangsmodul
eingestellt wurde. Im Zustand ,OK" ist der Wert ,1%. Das Modul kann z.B. verwendet
werden, um den EMU-Zustand Uber einen Ausgang an der Aul3enseite zu visualisieren.
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Eigenschaften

EMU Ergebnis 1

4 EMU Ergebniss - Editor
EMU Block ID * |EMUCI.1 H
4 Sonstiges
Kommentar ()
4 Skala
Breite a 60 v
Hahe Q 60 v
4 Name
Name O EMU Ergebnis 1
11.3.1.10 Analoger Addierer Z

Der analoge Addierer ermdglicht die Gewichtung der standardisierten analogen
Signale.

Zwei Eingangssignale, die bereits standardisiert wurden, kénnen in einem
festgelegten Verhaltnis zusammenaddiert werden. Die entsprechenden
Signalkomponenten werden in Prozent festgelegt.

Eigenschaften

Analog-Addierer 1

1Y

Analog-Addierer
Zugriff ID - |1 - 5hX 12-2 A/D (Master)
Skalierfakter A.. O 50%
Skalierfaktor A.. O 50%

4 Sonstiges

Kommentar a
4 Skala
Breite o 60 v
Hahe o 60 v
4 Name
Name L Analog-Addierer 1

Skalierungsfaktor von Addiererl
Festlegung eines ganzzahligen Wertes, mit dem das Eingangssignal 1 des Addierers
skaliert werden soll (max. 100 %).
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11.3.2 Sicherheitsfunktionen

= Small icons

¥ |2 Safety Menitorings -
I_'I [SAC] Analog Monitoring Control
i [SCA] Safe Cam
Q [5DI] Safe Direction Indication
‘= [SEL] Safe Emergency Limit
11| [SLI] Safe Limited Increment
;I [SLP] Safe Limited Positicn
i1 [5L5] Safe Limited Speed Control
=1 [55M] Safe Speed Monitaring
w' [SAR] Safe Acceleration Range
==| [SSR] Safe Speed Range
ﬂ [SLA] Safe Limited Acceleration
:I [S0O5] Safe Operational Stop
17 [55%] Safe Stop 1/2

¥ [2 Muting Functions
EI [ACS] Analog Input Muting
:I [ECS] Encoder Control Supervision
L7 [PDM] Safe Position Muting
EI [IC5] Input Elements Muting

:_EI [EOS] External Offset Setup

Die Sicherheitsfunktionen sind eine wichtige Funktion des SMX-Systems. Es sind
voreingestellte Funktionen fur:

Geschwindigkeitsiberwachung

Positionserkennung

Uberwachung von Grenzen und Sollpositionen

Funktionale Notfalliberwachung

Stillstandstberwachung

Richtungstiberwachung

Funktionstiberwachung von externen Absperreinrichtungen
Ruckstellfunktionen

Muting

verflgbar.

Die Funktion zur Uberwachung von Position, Geschwindigkeit und Abschalten wird
erst nach der erfolgreichen Konfiguration des Gebers aktiviert. Ist dies erfolgt, kénnen die
entsprechenden Funktionen eingefligt werden, soweit im SMX-Modul Ressourcen zu
diesem Zweck verfiigbar sind. Sind alle Ressourcen aufgebraucht, wird die Mentoption
fur den entsprechenden Funktionsbaustein deaktiviert.
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Funktion in EN 61800-5-2 genannt

Anzahl der
Bausteine

flir SMX 1x-Serie

Anzahl der Bausteine

flir SMX 1xx-Serie

SLS = Sicher begrenzte Geschwindigkeit

8

48

SLA = Safe Limited Acceleration

Resources SLS

Resources SLS

SOS = Sicherer Stillstand

1 (pro Achse)

12 (1 pro Achse)

SDI = Sichere Bewegungsrichtung

1 (pro Achse)

12 (1 pro Achse)

SSX = Sicherer Stopp 1/2

4

24 (4 pro Gerét)

SAR Safe Acceeleration Range

Resources SSX

Resources SSX

SLI = Sicher begrenztes Schrittmal

1 (pro Achse)

12 (1 pro Achse)

SCA = Sichere Nocke

16

64

SSR = Safe Speed Range

Resources SCA

Resources SCA

SEL = Sichere Antriebs-Notausiiberwachung

1 (pro Achse)

12 (1 pro Achse)

SLP = Sicher begrenzte Position

2

12 (2 pro Gerit)

SAC = Sichere Analogsteuerung

8

48

SLT = Safe Limited Torque

Resources SAC

Resources SAC

STR = Safe Torque Range

Resources SAC

Resources SAC

EMU — Uberwachung der Notfallabschaltung

16

DEM — Dynamische Geber-Dampfung

X

12 (1 pro Achse)

ECS — Gebersteuerung-Uberwachung

1 (pro Achse)

1 (pro Slavegerat)

ICS — Dampfung der Eingangselemente 1 1 (pro Slavegerat)
ACS — Dampfung des analogen Eingangs 1 1 (pro Slavegerat)
EOS — Einstellung der externen Verschiebung X 1 (pro Achse)

PDM — Dampfung der sicheren Position

1 (pro Achse)

1 (pro Achse)

Soll die Abschaltung durch eine Uberwachungsfunktion extern, z.B. Steuereinheit,

angezeigt werden, kann zu diesem Zweck ein Hilfsausgang verwendet werden. Wurde den
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Ausgéangen eine ,1“ signalisiert, wenn die Uberwachungsfunktionen im Zustand ,OK* sind,
muss das Ergebnis gemaf dem folgenden Beispiel fir Feedback negiert werden.

[505] Stills...

| —

[S5X] Antri... UMD Block_.. " Relais 1
— = @ —H 1
& L E'HT
[5L5] Maxi_. MICHT Blo... "Halbleiterau: |
= 1 K

Beispiel einer logischen Verbindung von Uberwachungsfunktionen.

SEL[@)

Pos
j—|
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11.3.2.1 SEL (Sichere Antriebs-Notausiiberwachung)

Uberwachung des maximalen Bewegungsbereichs

Anzahl: siehe Kapitel ,Sicherheitsfunktionen®
Zugangs-ID: Identifikation des Funktionselements

Achsenzuweisung: hdchstens 1 Funktion pro Achse

Funktion: Uberwachung der zulassigen Geschwindigkeit im Bezug auf die
relative Distanz zur Héchstgrenze der Bewegung oder des
Anpassungsbereichs. Diese Funktion ersetzt die herkdmmlichen
Notendschalter!

Eingang: Normiertes Positionssignal X von der Geberschnittstelle.

Ruckstellfunktion: Die Verletzung des zulassigen Uberwachungsbereichs wird gespeichert
und eine Quittierung ist notwendig. Dies kann folgendermal3en erfolgen:

¢ Ruckstellfunktion in der Gruppe der Eingangselemente
¢ Funktionstaste auf der Vorderseite eines Basismoduls
e F-Bus Reset-Element

Beschreibung der Funktion:

e Berechnung der tatsachlichen Geschwindigkeit V lber das Positionssignal X

e Ermittlung des Stoppwegs in Bezug auf den aktuellen Status von Beschleunigung
und Geschwindigkeit
=> zyklische Ermittlung der Stop_Distanza«. = f (V, a) wobei a = Beschleunigung

e Vergleich: Posa. + Stop_Distanzax. < Ziel_Pos + Nachlauf

Ein trapezférmiges oder S-formiges Geschwindigkeitsprofil dient als Basis fur die
Berechnung. Bei einem trapezférmigen Geschwindigkeitsprofil ist die Grenzkurve das
Ergebnis der eingestellten Beschleunigung, wobei ein S-férmiges Geschwindigkeitsprofil
zusatzlich noch die Anderung der Beschleunigung zur Berechnung verwendet.
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Trapezformiges Geschwindigkeitsprofil:

VA
v b X . BX

X, X x

X1 = Min. Position

X2 = Max. Position

VO = Hochstgeschwindigkeit fir ( X1 + BX ) < X < ( X2 - BX)

F = Art des Geschwindigkeitsprofils (trapezformig oder S-formig)

Trapezformig
BX = Bremsen/Naherungsbereich

S-formig
AM = Maximale Beschleunigung

DA = Art der Beschleunigung

S-férmiges Geschwindigkeitsprofil

V b
. BX . BX
e e
S S S A S g e'c
_)‘ , : \__ UG
RE e X
> T
Wz Vz Wz Vz
BX = Bremsen/Néherungsbereich
X1 = Min. Position
X2 = Max. Position
Vz = S-Streuzeit
AM = Max. Beschleunigung
UG/OG = Bereich der max. Beschleunigung
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Ausgangsfunktion:

Bereich

HI

LO

X<X1 OR

X> X2

X >= X1 AND
X <= (X1 +BX) AND

V < Grenzkurve

X >= (X2 - BX) AND
X <= X2 AND

V < Grenzkurve

X >= X1 AND
X <= (X1 +BX) AND

V >= Grenzkurve

X >= (X2 -BX) AND
X <= X2 AND

V >= Grenzkurve

Grenzkurve = Geschwindigkeitsprofil, abgeleitet aus der aktuellen Einstellung
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Eigenschaften
[SEL] Notstop Bereichsiberwachung 1

4 [SEL] Notstop Bereichsiberwachung
Dauerhaft aktivieren @[]

Kurventyp F | Linear

Position

Untere Grenzpositi.. O 0,002 U

Obere Grenzpositi.. 0 1,002V
Schwellwerte

Max. Beschleunigu... 2 [Ufmin]/s

S-Ramp Time 1ms
Sonstiges

Kommentar
Skala

Breite

Hihe
Name

MName [SEL] Motstop Bereichsiben

60
60

Parameter:

Dauerhaft aktivieren
Ist diese Option eingestellt, hat die Uberwachungsfunktion keine Eingangsverbindung.
Die Funktion ist ab dem Start der Geréats aktiv.

Kurfentyp
- linear
Lineare Berechnungsmethode fir den Stoppweg in Bezug auf die Grenzposition

v A Kurventyp = linear

v, } BX

- S-formige Art
Quadratische Berechnungsmethode fur den Stoppweg in Bezug auf die Grenzposition
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Kurventyp = S-férmig

Va
v, | BX . BX .

X, X, x

Untere Grenzposition X1
Untere Grenzposition

Obere Grenzposition X2
Obere Grenzposition

Max. Beschleunigung
Max. Beschleunigungswert innerhalb BX

Zeit der S-Rampe
Flankenzeit der Beschleunigung => Zeit von der Beschleunigung = 0 bis zur max.

Beschleunigung

Eingang Beispiel 1:

Bei einer Fertigungsmaschine soll der Zugang zum Arbeitsbereich an bestimmten
Stellen der Haupteingabeachse zur manuellen Eingabe oder fir Einstellungen gewahrleistet
werden. Der Antrieb bleibt in dieser Position aktiv und wird nur auf einen Stillstand
Uberwacht. Die Grenzen des Arbeitsbereichs sind variabel und sollen elektronisch in einem
sicherheitsrelevanten Modus anstelle des mechanischen Sicherheitsgrenztasters Gberwacht
werden. Die Bewegung, die aktiv Uberwacht werden soll, ist eine lineare Bewegung. Ein
Absolutwertgeber wird mit dieser Hauptantriebsachse des linearen Langenmesssystems
verbunden. Der Antrieb funktioniert mit einem elektrischen Motor mit einem integrierten
Motor-Feedbacksystem und einem Zwischengetriebe.

1. Grenzposition

Der Referenznullpunkt der Hauptantriebsachse befindet sich im oberen Totpunkt. Der
untergeordnete mechanische Nachlauf betragt X1 = -5 mm.

Die untere Endposition ist bei 600 mm + 5 mm Sicherheitsgrenze.

=> X2 =605 mm

2. Art der Geschwindigkeitsauswabhl

Der Antriebs-/Positionsregler verwendet eine Rampenbegrenzung (Stol3begrenzung)
fur die Beschleunigung mit daraus resultierendem S-Schlupf der Geschwindigkeit, um
Abweichungen und Prozessmarkierungen zu minimieren => Auswahl der S-Form
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3. Auswahl des Grenzwerts

Die anderen Grenzwerte werden der Einstellung der Anlage entnommen.
Maximale Beschleunigung = 1000 mm/s?

Maximale Anderung der Beschleunigung = 3000 mm/s?

LP
11.3.2.2 SLP (Sicher begrenzte Position) i_fﬂ
GOTO-Uberwachung

Anzahl: siehe Kapitel ,Sicherheitsfunktionen®

Zugangs-ID: Identifikation des Funktionselements

Achsenzuweisung: hdchstens 1 Funktion pro Achse

Funktion: Uberwachung der zulassigen Geschwindigkeit im Bezug auf die
relative Entfernung zu einer eingestellten aufgezeichneten Einlern-
Sollposition.

Eingang: Normiertes Positionssignal X von der Geberschnittstelle

Ruckstellfunktion: Die Verletzung des zulassigen Uberwachungsbereichs wird
gespeichert und eine Quittierung ist notwendig. Dies kann
folgendermalfien erfolgen:

¢ Ruckstellfunktion in der Gruppe der Eingangselemente
¢ Funktionstaste auf der Vorderseite eines Basismoduls
e F-Bus Reset-Element

Beschreibung der Funktion:

e Berechnung der tatsachlichen Geschwindigkeit V tGber das
Positionssignal X

¢ Ermittlung des Stoppwegs in Bezug auf den aktuellen Status von
Beschleunigung und Geschwindigkeit => zyklische Ermittlung der
Stop_Distanzak. = f (V, a) wobei a = Beschleunigung

e Vergleich: Posak. + Stop_Distanzax. < Ziel_Pos + Nachlauf

e Vergleich: Posak. - Stop_Distanzax. > Ziel_Pos + Nachlauf

¢ Richtungssteuerung cw = im Uhrzeigersinn, ccw = entgegen des
Uhrzeigersinns

Hinweis: Wird die Funktion aktiviert, ist es nicht zulassig, dass ,cw“ und ,ccw* fir das
Eingangssignal gleichzeitig aktiviert werden. Werden beide Optionen aktiviert, wird ein Alarm
ausgelost.
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Eigenschaften

B [SLP] Zielfahrtaberwachung 1

4 [SLP] Zielfahrtiberwachung
Zugriff ID Q1
Kurventyp Q |Linear

Schwellwerte
Max Beschleunigu.. O 2 [U/minl/s
S-Ramp Time Q 1ms
Zielposition
Zielposition 0,002 U
Teach-In der Zielp... [

Sonstiges

Kommentar
Skala

Breite

H&he
Mame

MName [SLP] Zielfahrtiberwvachung

Parameter:

Kurventyp
- linear

Lineare Berechnungsmethode flir den Stoppweg in Bezug auf die Sollposition

Kﬂ-rventy;; = linear
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S-formig

Quadratische Berechnungsmethode fiir den Stoppweg in Bezug auf die Sollposition

Kurventyp = S-formig

Va

v, | . BX . BX .

Max. Beschleunigung
Max. Beschleunigungswert innerhalb BX

Max. Anderung der Beschleunigung
Wert der maximal zulassigen Anderung der Beschleunigung in BX bei der Verwendung
der quadratischen Berechnungsmethode.

Sollposition
Absoluter Positionswert der Sollposition

Speicherung der Sollposition Gber das Einlernen

Die Einlernoption kann verwendet werden, um die Sollposition im SMX-System ohne
anschlieBende manuelle Einstellung zu speichern. Dabei sind die folgenden Schritte
notwendig:

Durch Aktivierung der Schaltflache ,Einlernen® andert sich das Eingangsfeld
»Sollposition“ in ,Positionstoleranz®. Gleichzeitig wird der Eingangsdialog um die
SOS-Funktion erweitert.

Die Aufzeichnung einer Position mit der Einlernoption kann nur bei einem Stillstand
erfolgen. Dabei mussen die SOS-Funktion aktiviert und die SLP-Funktion deaktiviert
sein.

Fur die Aufzeichnung einer Position sind die beiden Signale ,Einstellung“ und
.Beenden” notig. Diese erscheinen als Eingangsverbindung des funktionalen Moduls,
wenn die Einlernoption aktiviert wird.

Der Einlernmodus aktiviert automatisch die SOS-Funktion und prift das Ergebnis
dieser Funktion. Die fehlende Auslésung der SOS-Funktion ist eine Voraussetzung
fur einen aktiven Einlernzyklus.

Die Position wird nur aufgezeichnet, wenn sich die momentane Position innerhalb
des festgelegten Positionsbereichs befindet.

Die erfolgreich aufgezeichnete Einlernposition erscheint im Prozesseingangsbild auf
Index 37 (SLP 1) bzw. Index 38 (SLP 2).

Die Einlernposition wird sicher gespeichert, auch bei einer Stromunterbrechung.

Die Einlernposition wird nach jedem Konfigurationsupload zuriickgesetzt.
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Hinweis: Bei den Busversionen des SMX100-Moduls erfolgt die Einstellung der PLC-
Funktion teilweise direkt tiber den Sicherheitsbus. Die Sollposition wird an das SMX100-
Modul unter der OLC-Position Ubertragen (von Bit 32 in PAA). Die Auswahl des OLC-
Bereichs erfolgt auch mit Bit 6 oder Bit 7 von PAA flr die Bereiche 1 oder 2. Die
Einstellungen fir die Sollposition und den Bereich in der Einstellmaske haben keine
Auswirkungen, wenn es sich um Busversionen des SMX100-Moduls handelt!

Zeiteigenschaft des ,SET/QUIT“-Prozesses:

QuIT

SET

I

SOS_Enable

|
|
|
|
|
|
|
Uby h !
ernahme |
. Position 1 I_I
Ubernahmeposition
1
|
Position |
speichern |
Speicherposition |
|
|
|
P | +— P | +— P | +— | ———>
| k k+1 k+2 k+3 k+4
>
Verarbeitungszyklen
Verarbeitungszyklen

Die Sequenz ist zeitiiberwacht und l16st einen ALARM aus, wenn die erwarteten Werte
Uberstiegen werden.

7N ACHTUNG: Das maximale Zeitfenster ist 3 Sekunden!

Positionstoleranz

Toleranzwert fiir die Einlernposition.
cw (aktiviert) = Posak + Stop_Distanzax. < Ziel_Pos + Positionstoleranz
ccw (aktiviert) = Posak. - Stop_Distanzaw. < Ziel _Pos - Positionstoleranz

Hinweis: Wird die Einlernfunktion verwendet, wird die Uberwachungsgrenze um den
Wert der Positionstoleranz erweitert. Ohne die Einlernfunktion betragt der Wert der
Positionstoleranz Null.

Fur den Eingang ,Einstellung“ muss ein Tastenschalter verwendet werden oder dem
Eingang mussen zwei mit ,AND“ verknupfte Positionsschalter zugewiesen werden. Bei der
Festlegung der Positionstoleranz muss die zuldssige maximale Position berlcksichtigt
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werden => maximaler Wert der Positionstoleranz = maximale Position in Fahrtrichtung —
Einlernposition.

Parameter des SOS-Dialogs: Siehe SOS-Funktion

11.3.2.3 SCA (Sichere Nocke) SCA@)

Uberwachung des Positionsbereichs mit
Drehzahl/Geschwindigkeitstiberwachung

Anzahl: siehe Kapitel ,Sicherheitsfunktionen®
Zugangs-ID: Identifikation des Funktionselements

Achsenzuweisung: beliebig

Funktion: Uberwachung eines einstellbaren Positionsbereichs mit zugewiesenen
Mindest- und Hochstgrenzen. Zusatzliche Uberwachung der
maximalen Drehzahl/Geschwindigkeit im zulassigen Bereich.

Eingang: Normierte Position und Geschwindigkeitssignale X und V von der
Geberschnittstelle

Ruckstellfunktion: Verletzung des zulassigen Uberwachungsbereichs wird nicht
gespeichert. Es ist keine Quittierung notig.

Beschreibung der Funktion:

e Vergleich der aktuellen Position mit den eingestellten Bereichsgrenzen

¢ Vergleich der aktuellen Geschwindigkeit mit dem eingestellten maximalen
Geschwindigkeitsbereich

¢ Vergleich der aktuellen Beschleunigung mit dem eingestellten
Beschleunigungsbereich

e Uberwachung der Positionsgrenze mit der
Geschwindigkeitsprofiliberwachung

e Steuerung der Zahlrichtung

¢ Enable unconditioned [Bedingungslos aktiviert]

e Abstandsiiberwachung bei Ubergeschwindigkeit

Xy

X1 X2
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Ausgangsfunktion

Bereich

HI

LO

X<X1 OR

X> X2

X>=X1 AND

X <=X2 AND

V <V0

X>=X1 AND

X <=X2 AND

V >=V0

Bereiche kdnnen als tUberlappend und verschachtelt definiert werden.

| mia)
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Eigenschaften

ﬁ [SCA] Pos./Geschwindigkeitsiiberwachung 1

4 [SCA] Pos./Geschwindigkeitsiiberwachung
Zugriff ID - |1 - 5hX 12-2 A/D (Master)
Dauerhaft aktivieren O [C]
Modus O | Schwellwerte

Position
Positionstoleranz Q [0
Untere Grenzpositi... O
Obere Grenzpositi... O

Schwellwerte
Geschwindigkeitst... [
Geschwindigkeitss.. 0 2 U/min

»

=

Max. Beschleunigu... & 2 [U/min]/s

Beschleunigungsd..

Fahrkurveniiberwachung
Fahrprofil Q [sip

Invertierte Grenze.., O

Richtungsabhangige Freigabe

Geberzahlweise [ |negativer Geberzahlrichtung

Aktivierungsgesch... O 2 U/min
Fehlerdistanziiberwachung
Lkctivieren o [
Zuldssige Distanz [ 0002U
Sonstiges
Kommentar 02
Skala
Breite 60
Hohe 60
Name
Name [SCA] Pos./Geschwindigkeitsiberwachung 1

Parameter:

Dauerhaft aktivieren
Ist diese Option eingestellt, hat die Uberwachungsfunktion keine Eingangsverbindung.
Die Funktion ist ab dem Start der Gerats aktiv.

Untere Grenzposition X1
Untere Grenzposition

Obere Grenzposition X2
Obere Grenzposition
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Geschwindigkeitsschwelle
Maximal zulassige Geschwindigkeit im eingestellten Positionsbereich

Max. Beschleunigung
Maximal zuléssige Beschleunigung im eingestellten Positionsbereich

Richtungsabhéngige Freigabe

Ermdglicht die Aktivierung von nachgeschalteten funktionalen Modulen in Abhangigkeit
der Richtung. Diese Funktion kann nur ohne Geschwindigkeits- und
Beschleunigungsiiberwachung verwendet werden.

e Negative Geberzahlrichtung:

Funktionales Modul liefert den Ausgangswert = ,1“ fur ein ansteigendes Positionssignal

e Positive Geberzéahlrichtung:

Funktionales Modul liefert den Ausgangswert = ,0“ fiir ein abfallendes Positionssignal

e Aktivierung der Freigabe der Geschwindigkeitsrichtung

Die Prifung der richtungsabhangigen Freigabe erfolgt nur ab der angegebenen
Grenze. Unter dieser Geschwindigkeitsschwelle betragt der Ausgangswert = 0

Fahrkurveniberwachung

Uberwachung der Geschwindigkeit an den Grenzen mittels der in SEL oder SLP
eingestellten Uberwachungseigenschaften. Dieser Schalter kann nur bei eingesetztem SLP-
oder SEL-Funktionsbaustein aktiviert werden.

Der Parameter ,Inverted limits (forbidden area) [Umgekehrte Grenzen (verbotener
Bereich)] legt die Art der Bereichsinformationen fest.
e Standard (ohne umgekehrte Grenzen):
Die Angabe von Mindest- und Héchstwerten stellt die Grenzen fiir den
zulassigen Bereich dar, der sich zwischen diesen Grenzen befindet.

————— [MIN====MAX]---- (- verbotener Bereich, = zulassiger Bereich)
e Uber ,Inverted limits“ [Umgekehrte Grenzen] wird der zuldssige Bereich
umgekehrt.

Der zulassige Bereich befindet sich aul3erhalb des Bereichs zwischen
Mindest- und Hochstwert. Der Mindest- und Hochstwert bestimmt jetzt den
verbotenen Bereich zwischen den Werten.

::::]M|N _____ MAX[====

Fehlerdistanziiberwachung
Diese zusatzliche Funktion erméglicht die Filterung von Spitzengeschwindigkeiten im
Falle eines irregularen Fahrbetriebs (Geschwindigkeitsspitzen im Signal). Der ganzzahlige
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Weg wird auf Grundlage des Unterschieds zwischen der aktuellen Geschwindigkeit und des
eingestellten Wertes der Geschwindigkeitsiiberwachung berechnet und mit dem
eingegebenen Wert verglichen. Wird der eingegebene Wert tberschritten, wird die
Uberwachungsfunktion ausgeldst. Diese Funktion kann nur aktiviert werden, wenn die
Beschleunigungsiiberwachung ausgeschaltet ist.

A\ ACHTUNG:

Wird diese Funktion verwendet, wird die Reaktionszeit der Uberwachungsfunktion
verzogert.

Eingang Beispiel:

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 tberwacht werden.
Die aktive zu Uberwachende Bewegung stellt eine Linearbewegung dar. Ein Absolutencoder
ist direkt formschlissig mit dieser Hauptantriebsachse als lineares Wegmesssystem
verbunden. Die Hauptachse ist Referenzachse fur den SMX Baugruppe .

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 =0 mm

Bereichsgrenze X2 = untere Toleranzgrenze fur Position =2 mm
Geschwindigkeit = tolerierte Geschwindigkeit zur Erhaltung der Position = 3 mm/s
Beschleunigung = tolerierte Beschleunigung zur Erhaltung der Position =5 mm/s

11.3.2.4 SSM (Safe Speed Monitoring) ——

Uberwachung einer Geschwindigkeit

Anzahl: siehe Kapitel ,Sicherheitsfunktionen®
Zugangs-ID: Identifikation des Funktionselements

Achsenzuweisung: beliebig
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Funktion: Uberwachung einer parametrierbaren Geschwindigkeit mit zugeteilten
Maximalgrenzen.

Eingang: Normierte Position und Geschwindigkeitssignale X und V von der
Geberschnittstelle

Ruckstellfunktion: Verletzung des zulassigen Uberwachungsbereichs wird nicht
gespeichert. Es ist keine Quittierung notig.

RESET-function: Verletzung des zulassigen Uberwachungsbereichs wird nicht
gespeichert. Es ist keine Quittierung notig.

Beschreibung der Funktion:

e Die SSM-Funktion signalisiert am Funktionsblockausgang, wenn der Antrieb eine
gewisse Geschwindigkeitsschwelle unterschreitet. Solange er unterhalb der
Schwelle bleibt ist der Ausgang ,1°.

Eigenschaften

IS [SSM] Safe Speed Monitoring 1

4 [55M] Safe Speed Monitoring
Zugriff [D * |1 - SMX 11 /42 (Master)
Dauerhaft aktivieren Q [0

4 Schwellwerte
Geschwindigkeitsschwelle 0 2 U/min

4 Sonstiges

Kommentar v
4 Skala
Breite Q 60 -
Hehe O &0 v
4 Name
MName L [55M] Safe Speed Monitoring 1

Parameter:
Dauerhaft aktieren

Ist diese Option eingestellt, hat die Uberwachungsfunktion keine
Eingangsverbindung. Die Funktion ist ab dem Start der Gerats aktiv.

Geschwindigkeitsschwelle
Entspricht der Geschwindigkeitsschwelle. Diese bestimmt den Zustand der

SSM-Funktionsblockausgangs.
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Beispiel:

e Mit der SSM Funktion kann z.B.: eine Schutzeinrichtung deaktiviert / getffnet

werden sobald die Geschwindigkeit sich unter der Schwelle befindet.

11.3.2.5 SLA (Safe Limited Acceleration)

Sichere Beschleunigungsuberwachung eindes Antriebes

Anzahl: siehe Kapitel ,Sicherheitsfunktionen®
Zugangs-ID: Identifikation des Funktionselements

Achsenzuweisung: 1 pro Achse

Funktion: Uberwachung einer minimalen Beschleunigung
Eingang: Logikeingang Enable

Normiertes Geschwindigkeitssignal ,V* vom Geberinterface

Ausgang: Logikpegel High/Low gem. Logiktabelle
RESET-function: Die Verletzung des zulassigen Uberwachungsbereiches wird

gespeichert und erfordert eine RESET-Quittierung. Dies erfolgt
alternativ Gber:

¢ Ruckstellfunktion in der Gruppe der Eingangselemente
¢ Funktionstaste auf der Vorderseite eines Basismoduls
e F-Bus Reset-Element

Beschreibung der Funktion:

e Beschleunigungsiiberwachung eines Antriebs

Berechnung eines zu erwartenden Geschwindigkeitswertes anhand

Aktual Geschwindigkeit und Maximalbeschleunigung
¢ Vergleich der Aktual Geschwindigkeit mit berechneter

Geschwindigkeit Uber parametrierbare Geschwindigkeitsdifferenz

(Toleranzfenster)
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Funktionsgrafik:

A

Vakt

1
) I
Logiktabelle:
Bereich High Low
Vaitt < Vimit ~ Beschleunigung innerhalb der X
zulassigen Grenzen
Vaitt > Vimit ~ Maximale Beschleunigung X

Uberschritten

Eigenschaften

[SLA] Safe Limited Acceleration 1

“ [S5LA] 5afe Limited Acceleration

Zugriff 1D # | 1-SMX 11 /42 (Master)

Dauerhaft aktivieren O O
4 Beschleunigungsiiberwachung
Mazx. Beschleunigung O 2[U/min)s

4 Sonstiges

Kommentar »
4 Skala
Breite O 60
Hihe 0 60
4 Name
Mame Ll [SLA] Safe Limited Acceleration 1

4 4
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Parameter:

Dauerhaft aktivieren
Ist diese Option eingestellt, hat die Uberwachungsfunktion keine Eingangsverbindung.
Die Funktion ist ab dem Start der Gerats aktiv.

Geschwindigkeitstoleranz
Die ,Geschwindigkeitsschwelle“ zwischen Vaxund Vic.

Beschleunigungstberwachung
Die ,Max. Beschleunigung®“ entspricht der maximal zuldssigen Beschleunigung.
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SSR

11.3.2.6 SSR (Safe Speed Range) -
Uberwachung eines Geschwindigkeitsbereiches

Anzahl: siehe Kapitel ,Sicherheitsfunktionen®

Zugangs-ID: Identifikation des Funktionselements

Achsenzuweisung: beliebig

Funktion: Uberwachung einer maximalen Geschwindigkeit in eine definiteren

Positionsbereich.
Eingang: Normiertes Geschwindigkeitssignal V, Positionssignal X von der

Geberschnittstelle.

RESET-function:

Description of function:

Output function

Vergleich der Ist-Drehzahl mit der parametrierten
Geschwindigkeitsschwelle im definierten Bereich

Range

HI

LO

X<Xl1 OR

X> X2

X>=X1 AND

X<=X2 AND

V <V0

X>=X1 AND

X <=X2 AND

VvV >=V0

Ranges can be defined as overlapping and nested.

Die Verletzung des zulassigen Uberwachungsbereiches wird nicht
gespeichert. Es ist keine RESET-Quittierung erforderlich.
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Eigenschaften
B8 [S5R] Safe Speed Range 1

4 [55R] 5afe Speed Range

Enable Unconditioned 2 [
Threshold

Lower Speed Threshold 0 2 rpm

b

Upper Speed Thresheld 0O 2 rpm

b

Miscellaneous

Comment W,
4 Scale
Width O 60 v
Height 0 60 v
4 MName
Mame LI [55R] Safe Speed Range 1

Parameters:

Dauerhaft aktivieren
Ist diese Option eingestellt, hat die Uberwachungsfunktion keine Eingangsverbindung.
Die Funktion ist ab dem Start der Geréats aktiv.

Obere Geschwindigkeitsschwelle
Obere Grenzdrehzahl im parametrierten Drehzahlbereich

Untere Geschwindigkeitsschwelle
Untere Grenzdrehzahl im parametrierten Drehzahlbereich

SSX

11.3.2.7 SSX (Sicherer Stopp 1/2) i

Funktionstiberwachung fur Notaus

Anzahl: siehe Kapitel ,Sicherheitsfunktionen®
Zugangs-ID: Identifikation des Funktionselements

Achsenzuweisung: beliebig

Funktion: Uberwachung der NOTAUS-Funktion
Eingang: Normiertes Positionssignal X von der Geberschnittstelle
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Ruckstellfunktion: Die Verletzung des zulassigen Uberwachungsbereichs wird
gespeichert und eine Quittierung ist notwendig. Dies kann
folgendermalfien erfolgen:

e Ruckstellfunktion in der Gruppe der Eingangselemente
¢ Funktionstaste auf der Vorderseite eines Basismoduls
e F-Bus Reset-Element

Beschreibung der Funktion:

Uberwachung der Sequenz eines kontrollierten NOTAUS durch Vergleich des
Geschwindigkeitsabfalls mit einer eingestellten Uberwachungskurve tiber den Zeitverlauf.
Die Uberwachungskurve ist das Ergebnis von Latenz, max. Geschwindigkeitsweg bis zur
Grenzkurve und ihren Eigenschaften, berechnet auf Grundlage der Beschleunigung und der
Beschleunigungsanderung. Nach der Aktivierung der Uberwachungsfunktion wird der Verlauf
der Grenzkurve aufgrund der aktuellen Geschwindigkeit berechnet.

Linearer Kurventyp

Kurvenform = linear
VA
A . BX . . BX |

[
-

X1 x? x

BX = Brems-/Annaherungsbereich
X1/ Xz = Zeit fur Ablauf der Rampenfunktion

Vo = Startgeschwindigkeit der Rampenfunktion
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S-formiges Geschwindigkeitsprofil

(S-Form)
Speed
W
Brakingfapproaching Braking/approaching
range BX range BX
P e ~ p A -
___________________ }_/_,_d_________________),_______________U_lzlrerlimit
UL
.y Loweer limit
/ \ LL
Time X
Lvi} k:'h . :';*,. Xy Xg K «"'::J
Slip time Slip time Slip time Slip time

T
7 ¥ ¥
v Vi Vi Vi

Das S-formige Geschwindigkeitsprofil zeigt die Anderung bzw. den Verlauf der
Geschwindigkeit Gber die Zeit.

Max. Beschleunigung AM
Wert der maximalen Beschleunigung innerhalb von BX

S-Verschliffzeit VZ

Die Verschliffzeit VZ bezeichnet den Zeitraum in der sich die Geschwindigkeit
nichtlinear andert, bzw den Zeitraum fiir die Anderung der Beschleunigung von a=0 nach
a=amax 0der umgekehrt

Wirmni=) Erwarteter Verlauf der . EE51 5
Geschwindigkeit . ..

EG% 1Touts
—

Erkannte . 4 ESS1P
Geschwindigkeit bei ; . v
Aktivierung der - -

Funktion

L -

. CESE T *

a .
L 3
—

Tms]

Uberwachte Grenzkurven bei S-formigem Verlauf der Geschwindigkeit
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Ausgangsfunktion
Bereich HI LO
T < TLatenz X
T > TLatenZ AND

V < Varenzkurve

T> TLatenz AND

V > Varenzkurve

Jeder Funktionsbaustein kann als Stoppkategorie 1 oder 2 eingestellt werden. In
Stoppkategorie 2 wird die SOS-Funktion nach dem erwarteten Stillstand automatisch
aktiviert.

Eigenschaften
# [55X] Antriebs-Notausiiberwachung 1

4 [55X] Antriebs-Notausiberwachung
Zugriff ID Q -3
Stoppkategorie na.. 1 (Abschaltung nach erwartetem Stillstand]

Kurventyp Linear

Schwellwerte
Latenzzeit Standard & ms

Geschwindigkeitss... 2 Wmin
Max. Beschleunigu... 12,5 [U/min)/s
Verschliffzeit 64 ms

Sonstiges
Kommentar

Skala

Breite a0
Hahe a0

Name
Mame [55X] Antriebs-Motausiberwachung 1

Parameter:

Stoppkategorie 1

Diese Option ermdglicht die Uberwachung des kontrollierten NOTAUS gemalR EN
60604. Nach der Definition in der Norm muss die Stromzufuhr nach dem Stillstand des
Antriebs getrennt werden. Dies wird durch den Ubergang des Ausgangswertes der SSX-
Funktion von ,1“ zu ,0“ unterstutzt.
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Stoppkategorie 2 (SOS nach erwartetem Stillstand)

Diese Option ermaglicht die Uberwachung des kontrollierten NOTAUS gemaR EN
60604. Nachdem die Rampentuberwachung verstrichen ist, wird der Antrieb ohne Trennung
der Stromversorgung gestoppt (sicherer Stillstand = Stillstand). Aus diesem Grund bleibt der
Ausgangswert bei ,1%, nachdem die SSX-Grenzkurve abgelaufen ist.

Wurde im Funktionsplan noch kein SOS-Modul festgelegt, wird das SSX-Fenster um
diese Funktion erweitert. Alle fur die SOS-Funktion notwendigen Parameter kdnnen also
direkt eingegeben werden. Wird ein SOS-Element zu einem spateren Zeitpunkt in den
Funktionsplan eingegeben, fehlt das Fenster in der SSX-Maske.

Hinweis: Wird die SSX-Funktion im Zusammenhang mit SOS verwendet, muss der
folgende Schaltkreis verwendet werden. Wird ein Stillstand entdeckt, aktiviert das
Betriebssystem automatisch die SOS-Uberwachung.

UMD Block...

Achse: 1 Achse: 1
[SSX] Antri... MICHT Elo... [505] Stills...
3 5@ 3 5@
1o =g
—m | L= y B

Kurvenart linear
Lineare Geschwindigkeit und konstante Beschleunigungskurve fir die Stoppsequenz

Kurvenform = konstant
Uberwachte

\ Aktuelle |
| Grenzkurve

Geschwindigkeit

Latenz

SSX T stp s

Geschwindigkeitss
chwelle

* ermittelt auf Grundlage der aktuellen
Geschwindigkeit und konfigurierten
Beschleunigung
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Kurvenart S-férmig
S-formige Geschwindigkeit und lineare Beschleunigungskurve fiir die Stoppsequenz

Kurvenform = rechteckig

v t Aktuelle | Uberwachte |

Geschwindigkeit | Grenzkurve |

| !

1 !

|| !

I !

I !

I !

I !

Latenz || |

T !

Geschwindigkeit L |
sschwelle » -
T s

Geschwindigkeits-
schwelle

* ermittelt auf Grundlage der aktuellen
Geschwindigkeit und konfigurierten
Beschleunigung -

Standardlatenz
Latenz bis zum Auftreten der aktiven Entschleunigung

Max. Geschwindigkeit (Geschwindigkeitsschwelle)
Geschwindigkeitsschwelle, die wahrend des Stoppprozesses nicht Uberschritten
werden darf, da ansonsten die Stromversorgung getrennt wird.

Max. Beschleunigung
StandardmaRiger Beschleunigungswert zur Berechnung der Grenzkurve.

Max. Beschleunigungséanderung
StandardmaRiger Anderungswert der Beschleunigung zur Berechnung der Grenzkurve.

Zeit der S-Rampe

Gibt die Zeitspanne an, in der sich die Geschwindigkeit linear andert, oder die
Zeitspanne fir die Anderung der Beschleunigung von a = 0 zu a = amax Oder
umgekehrt.

Achsenzuweisung
Eingabe der Achsenzuweisung.

Eingang Beispiel:

Bei einer Fertigungsmaschine soll der Zugang zum Arbeitsbereich an bestimmten
Stellen der Haupteingabeachse zur manuellen Eingabe oder fir Einstellungen gewahrleistet
werden. Der Antrieb bleibt in dieser Position aktiv und wird nur auf einen Stillstand
Uberwacht. Die Grenzen des Arbeitsbereichs sind variabel und sollen elektronisch in einem
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sicherheitsrelevanten Modus anstelle des mechanischen Sicherheitsgrenztasters tiberwacht
werden. Die Bewegung, die aktiv uberwacht werden soll, ist eine lineare Bewegung. Ein
Absolutwertgeber wird mit dieser Hauptantriebsachse des linearen L4&ngenmesssystems
verbunden. Der Antrieb funktioniert mit einem elektrischen Motor mit einem integrierten
Motor-Feedbacksystem und einem Zwischengetriebe.

1. Auswahl der Stoppkategorie

Um Stillstandszeiten und Neustarts moglichst kurz zu halten, muss die Stoppkategorie
gemal DIN 60604-1 (kontrollierter Stopp mit nachfolgend aktiv gesteuertem Antrieb auf V =
0) verwendet werden => Auswahl der Stoppkategorie 2

2. Art der Geschwindigkeitsauswahl

Der Antriebs-/Positionsregler verwendet eine Rampenbegrenzung (Sto3begrenzung)
fur die Beschleunigung mit daraus resultierendem S-Schlupf der Geschwindigkeit, um
Abweichungen und Prozessmarkierungen zu minimieren => Auswahl von S-Schlupf

3. Auswahl des Grenzwerts

Fur die Uberwachung muss die ungiinstigste Latenz ab dem Auftreten des Notaus-
Vorfalls bis zum Start des Bremsprozesses, der mit der Standardsteuerung ausgefuhrt
werden muss, eingegeben werden. Die Sequenzzeit des Programms der Standardsteuerung
fuhrt zu: Latenz = Zyklusdauer * 2 = 50 ms

Die anderen Grenzwerte werden der Einstellung der Anlage entnommen.
Maximale Zufuhrgeschwindigkeit = 300 mm/s2

Maximale Beschleunigung = 1000 mm/s2

Maximale Anderung der Beschleunigung = 3000 mm/s?

SLI
11.3.2.8 SLI (Sicher begrenztes SchrittmaR) -

Uberwachung des maximalen SchrittmaRes

Anzahl: siehe Kapitel ,Sicherheitsfunktionen®
Zugangs-ID: Identifikation des Funktionselements

Achsenzuweisung: 1 pro Achse

Funktion: Uberwachung des maximal zulassigen SchrittmaRes
Eingang: Normierte Position/Geschwindigkeitssignale X und V von der

Geberschnittstelle Richtungsanweisung LINKS/RECHTS
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Ruckstellfunktion: Die Verletzung des zuldssigen Uberwachungsbereichs wird gespeichert
und eine Quittierung ist notwendig. Dies kann folgendermal3en erfolgen:

e Ruckstellfunktion in der Gruppe der Eingangselemente
¢ Funktionstaste auf der Vorderseite eines Basismoduls

e F-Bus Reset-Element

Beschreibung der Funktion:

e Uberwachung des maximal zulassigen SchrittmaRes = relativer Fahrbereich fir das

ununterbrochene Verfahren im Tippbetrieb.

e Berechnung der aktuellen Drehrichtung RX aufgrund von

Position/Geschwindigkeitssignal.

e Festlegung des relativen Verfahrwegs nach dem Beginn der Bewegung.

e Uberwachung auf Einhaltung der vorher festgelegten Richtung des max. relativen

Verfahrwegs.

Hinweis: nAnschliisse im SLI-Baustein muss bei einer Rickstellung auf ,0 eingestellt

werden. Ansonsten kann die Funktion nicht zurlickgesetzt werden.

Wird die Funktion aktiviert, ist es nicht zulassig, dass ,cw" und ,ccw* fur das Eingangssignal
gleichzeitig aktiviert werden. Werden beide Optionen aktiviert, wird ein Alarm ausgeldst.

Ausgangsfunktion

Bereich

HI

LO

V<0 AND
RICHTUNGSMERKER = LINKS AND

relativer Verfahrweg < max. Schrittmalid

V>=0 AND
RICHTUNGSMERKER = RECHTS AND

relativer Verfahrweg < max. Schrittmalid

V<0 AND
(RICHTUNGSMERKER = RECHTS OR

relativer Verfahrweg > max. Schrittmafd

V>0 AND
(RICHTUNGSMERKER = LINKS OR AND

relativer Verfahrweg > max. Schrittmaf3
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Eigenschaften

% [SL1] Einzelschrittiiberwachung 1

“ Schwellwerte
Schrittmal
X Schwelle
“ Sonstiges
Kommentar
# Skala
Breite
Hohe
4 Name

Name [5U] Einzelschrittdberwachung 1

Parameter:
Tippschritt
SchrittmaR — max. relativer Verfahrweg nach Aktivierung der Uberwachungsfunktion

Xl Schwelle
Toleranzschwelle furr die Uberwachung des Verfahrens in die entgegengesetzte
Richtung

Achsenzuweisung

Eingabe der Achsenzuweisung. Im Falle eines mehrachsigen Geréats kann die zu
Uberwachende Achse hier eingestellt werden. Bei einem einachsigen Gerat ist nur
»<Achse 1“ verfligbar.

Aktivierung Beispiel:

[Achse]: 1
" Bestatigungs | " [SL1] Einzel... |
|
O L Bl
CW - SLI
:’__* } N B—
' Bestatigungs - .
COW =
@ |§—
——t
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Einganqg Beispiel:

Der max. Verfahrweg des Materialzufuhrsystems einer Herstellungsanlage soll im
Tippbetrieb sicher Uberwacht werden. Laut Risikoanalyse betragt dieser Verfahrweg
hochstens 50 mm. Ein falscher Verfahrweg in die andere Richtung soll Giberwacht werden.

1. Tippschritt
Der relative Verfahrweg (nur Inkrementalgeber vorhanden) wird Giberwacht => Eingabe
des max. Verfahrwegs laut Risikoanalyse mit Toleranz = 55 mm

2.Uberwachung der Verfahrrichtung
Zulassiger Verfahrweg in entgegengesetzte Richtung (= Kriechbewegung des Antriebs)
=1 mm/s

3. Uberwachungseingang
Das Uberwachungsmodul verfugt zur Angabe der Richtung tiber zwei Eingénge. Ein
aktives Richtungssignal aktiviert die Uberwachungsfunktion.

Nach der Aktivierung der Uberwachung muss die Richtung tiber ein eindeutiges Signal
angegeben werden. => Schalter fur die Richtungsangabe sind direkt mit den
Standardeingédngen des SMX100 verbunden => Auswahl E 01, E 02

Hinweis: Sind beide Eingangssignale ,1%, wird dies als unzulassiger Zustand erkannt
und eine Alarmmeldung wird aktiviert.

11.3.2.9 SDI (Sichere Bewegungsrichtung) Cﬁl—@j
Erkennung der Richtung |
Anzahl: siehe Kapitel ,Sicherheitsfunktionen®
Zugangs-ID: Identifikation des Funktionselements

Achsenzuweisung: 1 pro Achse

Funktion: Uberwachung der vorher festgelegten
Drehrichtung/Bewegungsrichtung

Eingang: Normierte Position/Geschwindigkeitssignal X von der
Geberschnittstelle. Richtungsmerker LINKS/RECHTS

Ruckstellfunktion: Die Verletzung des zulassigen Uberwachungsbereichs wird
gespeichert und eine Quittierung ist notwendig. Dies kann
folgendermalfien erfolgen:

= Ruckstellfunktion in der Gruppe der Eingangselemente
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= Funktionstaste auf der Vorderseite eines Basismoduls
= F-Bus Reset-Element
Ausgangsfunktion
Bereich HI | LO
V<0 AND
X

RICHTUNGSMERKER = LINKS

V>=0

AND

RICHTUNGSMERKER = LINKS

RICHTUNGSMERKER = RECHTS X
V<0 AND X
RICHTUNGSMERKER = RECHTS

V>0 AND X

Eigenschaften

ﬁ [SDI] Richtungsiberwachung 1

4 [SDI] Richtungsiiberwachung

Uberwachungsart 3 | Geschwindigkeit

Maximal Geschwin... O 2 U/min
4 Sonstiges

Kommentar v
4 Skala

Breite

Hihe

4 Mame

MName [SDI] Richtungsiberwachung 1

Parameter:

Maximum

Toleranzschwelle fir Position oder Geschwindigkeit in die entgegengesetzte Richtung

Achsenzuweisung
Eingabe der Achsenzuweisung.
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Aktivierung Beispiel:

Bestitigungs

[Achse]: 1

[SD1] Richt._.

oW SO
—_— |
Bestatigunge: Sl |

Einganqg Beispiel:

Bei einem Herstellungsgerat missen die Geschwindigkeit bestimmter manueller
Prozesse fur einen sicherheitsreduzierten Wert und die Stillstands- und Bewegungsrichtung
Uberwacht werden. Die Bewegung, die aktiv Uberwacht werden soll, ist eine drehende
Bewegung. Der Antrieb funktioniert mit einem elektrischen Motor mit einem integrierten
Motor-Feedbacksystem und einem Zwischengetriebe.

1. Eingang fiir die Uberwachungsfunktion
Uberwachung der Geschwindigkeit (nur Inkrementalgeber vorhanden)
=> Geschwindigkeit

2. Geschwindigkeitstiberwachung
Zulassige Geschwindigkeit in entgegengesetzte Richtung (= Kriechbewegung des
Antriebs) aus dem Anlagenparameter = 1 mm/s

Uberwachungseingang
Das Uberwachungsmodul verfiigt zur Angabe der Richtung tiber zwei Eingéange. Ein
aktives Richtungssignal aktiviert die Uberwachungsfunktion.

Hinweis: Sind beide Eingangssignale ,1%, wird dies als unzuldssiger Zustand erkannt
und eine Alarmmeldung wird aktiviert.
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11.3.2.10 SLS (Sicher begrenzte L_J

Geschwindigkeitskontrolle)

Uberwachung einer Mindestgeschwindigkeit

Anzahl:

Zugangs-ID:

siehe Kapitel ,Sicherheitsfunktionen®

Identifikation des Funktionselements

Achsenzuweisung: beliebig

Funktion:

Eingang:

Rickstellfunktion:

Uberwachung einer Mindestgeschwindigkeit
Normiertes Positionssignal X von der Geberschnittstelle

Die Verletzung des zulassigen Uberwachungsbereichs wird

gespeichert und eine Quittierung ist notwendig. Dies kann
folgendermal3en erfolgen:

= RuUckstellfunktion in der Gruppe der Eingangselemente
=  Funktionstaste auf der Vorderseite eines Basismoduls
= F-Bus Reset-Element

Beschreibung der Funktion:

e Uberwachung der maximalen Geschwindigkeit oder Drehzahl eines
Antriebs.

e Berechnung der aktuellen Geschwindigkeit V auf Grundlage der
Position oder des digitalen Geschwindigkeitssignals X

e Vergleich der aktuellen Geschwindigkeit mit der eingestellten
Geschwindigkeitsschwelle

e Uberwachung eines Geschwindigkeitsiibergangs von schnell zu
langsam.

e Abstandsiiberwachung bei Ubergeschwindigkeit

Vo

v
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Ausgangsfunktion
Bereich HI LO
V <VO0
X
V >=V0
X

Eigenschaften
E [SLS] Maximalgeschw. l:lbemachung 1

[SLS] Maximalgeschw. Uberwachung
Zugriff ID - |1 - 5hX 12-2 A/D (Master)

Dauerhaft aktivieren O [C]
4 Geschwindigkeitstoleranz

Aktivieren )
Fast Channel verw... 0[]
Fast Channel O |ADOO_P - ADOO_M .

Geschwindigkeitss.. 0 2 U/min

4 Beschleunigungsiiberwachung
Aktivieren o 0

Max. Beschleunigu... & 2 [U/min]/s

4 Fahrkurveniiberwachung

Aktivieren Qo O

Rampendberwach.. [0 |r\.c-"e .
4 Fehlerdistanziiberwachung

Llktivieren o O

Zuldzzige Distanz O 0,002 U

4 Sonstiges

Kommentar a
4 Skala
Breite 0 60 -
Hahe 0 60 v
4 MName
Name O [SLS] Maximalgeschw. Uberwachung 1
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Parameter:

Dauerhaft aktivieren

Ist diese Option eingestellt, hat die Uberwachungsfunktion keine Eingangsverbindung.

Die Funktion ist ab dem Start der Geréats aktiv.

Geschwindigkeitstoleranz
Zur Aktivierung der Geschwindigkeitsiberwachung

Fast Channel
Die Option des schnellen Kanals kann verwendet werden, um eine kiirzere

Reaktionszeit des Systems zu erreichen. Die beiden Halbleiterausgange konnen
kombiniert und ebenfalls als Abschaltkanal gewahlt werden.

7N ACHTUNG: Fir die Reaktionszeit siehe das Installationshandbuch!

Geschwindigkeitsschwelle
Angabe der Hochstgeschwindigkeit bzw. der maximalen Drehzahl.

Max. Beschleunigung
Angabe der maximalen Beschleunigung.

Rampentberwachung

Diese Option iiberwacht den Ubergang der Geschwindigkeit von schnell zu langsam

mittels der SSX-Funktion. Das ausgewahlte SSX-Element muss im Funktionsplan

verflgbar sein.

Fehlerdistanziiberwachung

Diese zusatzliche Funktion erméglicht die Filterung von Spitzengeschwindigkeiten im

Falle eines irregularen Fahrbetriebs (Geschwindigkeitsspitzen im Signal).

Der ganzzahlige Weg wird auf Grundlage des Unterschieds zwischen der aktuellen
Geschwindigkeit und des eingestellten Wertes der Geschwindigkeitsiiberwachung
berechnet und mit dem eingegebenen Wert verglichen. Wird der eingegebene Wert

tiberschritten, wird die Uberwachungsfunktion ausgeldst.

Diese Funktion kann nur aktiviert werden, wenn die Beschleunigungstiberwachung

ausgeschaltet ist.

Beispiel einer Fehlerdistanziiberwachung:

Die Kurve zeigt ein Beispiel einer Abstandsiiberwachung bei Ubergeschwindigkeit. Ein
Antrieb Uberschreitet die Schwelle ,VGrenze*, die in der SLS-Funktion eingestellt werden
kann. Durch die Uberschreitung dieses Werts wird die Geschwindigkeit iiber der Schwelle

integriert (= akku_norm). Fallt die aktuelle Geschwindigkeit unter die Schwelle, fallt der

ganzzahlige Wert ebenfalls unter die Grenze. Wahrend des weiteren Prozesses steigt die
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Geschwindigkeit wieder an und bleibt Uber der eingestellten Schwelle. Als Folge dessen
steigt der ganzzahlige Wert ebenfalls wieder an und I6st bei der Uberschreitung des
Fehlerabstands einen Alarm aus (= integriertes Geschwindigkeitsverhéltnis). Der Verlauf des
Fehlerintegrators kann mit der Funktion ,Bereich® visualisiert werden.

Vlimit == o= = = Mg = = = = = = e

v

overspeed_dis‘tfa\nce

akku_norm|

\ 4

A\ ACHTUNG:

Bei der Verwendung dieser Funktion andert sich das Reaktionsverhalten der
Anwendung. Befolgen Sie in diesem Fall unbedingt die Anweisungen im
Installationshandbuch.

Reaktionszeit:

Die Filterfunktion verzdgert die Reaktionszeit der Geschwindigkeitsgrenze vO fir den
Wert von delta_v_filter. Fur die konkrete Anwendung muss der Gesamtwert der
Reaktionszeit Treact = Tdcs + Tfilter berticksichtigt werden.

Parameter Berechnungsmethode Anmerkung

Siehe Reaktionszeit im

Tdcs Reaktionszeit des Ausgangs Installationshandbuch
/ Reaktionszeit des Filters

Thilter \ = 2*XF/a0

Treact = Tfilter + Tdcs Gesamtreaktionszeit
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delta_v_filter \ = 2*XF*a0
v1(k2) \ = 2*XF*a0  +v0 + a0*Tdcs Geschwindigkeit im
eingestellten
Reaktionspunkt
Hinweis:
Geschwindigkeitsgrenze in SLS v0O = konstant
Filterwert XF = konstant
Max. Beschleunigungswert der Anwendung a0 = konstant

Eingang Beispiele:

Bei einem Herstellungsgerat missen die Geschwindigkeit bestimmter manueller
Prozesse fir einen sicherheitsreduzierten Wert und die Stillstands- und Bewegungsrichtung
Uberwacht werden. Die Bewegung, die aktiv Uberwacht werden soll, ist eine drehende
Bewegung. Der Antrieb funktioniert mit einem elektrischen Motor mit einem integrierten
Motor-Feedbacksystem und einem Zwischengetriebe.

1. Geschwindigkeitsiberwachung
Die sicher reduzierte Geschwindigkeit im manuellen Modus soll berwacht werden =>
Geschwindigkeitsiiberwachung aktiv mit max. Wert vom Anlagenparameter = 50

2.Beschleunigungsiiberwachung
Die sicher reduzierte Beschleunigung im manuellen Modus soll Giberwacht werden =>
Beschleunigungsiberwachung aktiv mit max. Wert vom Anlagenparameter = 100

3. Rampeniiberwachung

Geschwindigkeitsiiberwachung und Rampeniberwachung gemal SSX missen
aktiviert werden. In diesem Fall muss die verwendete SSX-Funktion bereits im Projekt
eingefuigt oder konfiguriert sein. Der Ubergang von einer schnellen zu einer langsameren
(Parameter Hochstgeschwindigkeit) Geschwindigkeit kann jetzt Giberwacht werden (siehe
Kurve).
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Vi)

Erwarteter Verlauf der 1
Geschwindigkeit

Latenz

Uberwachte
Grenzkurve

* {ima)

Bei Aktivierung von SLS wird die eingestellte SSX automatisch tiber SLS aktiviert. SSX
Uberwacht den Rampenverlauf der Geschwindigkeit. Ist die tatsachliche Geschwindigkeit
niedriger als die SLS-Schwelle, tibernimmt SLS die weitere Uberwachung, bis SLS wieder

deaktiviert wird.

Der Rampenverlauf kann mit der Bereichstiberwachung als Diagnosefunktion

Uberwacht werden.

Hinweise:

Wird die verwendete SSX wahrend der Uberwachung der SLS-
Rampe (d.h. normale Notausfunktion Gber SSX aktiviert) aktiviert,
wird die eingestellte SSX-Verbindung immer vorrangig behandelt.
Die SSX-Funktion wird durch SLS immer aktiviert, wenn die
aktuelle Geschwindigkeit hdher als die SLS-Schwelle ist.

Der SLS-Schwellenwert muss hoher als 0 sein, da ansonsten ein
Notaus ausgeldst wird.

Wird das berechnete Geschwindigkeitsprofil bei der Anderung der
Geschwindigkeit von schnell zu langsam tberschritten, wird dies in
beiden Uberwachungsfunktionen SLS und SSX gespeichert.
Werden mehrere SLS-Funktionen mit Rampeniberwachung
aktiviert, wird der niedrigste eingestellte SLS-Schwellenwert als
Schwellenwert fur die SSX-Rampe verwendet.

HB-37480-820-01-04F-DE Programmierhandbuch SafePLC2.docx 219/275



SafePLC? Programmierhandbuch

SAR[@)

11.3.2.11 SAR (Safe Acceleration Range) J

Uberwachung eines Beschleunigungsbereichts

Anzahl: siehe Kapitel ,Sicherheitsfunktionen®
Zugangs-ID: Identifikation des Funktionselements

Achsenzuweisung: beliebig

Funktion: Uberwachung einer Mindestgeschwindigkeit
Eingang: Normierte Position/Geschwindigkeitssignal X von der

Geberschnittstelle.

Ruckstellfunktion: Die Verletzung des zulassigen Uberwachungsbereichs wird
gespeichert und eine Quittierung ist notwendig. Dies kann
folgendermalfien erfolgen:

= RuUckstellfunktion in der Gruppe der Eingangselemente
= Funktionstaste auf der Vorderseite eines Basismoduls
= F-Bus Reset-Element

Beschreibung der Funktion:

¢ Die SAR Uberwacht eine Beschleunigung in einen definierten
Beschleunigungsbereich.

Eigenschaften
[SAR] Safe Acceleration Range 1

4 [5AR] Safe Acceleration Range

Zugnff ID Q -3
Stoppkategorie nach EN... [ | 1 (Abschaltung nach erwartetem Stillstand) ~
Kurventyp LI | Linear -

4 Schwellwerte

Latenzzeit Standard 8 ms

Max. Beschleunigung 125 [U/min]/s

O
Geschwindigkeitsschwelle 01 2 U/min

O

O 64ms

Verschliffzeit

Minimal Beschleunigung
Minimal/Maximale Besc... O [0]

4 Sonstiges
Kommentar 0
4 Skala
Breite 0 &0 .
Hshe 2 60 -
4 Mame
Name [l [SAR] Safe Acceleration Range 1
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Parameters:

Kurventyp linear
Linearer Uberwachungsgrenzkurve des Stopverlaufs

Kurventyp S-Form
Quadratische Uberwachungsgrenzkurve des Stopverlaufs

Latenzzeit Standard
Latenzzeit bis zum Eintritt der aktiven Verzégerung

Geschwindigkeitsschwelle
Relative Geschwindigkeit Gber der berechneten Grenzkurve.

Max. Beschleunigung
Wert der maximalen Beschleunigung

Verschliffzeit

Die Verschliffzeit bezeichnet den Zeitraum in der sich die Geschwindigkeit nichtlinear
andert, bzw den Zeitraum fiir die Anderung der Beschleunigung von a=0 nach a=amax oder
umgekehrt

11.3.2.12 SOS (Sicherer Stillstand)

Stillstandstberwachung

Anzahl: siehe Kapitel ,Sicherheitsfunktionen®
Zugangs-ID: Identifikation des Funktionselements

Achsenzuweisung: 1 pro Achse

Funktion: Stillstandstberwachung
Eingang: Standardisierte Position/Geschwindigkeitssignale X und V von der

Geberschnittstelle

Ruckstellfunktion: Die Verletzung des zulassigen Uberwachungsbereichs wird
gespeichert und eine Quittierung ist notwendig. Dies kann
folgendermalfien erfolgen:

¢ Ruckstellfunktion in der Gruppe der Eingangselemente
e Funktionstaste auf der Vorderseite eines Basismoduls
e F-Bus Reset-Element
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Beschreibung der Funktion:

Stillstandstiberwachung des Antriebs an der aktuellen Position mit aktiviertem Antrieb
und moglicherweise aktiviertem Positionsregler. Berechnung der aktuellen Geschwindigkeit
V auf Grundlage der Position oder des digitalen Geschwindigkeitssignals X. Vergleich der
tatsachlichen Geschwindigkeit mit dem eingestellten Uberwachungsbereich.

\%

Xy

-DX X0 px

Ausgangsfunktion

Bereich HI LO

X > ( X0 — DX ) AND
X < (X0 +DX)

X <= (X0 - DX) X

X >= (X0 + DX ) X

Eigenschaften
& [508] stillstandsiiberwachung 1

4 Uberwachungsart

Uberwachungsart 0O |Geschwindigkeit
4 Geschwindigkeitstoleranz
Geschwindigkeitst.. 0@ 2 U/min

4 Fast Channel
Fast Channel verw., 0 []

Fast Channel 0 |ADO.O P & ADO.0_M .

4 Beschleunigungsiiberwachung

Beschleunigungsi.. O[]
Max. Beschleunigu.. @ 2 [U/min]/s

4 Sonstiges

Kommentar O
4 Skala
Breite 0 &0 -
Hahe O 60 -
4 MName
Mame O [508] Stillstandsiberwachung 1
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Art der Uberwachung
Festlegung der Uberwachungsart fiir Stillstand bis zu einer
Mindestgeschwindigkeitsschwelle oder einem Positionsbereich

Maximum
Mindestgeschwindigkeit oder eine zulassige relative Abweichung von der tatsachlichen
Position zum Zeitpunkt der Aktivierung der SOS-Funktion.

Fast Channel

Die Option des Fast Channels kann verwendet werden, um eine kiirzere Reaktionszeit
des Systems zu erreichen. Die beiden Halbleiterausgange kdnnen kombiniert und
ebenfalls als Abschaltkanal gewahlt werden.

7N ACHTUNG: Fir die Reaktionszeit siehe das Installationshandbuch!

Geschwindigkeitstoleranz
Zulassige Hochstgeschwindigkeit.

Positionstoleranz

Toleranzschwelle fir die Position

Beschleunigungstberwachung

Optionaler Hochstwert fir die Beschleunigungsiiberwachung wahrend einer aktiven

SOS-Funktion.

Eingang Beispiel 1:

Bei einem Herstellungsgerat missen die Geschwindigkeit bestimmter manueller
Prozesse fir einen sicherheitsreduzierten Wert und die Stillstands- und Bewegungsrichtung
Uberwacht werden. Die Bewegung, die aktiv Uberwacht werden soll, ist eine drehende
Bewegung. Der Antrieb funktioniert mit einem elektrischen Motor mit einem integrierten
Motor-Feedbacksystem und einem Zwischengetriebe.

1. Auswahl der Art
Nur die Geschwindigkeit wird tGiberwacht (z.B. mittels Inkrementalgeber) =>
Geschwindigkeitsiiberwachung

2. Geschwindigkeitstiberwachung
Angabe des zulassigen Werts der Geschwindigkeitstiberwachung

Eingang Beispiel 2:

Bei einer Fertigungsmaschine soll der Zugang zum Arbeitsbereich an bestimmten
Stellen der Haupteingabeachse zur manuellen Eingabe oder fir Einstellungen gewahrleistet
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werden. Der Antrieb bleibt in dieser Position aktiv und wird nur auf einen Stillstand
tberwacht. Die Grenzen des Arbeitsbereichs sind variabel und sollen elektronisch in einem
sicherheitsrelevanten Modus anstelle des mechanischen Sicherheitsgrenztasters tiberwacht
werden. Die Bewegung, die aktiv uberwacht werden soll, ist eine lineare Bewegung. Ein
Absolutwertgeber wird mit dieser Hauptantriebsachse des linearen LA&ngenmesssystems
verbunden. Der Antrieb funktioniert mit einem elektrischen Motor mit einem integrierten
Motor-Feedbacksystem und einem Zwischengetriebe.

1. Auswahl der Art

Position wird tberwacht (Absolutwertgeber vorhanden) => Positionsiberwachung

2. Positionstiberwachung
Angabe des zulassigen Werts der Positionsiiberwachung

11.3.2.13 SAC (Sichere Analogtiberwachung) ¥

Uberwachung eines analogen Eingangssignals

Anzahl: siehe Kapitel ,Sicherheitsfunktionen®
Zugangs-ID: Identifikation des Funktionselements

Achsenzuweisung: keine

Funktion: Uberwachung eines einstellbaren Analogbereichs
Eingang: Normierte Analogeingangssignale Uinl und Uin2

Ruckstellfunktion: Die Verletzung des zulassigen Uberwachungsbereichs wird
gespeichert und eine Quittierung ist notwendig. Dies kann alternativ
auch Uber die Ruckstellfunktion in der Gruppe der Eingangselemente
erfolgen.

¢ Ruckstellfunktion in der Gruppe der Eingangselemente
e Funktionstaste auf der Vorderseite eines Basismoduls
e F-Bus Reset-Element

Beschreibung der Funktion:

Umax

Umin L »
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Ausgangsfunktion
Bereich HI LO
Uin > Umin X
Uin < Umax X
Uin <= Umin OR X
Uin >= Umax

Eigenschaften

& [5AC] Analegeingangsiberwachung 1

# [SAC] Analogeingangsiberwachung

Zugriff ID # |1-SMX 12-2 A/D (Master)

Dauerhaft aktivieren O[]
4 Schwellwerte

Parameter:

Dauerhavt aktivieren

1/10 Eingabe erlaw... O[]
CObergrenze Q 100%
Muting Cbergrenze O[]
Untergrenze 0 0%
Muting Untergrenze O[]
Hysteress O 25%
4 Quelle
Quelle L Analoge Achse : *Filter Qutput
4 Sonstiges
Kommentar 0
4 Skala
Breite O 60 -
Hohe 0 60 -
4 Mame
Mame O [SAC] Analegeingangsiberwachung

Ist diese Option eingestellt, hat die Uberwachungsfunktion keine Eingangsverbindung.

Die Funktion ist ab dem Start der Geréts aktiv.
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Oberegrenze
Hochstwert — Schwelle

Unteregrenze
Mindestwert — Schwelle

1/10 Eingang ermadglichen
Hoch aufgeldster Modus mit begrenztem Bereich

Muting
Muting der Uberwachung der beiden Eingangswerte pro Kanal fiir Bereich und
Toleranz untereinander

Hysterese
Hysterese fur Schwellenwerte

Quelle
Einstellbare analoge Signalquelle:
¢ Analoges Signal 1: Ainl besteht aus Eingangssignalen von Geber
1 und Geber 2 der Schnittstelle.

¢ Analoges Signhal 2: Ain2 besteht aus Eingangssignalen von Geber
3 und Geber 4 der Schnittstelle.

o Gefilterte Werte der analogen Signale Ainl und Ain2: Das
Ergebnis der Filterfunktion F1 oder F2.

e Proportional hinzugefligter Eingang ¥: Ergebnis des
gewichteten Werts des proportionalen Addierers.
A\ ACHTUNG:

Bei der Verwendung von Filterfunktionen missen die im Installationshandbuch
angegebenen Reaktionszeiten beachtet werden!

SLT[@)
11.3.2.14 SLT (Safe Limited Torque) (\.
Drehmomentiberwachung tiber analoges Eingangssignal
11.3.2.15 STR (Safe Torque Range) (\

Drehmomentbereichstiberwachung Uber analoges Eingangssignal
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' SMT[@)

11.3.2.16 SMT (Safe Motor Temperature) E_@_

Motortemperaturiiberwachung Uber ein analoges Eingangssignal

Anzahl:

Zugangs-ID:

Achsenzuweisung:

Funktion:

Eingang:

Rickstellfunktion:

siehe Kapitel ,Sicherheitsfunktionen”

Identifikation des Funktionselements

keine

Uberwachung eines einstellbaren Analogbereichs
Normierte Analogeingangssignale Uinl und Uin2

Die Verletzung des zulassigen Uberwachungsbereichs wird
gespeichert und eine Quittierung ist notwendig. Dies kann alternativ
auch Uber die Ruckstellfunktion in der Gruppe der Eingangselemente
erfolgen.

¢ Ruckstellfunktion in der Gruppe der Eingangselemente
¢ Funktionstaste auf der Vorderseite eines Basismoduls
e F-Bus Reset-Element

Beschreibung der Funktion:

e Die SLT-Funktion verhindert, dass der Motor eingestellt ist
Drehmoment oder Anwendung eines Linearmotors des Satzes

Uberschreitet Kraft.
e Der SLT und STR ist mit der SAC-Funktion handverhalten.
¢ Diagnosefunktion fir das Drehmoment

Description of function:

e Die SLT-Funktion verhindert, dass der Motor das festgelegte
Drehmoment (oder bei Anwendung eines Linearmotors die
festgelegte Kraft) Uberschreitet.

e Die Funktion SLT und STR und SMT ist im Betrieb mit der SAC-
Funktion identisch. Diagnosefunktion fiir das Drehmoment (SLT,
STR).

o Diagnosefunktion fur die Temperatur (SMT)
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Parameter:

¢ Die Beschreiben der Parameter finden Sie unter der
Sicherheitsfunktion SAC im Kapitel SAC (Safe Analog Control)

- | torgue OK
=|
test impuls [etimp_m
11.3.3 Muting Funktionen
. o , PDM[@)
11.3.3.1 PDM (Position Deviation Muting) A, s

Zeitweilige Ausblendung der Auswertung des 2-Kanal-Gebers im Falle einer
Abweichung von der Geberposition oder einer Geberrtckstellung

Anzahl: siehe Kapitel ,Sicherheitsfunktionen®
Zugangs-ID: Identifikation des Funktionselements

Achsenzuweisung: hdchstens 1 Funktion pro Achse

Funktion: Ausblenden der Geberdiagnose

Hinweis: Diese Funktion kann grof3e Auswirkungen auf die Sicherheit einer
Anwendung haben. Es muss unbedingt sichergestellt werden, dass die Verwendung
der PDM-Funktion nicht zu Situationen fiihrt, welche die Sicherheit gefahrden
kdnnten!

Beschreibung der Funktion:

e Automatische Aktivierung im Falle eines Alarms
Ausschalten der Geberdiagnose flr bestehenden A3303/A3304
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e Automatische Anpassung der Geberdaten (bei Inkr.-/SSI-
Konfiguration)
Die Geberdiagnose wird tber den eingestellten Aktivierungszeitraum

unterdrickt.

Eingang:

Die PDM-Funktion sollte mittels eines Sicherheitsschalters oder einer ahnlichen
Einrichtung aktiviert werden. Unter normalen Bedingungen ist das Aktivierungssignal fur die
PDM-Funktion ,1“. Der Eingang ist zeitgesteuert und muss eine Flankenanderung von ,1“in
,0“und von ,0“ in ,1“ innerhalb von zwei Sekunden durchfliihren. Nur dann ist die PDM-
Funktion verfugbar.

Ausfuhrungsverhalten

Eingang omax 2g

Ausgang

Aktivierungszeitraum —

Ausgang:
In deaktiviertem Zustand schickt diese Funktion das Ergebnis ,0“ und in aktiviertem
Zustand das Ergebnis ,1“ an das Prozessabbild.

Eigenschaften
E [PLM] Underdricken Posiionsdberwachung 1

“ [PDM] Underdriicken Positionsiiberwachung

Modus [ | Autcmatische Aktivierung bei Alarm (A3303 / A3304)
Activierungsdauer L1 100 ms
“ Sonstiges
Kommentar ¥
“ Skala
Breite w s
Hahe Q60 -
4 Name
Name L [PDM] Underdriicken Positionsiberwachung 1
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Parameter:
Automatische Aktivierung im Falle von Alarm A3303/A3304

Unterdriickung der Plausibilitatsprifung fur Geschwindigkeit und Position wéhrend der
Aktivierungszeit eines Fehlers A3303/A3304.

Anwendung Beispiel: Beispielsweise Hebebiihne mit 2 Gebersystemen

Eine Hebeblhne ist mit zwei Antriebssystemen und zugewiesenen Gebersystemen
(beide SSI-Geber) ausgestattet. Die Geber sind mit dem SMX-Modul verbunden und
Uberwachen die horizontale Position der Buhne. Kippt die Bihne (Positionsabweichung der
Geber), kann der durch diesen Zustand ausgeldste Alarm nicht zurtickgesetzt werden. Durch
die Aktivierung dieser PDM-Funktion ist der Benutzer in der Lage, die Buhne wieder in die
horizontale Position zu bringen.

Hinweise:

e Moglicherweise wird bei einer Geberabweichung erst ein Geschwindigkeitsfehler
(A3301/A3302) entdeckt. Nach der Quittierung des Fehlers bei stillstehendem
Antrieb wird der Fehler der Positionsabweichung A3303/A3304 angezeigt.

= Beider Aktivierung dieser Funktion wird die Gebertiberwachung Uber den
konfigurierten Zeitraum ausgeschaltet. In diesem Fall muss der Benutzer
sicherstellen, dass der bewegte Antrieb keine Gefahr fir Personen oder Eigentum
darstellt.

Automatische Anpassung von Geberdaten
Unterdriickung der Plausibilitatsprifung fur Geschwindigkeit und Position wahrend der
Aktivierungszeit ohne weitere Voraussetzungen.

Anwendung Beispiel:

Kompensation einer Positionsabweichung in einer Reibradanwendung.
Ein Antriebssystem ist mit einem Positionsgeber mit Reibradantrieb ausgestattet. Nach
mehreren Betriebszyklen tritt eine Differenz in Form eines inkrementellen Feedbacks
zwischen dem Absolutwertgeber und dem zweiten Kanal auf. Der Absolutwertgeber muss in
einer bestimmten Position zuriickgesetzt werden, wobei das Antriebssystem in dieser Zeit
aktiviert (= LAUFT) bleiben muss. Die Riickstellung des Gebers wahrend des Betriebs wiirde
wahrscheinlich zu hohen Geschwindigkeits- oder Beschleunigungswerten flhren, die eine
Ausschaltung zur Folge héatten, obwohl der Antrieb wahrend der Voreinstellung des Gebers
bereits still steht.

Hinweise:
= Der Benutzer muss sicherstellen, dass sich der Antrieb im Stillstand befindet, wenn
der Geber voreingestellt wird.
= In der Voreinstellung kann der Geber nur in einem Wertebereich 0 < x < Messlange
eingestellt werden!

Aktivierungszeitraum
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Zeit in Millisekunden, nach der die Unterdrickung automatisch aufgehoben wird.
Eingabebereich: 100 ms ... 25 s

Hinweis: Da die Uberwachungsfunktion mit dieser Funktion voribergehend
deaktiviert werden kann, muss diese Funktion umsichtig eingesetzt werden.

ECS[@
11.3.3.2 ECS (Encoder Control Supervisior) @
Benutzerdefinierte Auswertung des Geberstatus.
Anzahl: siehe Kapitel ,Sicherheitsfunktionen®
Zugangs-ID: Identifikation des Funktionselements
Funktion: Auswertung des Fehlerstatus des Gebers im Logikplan.

Ruckstelleigenschaft: Die Funktion l6st keinen Alarm aus. Das korrekte Verhalten im Falle
einer Abschaltung und Freigabe der betroffenen Ausgédnge muss durch
das Benutzerprogramm sichergestellt werden.

Eingang: Die Funktion kann dauerhaft aktiviert oder Gber einen Eingang aktiviert
werden.
Funktion: Auswertung des Geberstatus Uber die SPS-Funktion

RESET-Funktion: keine RESET erforderlich

Beschreibung der Funktion:

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 SMX-System mit
erkennen eines Geschwindigkeits-/Positionsfehler vom Zustand RUN = ALARM. Alle
Ausgéange werden sofort gesperrt.

Mit einfligen 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.

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!
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ECS kann ab Firmwareversion 3.0.0.1 pro Achse konfiguriert werden. Vorher nur eine
ECS pro Baugruppe.

Eigenschaften
B [ECS] Encoder Fehlerstatus 1

4 [ECS5] Encoder Fehlerstatus
Dauerhaft aktivieren @[]
4 Sonstiges
Kommentar )
4 Skala
Breite 0Q &0
Héhe Q &0
4 Name
Mame [l [ECS] Encoder Fehlerstatus 1

Beispiel fur die Verwendung der ECS Funktion:

'Bestﬁtig ungs

EXKLUSIV...

[ECS] Enco..

ECS

Die ECS-Funktion dampft die folgenden Alarmfunktionen des Gebers:

System | System | Diagnosefunktion
A B
3209 3210 Uberwachung der Geberspannung X31
3213 3214 Uberwachung der Geberspannung X32
3229 3230 Plausibilitatsprifung fir Geberspannung
(dynamische Prifung)
3237 3238 Priifung des Analogwertgebers AIN1
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3239 3240 Prifung des Analogwertgebers AIN2
3309 3302 Diagnose der Geschwindigkeitsprifung der Hochstgeschwindigkeit (Achse 1)
3329 3322 Diagnose der Geschwindigkeitsprifung der Héchstgeschwindigkeit (Achse 2)
3301 3304 Geschwindigkeitsprifung (Vergleich) der beiden Geber
(Achse 1)
3321 3324 Geschwindigkeitsprifung (Vergleich) der beiden Geber
(Achse 2)
3303 3308 Positionsprifung (Vergleich) der beiden Geber
(Achse 1)
3323 3328 Positionsprufung (Vergleich) der beiden Geber
(Achse 2)
3307 3310 Uberpriifung der Messlange fiir den zuldssigen Bereich
(Achse 1)
3327 3330 Uberpriifung der Messlange fiir den zuldssigen Bereich
(Achse 2)
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System | System | Diagnosefunktion
A B

3317 3318 Uberwachung des Zahlsignals fir Spur A

3337 3338 Uberwachung des Zahlsignals fiir Spur A X32

3313 3314 Uberwachung des SSI-Geberwerts fiir unzuléssigen Anstieg (Achse 1)

3333 3334 Uberwachung des SSI-Geberwerts fiir unzuléssigen Anstieg (Achse 2)

3407 3408 Uberwachung des Differenzpegels (Achse 1)

3409 3410 Uberwachung des Differenzpegels (Achse 2)

3411 3412 SIN/COS-Plausibilitadtstiberwachung (Achse 1)

3413 3414 SIN/COS-Plausibilitatstiberwachung (Achse 2)

3415 3416 Pegeliberwachung Naherungsschalter

3451 3452 Frequenziberwachung des Referenzsignals

3453 3454 Uberwachung des Referenzsignals fiir das Ubertragungsverhaltnis/gemessenes
Signal

3457 3458 Uberwachung von Uref auf der erweiterten Platine

3459 3460 Diagnose der Amplitudeniberwachung

3461 3462 Allgemeiner Diagnosestatus PIC fehlerhaft

3463 3464 Diagnose des Signalpegels

3465 3466 Formfaktoranalyse des gemessenen Signals

3469 3470 Uberwachung des zuldssigen Quadranten

3471 3472 Uberwachung der Versorgungsspannung

3473 3474 Uberwachung des Signalpegeleingangs

3475 3476 Uberwachung des Zahlsignals fiir Spur A/B getrennt

3551 3552 Fehler im 1. Statusbit des SSI_Ext-Gebers
(Achse 1)

3553 3554 Fehler im 2. Statusbit des SSI_Ext-Gebers
(Achse 1)

3555 3556 Fehler im 3. Statusbit des SSI_Ext-Gebers
(Achse 1)

3557 3558 Fehler im 4. Statusbit des SSI_Ext-Gebers
(Achse 1)

3559 3560 Fehler im 5. Statusbit des SSI_Ext-Gebers
(Achse 1)

3561 3562 Fehler im 1. Statusbit des SSI_Ext-Gebers
(Achse 2)

3563 3564 Fehler im 2. Statusbit des SSI_Ext-Gebers
(Achse 2)

3565 3566 Fehler im 3. Statusbit des SSI_Ext-Gebers
(Achse 2)

3567 3568 Fehler im 4. Statusbit des SSI_Ext-Gebers
(Achse 2)

HB-37480-820-01-04F-DE Programmierhandbuch SafePLC2.docx 234/275




SafePLC? Programmierhandbuch

3569 3570 Fehler im 5. Statusbit des SSI_Ext-Gebers
(Achse 2)

System | System | Diagnosefunktion

A B
3571 3572 Fehler im 1. Statusbit des SSI-Gebers
3573 3574 Fehler im 2. Statusbit des SSI-Gebers
3575 3576 Fehler im 3. Statusbit des SSI-Gebers
3577 3578 Fehler im 4. Statusbit des SSI-Gebers
3579 3580 Fehler im 5. Statusbit des SSI-Gebers

Die Anzahl der Module hangt von der Anzahl der Gruppen ab. Es kann nur ein ECS
pro Gruppe verwendet werden. Dies gilt fir beide Achsen.

Anwendung:

Wird der ECS-Baustein nicht verwendet, wechselt die Uberwachungseinheit in den
Alarm- oder Fehlermodus, wenn es zu Geberfehlern kommt, und schaltet die Ausgange
automatisch aus. Bei der Verwendung des ECS-Funktionsbausteins tbernimmt der Benutzer
die Behandlung von Fehlern in Fallen, bei denen Geberfehler entdeckt werden. Dies
ermdglicht beispielsweise Uberwachte Verfahrbewegungen durch einen Bediener, um die
Anwendung in eine geeignete Position fur die Fehlerbehebung zu bringen.

Der Ausgang des Funktionsbausteins wurde eingestellt (hoch), wenn kein Geberfehler
ansteht.

11.3.3.3 ACS (Analog Input Muting) ACs(@)
%,
Muting der Uberwachung der analogen Eingéange u

Anzahl: siehe Kapitel ,Sicherheitsfunktionen®

Funktion: Muting der Uberwachung der analogen Eingénge fiir Bereich und
Toleranz untereinander

Ruckstellfunktion: nicht zutreffend

Hinweis: Diese Funktion beeinflusst das Sicherheitsniveau einer Anwendung.
Es muss sichergestellt werden, dass die Verwendung dieser Funktion das
erforderliche Sicherheitsniveau im gesamten Betriebsbereich der Anwendung nicht
herabsetzt!
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Eigenschaften
[ACS] Analogeingang Muting 1

4 [ACS] Analogeingang Muting
Gerat # | 1-SMX 12-2 A/D (Master)
Dauerhaft aktivieren O [C]

4 Sonstiges

Kommentar
4 Skala

Breite

Hahe

4 Mame

60
60

MName [ACS] Analegeingang Muting 1

Beschreibung der Funktion

Durch die Aktivierung dieses ACS-Elements werden alle moglichen Alarme der
Uberwachung der analogen Eingange wie:

e Uberwachung des korrekten Bereichs der 2 Eingangssignale

¢ Vergleich der 2 Signalwerte mit dem maximalen Toleranzwert
gedampft. Das System bleibt im Betriebszustand, wenn ein solcher
Alarmstatus auftritt.

Die automatische Uberwachung der analogen Eingange muss durch eine adaquate
Methode im SPS-Programm durch die Verwendung des Ausgangsstatus dieses
Funktionsbausteins ersetzt werden.

Erkannte Alarme werden mit dem Préfix E und derselben Referenz wie unter normalen
Umstanden angezeigt.

11.3.3.4 ICS (Input Element Muting) ICS

Muting der Uberwachung der digitalen Eingéange @
Anzahl: siehe Kapitel ,Sicherheitsfunktionen®

Funktion: Muting der Uberwachung der digitalen Eingéange auf korrekte Impulse

und Eingangsfunktion gemaf Konfiguration

Ruckstellfunktion: nicht zutreffend

Hinweis:

Diese Funktion beeinflusst das Sicherheitsniveau einer Anwendung. Es
muss sichergestellt werden, dass die Verwendung dieser Funktion das
erforderliche Sicherheitsniveau im gesamten Betriebsbereich der Anwendung
nicht herabsetzt!
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Eigenschaften
[ICS] Eingangselement Muting 1

4 [ICS] Eingangselement Muting
Gerat # | 1-SMX 12-2 A/D (Master)
Dauerhaft aktivieren O [C]

4 Sonstiges

Kommentar
4 Skala

Breite

Hahe

4 Mame

60
60

MName LI [ICS] Eingangselemnent Muting 1

Beschreibung der Funktion:

Durch die Aktivierung dieses ICS-Elements werden alle mdglichen Alarme der
Uberwachung der digitalen Eingéange wie:

e Uberwachung auf korrekte Impulse auf den Eingangslinien geman
der entsprechenden Konfiguration

e Uberwachung der korrekten Funktion auf den Eingangslinien eines
Eingangs gemafr der Konfiguration gedampft.

Das System bleibt im Betriebszustand, wenn ein solcher Alarmstatus auftritt.

Die automatische Uberwachung der digitalen Eingange muss durch eine adaquate
Methode im SPS-Programm durch die Verwendung des Ausgangsstatus dieses
Funktionsbausteins ersetzt werden.

Erkannte Alarme werden mit dem Préfix E und derselben Referenz wie unter normalen
Umstanden angezeigt.

DEM[@)
11.3.3.5 DEM (Dynamische Geberfehler Muting) & |
Anzahl: siehe Kapitel ,Sicherheitsfunktionen*
Zugangs-ID: Identifikation des Funktionselements
Funktion: Dampfung des Alarms von Geberdiagnosefunktionen ab einer

einstellbaren Grenzgeschwindigkeit.

Ruckstellfunktion: keine Ruckstellung notwendig

HB-37480-820-01-04F-DE Programmierhandbuch SafePLC2.docx 237/275



SafePLC? Programmierhandbuch

Hinweis: Die DEM-Funktion kann nur fir Achsen verwendet werden, die ohne
Positionsverarbeitung eingestellt wurden.

Betrieb:

e Alarmdampfung von Geberdiagnosefunktionen, wenn eine einstellbare
Geschwindigkeitstoleranz bei aktivierter Funktion tberschritten wurde.

e Wird eine Sicherheitsfunktion mit derselben Achse aktiviert, wird die DEM-Funktion
deaktiviert.

e Der Alarmstatus der Geberdiagnose wird intern gespeichert. Der Status ,FALSE®
[unwahr] (Geberalarm) wird geléscht, wenn die Geschwindigkeitsdampfung inaktiv
wird.

e Der gespeicherte Alarmstatus generiert einen Alarm, wenn eine andere
Sicherheitsfunktion wahrend der Dampfung aktiviert wird.

Ausgang:

Der Ausgang signalisiert den Status (nur Diagnose) dieser Funktion und wird je nach
Dampfungsfunktion geléscht, wenn die Dampfung inaktiv wird.

ASicherheitshinweis:

e Die Geschwindigkeitsschwelle sollte immer viel gréf3er als die
Geschwindigkeitsschwelle anderer Sicherheitsfunktionen mit derselben
Achsennummer sein.

e Der Ausgang von DEM sollte ausgewertet werden. Die Auswertung ist nicht
sicherheitsrelevant und kann in einem nicht sicheren Regler erfolgen.

e Das Signal fur die Aktivierung der DEM-Funktion muss der hdchste SIL- oder PL-
Pegel wie die verwendete Sicherheitsfunktion auf derselben Achse sein.

Beispiel: DEM-Funktion Achsel mit SLS gemal Ply und SOS gemaR Pl.. Die
Aktivierung von DEM erfolgt, wenn die Tur geschlossen wird. Der
geschlossene Zustand wird mit einem Baustein zur Tlrtberwachung
gesteuert.

Hochster Pegel Pl = Ple, Eingangssignal muss Pl sein

Tlruberwachungssignal muss Pl sein

2-polig

2-poliger, positiver Turkontakt im elektrischen und mechanischen Layout gemar Ple,
in Eingangsschnittstelle SMX100 mit aktivierter Kurzschlussiiberwachung.
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Funktionszeitdiagramm:

Y &
| | | |
| | | |1
| | | |1
| I | |1
| | | |
|
DEM Speed threshald : ;'/%F-_-\"ul : - /{_l| H
s minimom | ?_I_T____Tf—r—r"'.l___
difference _sisipﬂthEhﬂi o _/Ll _l o 'I'n,l o _/_l_ _L _l_ _I'.'I_ o
o/ hr \ o\
__ \ i | o
| T T t
| L | |1
SF_DEM__Enabl | | | | | |
) . | [ @
DEM-Muting I | \ |
| |
DEM-Result | | |
@
Encodar_Diag @ | | |
| |
Quittierung | : : \ : : : :
' )
Encoder_Diag [T] ﬂ I ﬂ l l JI
| | | |
| I 1
| I 1
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unwahr
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Properties
[zl [DEM] Dynamic Encoder Mute {ID=4)

4 [DEM] Dynamic Encoder Mute
Enable Unconditioned

Limit Speed
Hysteresis

4 Miscellaneous
Comment

4 Scale
Width
Height

4 Mame

Mame

2 rpm
2 rpm

60
60

[DEM] Dynamic Encoder Mute

i 4)
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Parameter:

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

Grenzgeschwindigkeit:

Bei Uberschreiten des in diesem Feld vorgegebenen Geschwindigkeitswertes wird die
Mutingfunktion aktiviert. Falls Aktivierung dauerhaft abgewahlt, wird zusatzlich der
Zustand des Bausteineingangs verknupft.

Hinweis:

Die Grenzgeschwindigkeit legt auch die max. Eingangswerte fur die
Geschwindigkeitsgrenzen in den Funktionen SLS, SOS, SLI und SCA fest. Ihre
Eingangswerte missen immer kleiner sein als die gedadmpfte Geschwindigkeitsgrenze.

Hysterese:
Um ein Umschalten in der aktivierten Funktion zu vermeiden, kann ein Hysteresewert
eingestellt werden:
e Aktivierte Funktion: Geschwindigkeitsschwelle + Hysterese
¢ Deaktivierte Funktion: Geschwindigkeitsschwelle

11.3.3.6 EOS (Externe Offset Setup) EOS(@)
Einstellung der Geberposition auf den konfigurierten Positionswert 1 EDI
Anzahl: siehe Kapitel ,Sicherheitsfunktionen®
Zugangs-ID: Identifikation des Funktionselements
Funktion: Berechnung eines Verschiebungswerts fir Positionsgeber auf

Grundlage einer einstellbaren Einstellposition aufgrund der aktuellen
Geberposition. Durch die Aktivierung der EOS-Funktion wird der
aktuelle Positionswert durch Neuberechnung und Einstellung des
Verschiebungswerts an einen voreingestellten parametrierbaren Wert
angepasst. Der Verschiebungswert wird in diesem Fall dauerhaft
gespeichert.

Eingang: Positionssignal X von der Geberschnittstelle.
Auswahlmodul/Achse und Geber

Ruckstellfunktion: keine Riickstellung notwendig

Betrieb: Die Aktivierung dieser Funktion beginnt mit einer steigenden Flanke
am Eingang dieser Funktion.
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Die EOS-Funktion kann erst nach der Aktivierung der Positionsverarbeitung und
Einstellung des Absolutwertgebers (z.B. SSI-Geber) im ausgewéhlten Geberkanal verwendet
werden.

Parameter: Dieses Modul kann anschlieRend im Funktionsplan eingestellt werden.
Zu diesem Zweck wird der Sensorkanal tiber die Achse und die
Gebernummer ausgewahlt. Die Spezifizierung des voreingestellten
Werts erfolgt in der physischen Einheit, die fur den Messabstand
gewahlt wurde.

Eigenschaften
[EQS] External Offset Setup 1

4 [EOS] External Offset Setup
Geber Q|1

Gebertyp 0 S5[_Aksolut
Voreinstellwert O 10020
4 Sonstiges
Kommentar »
4 Skala
Breite Q 60 v
Hshe O &0 v
4 Name
MName LI [ECS] External Offset Setup 1

Geber-ID: Auswahl des Sensors, der mit Geber A (= 1) oder Geber
B (= 2) verbunden ist.

Geberart: Wahl der Geberart.

Voreingestellter Wert: Voreingestellter Wert (eingestellte Position) flr den gewahlten
Geber.

Hinweise:

e Hochstens eine EOS-Funktion kann flir den Absolutwertgeber verwendet werden.

¢ Eine betriebsbedingte Aktivierung der EOS-Funktion muss ausgeschlossen
werden. Die Funktion dient der Instandhaltung und Wartung. Dies muss durch die
geeignete Auswahl von Betriebsmitteln zur Auslésung dieser Funktion
sichergestellt werden. Geeignete Betriebsmittel sind beispielsweise
Schlisselschalter, die nur fur qualifiziertes Instandhaltungs- und
Wartungspersonal zugénglich sind.

e Es mussen geeignete organisatorische Malinahmen getroffen werden, um die
Einhaltung der physischen Position auf der Achse gemalf der eingestellten
Position zu gewahrleisten.
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o Der berechnete Wert der Verschiebung wird im Gerat spannungsgeschitzt
gespeichert.

o Die ECS-Funktion muss wahrend der Verwendung der EOS-Funktion fiir eine
korrekte Funktion aktiviert werden.

11.3.4 Globale Netzwerkelemente

Die globalen Netzwerkelemente umfassen einen SMMC-Ausgangsbaustein und die

entsprechenden Eingangsbausteine.

Bibliothek O X

& GroBe Symbole| & Kleine Symbale

® SMMC Ausgangsanschluss
> ‘;fj Logik
» @ Mutingfunktion
» b Gruppen

» bﬁruppeninterface
» |/ Anschlisse

11.3.4.1 SMMC ,,Anschlusspunkt Ausgang*“
Dieser Baustein stellt den Ausgang des SMMC dar. Jedes Gerat kann 16 Bit als
Ausgang auf SMMC schreiben. Diese Bits werden durch die Verbindung zu SMMC als
»<Anschluss aus* definiert.

X | SMMC Ausgangsanschlu@
- SMMC Ausgangsanschluss

h SMMC Auszgangsanschluss

- SMMC Ausgangsanschluss

h SMMC Auszgangsanschluss
- SMMC Ausgangsanschluss
h SMMC Auszgangsanschluss

h SMMC Ausgangsanschiuss
F SMMC Auszgangsanschluss

[ - T T T O TT )

- SMMC Ausgangsanschluss
h SMMC Ausgangsanschluss

11
h SMMC Ausgangsanschluss
F SMMC Ausgangsanschluss

h SMMC Auszgangsanschluss

h SMMC Auszgangsanschluss

F SMMC Ausgangsanschluss
. SMMC Ausgangsanschiuss
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Der Benutzer kann den Namen jeder verwendeten Ausgangsverbindung andern.

11.3.4.2 SMMC ,,Anschlusspunkt Eingang*
Dieser Baustein stellt den Eingang des SMMC dar und ist verfigbar, nachdem der

Benutzer den entsprechenden SMMC ,Anschluss aus” in einem beliebigen Funktionsplan
konfiguriert hat.

SMMC Eingangsanschluss 1

1
I SMMC Ausgangsanschluss

Anzahl der Bits: Anzahl der verfligbaren Bits fur den Eingang. Die Anzahl
muss groRRer gleich 1 und kleiner gleich 16 sein.

Gerat: Auswahl des SMMC-Gerats.

Bits: Der Bereich der verfugbaren Bits hangt von der
ausgewahlten Anzahl der Bits ab.

Name: Der Benutzer kann einen Namen fiir den SMMC-
Anschluss wahlen.

11.3.5 Feldbus-Netzwerkelemente

Die Feldbus-Netzwerkelemente werden in der Bibliothek im Feldbus-Netzwerkordner
angezeigt, wenn die Registerkarte ,Funktionsplan® ausgewahlt wurde. Diese Elemente
werden in der Abbildung unten gezeigt. Die gezeigten Funktionen hangen vom gewahlten
Geréat und der Verwendung ab. Eine Beschreibung der Elemente finden Sie im Kapitel 10.3.
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Bibliothek

= GroBe Symbole Cleine

@ Funktionaler Eingang
@ Funktionaler Ausgang

“E‘ Prozessdaten Profil 1
&‘ Prozessdaten Profil 2
HE‘ Prozessdaten Profil 3
nE‘ Prozessdaten Profil 4
&‘ Prozessdaten Profil 5
“E‘ Prozessdaten Profil 6

= Prozessdaten Profil 7

11.3.6 SD-Bus-Gruppenelemente

SD-Bus-Gerateelemente sind die logische Darstellung der tatsachlichen SD-Bus-
kompatiblen Sicherheitsschaltgerate.

Aus diesem Grund wird jedes SD-Bus-Gerateelement in dem entsprechenden Plan
Ublicherweise mit einem Symbol und dem dazugehdrigen Geratetypnamen dargestellt.

Biblicthek
= OroBe Symbole

v ]._-'_ }SD-BusGruppe

- 00 34

I AZM 200

L.
I RSS 16

B =ss 260

I MZM 1208

HB-37480-820-01-04F-DE Programmierhandbuch SafePLC2.docx 245/275



SafePLC? Programmierhandbuch

Eigenschaften
o C5534(1)

4 Sonstiges

Typ O Cs534

Kategorie 0 0«30

Addresse Q1

Kommentar v
4 Skala

Breite Q 60 v

Hshe w I .
4 Name

MName O 85341

Eigenschaften der SD-Bus-Gerateelemente

Art: Art des SD-Bus-Elements. Diese Kategorie kann nicht
bearbeitet werden.

Kategorie: Die Geratekategorie gibt die Art des Schaltgeréts an.
Die Kategorie wird durch eine hexadezimale Zahl
beschrieben, welche den folgenden Arten entspricht.
Diese Kategorie kann nicht bearbeitet werden.

Adresse: Die Adresse ist ein Wert zwischen 1 und 31 und kann im
Eigenschaftenfenster nicht bearbeitet werden. Diese
Adresse hangt von Kettenplan des SD-Busses ab.

Kommentar: Auf dem Baustein darzustellender Text. Es kann eigener
Text eingegeben werden.

11.3.6.1 CSS 34
Sicherheitssensor fiir die Serienschaltung. Serienschaltung mit bis zu 31
Komponenten.

C5534(1)

Addresse: 1

11.3.6.2 AZM 200
Sicherheitssperre mit Magnetspule. Serienschaltung mit bis zu 31 Komponenten.
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AZM 200 (1)
|
|

Addresse: 2

11.3.6.3 RSS 16
Sicherheitssensor fir die Serienschaltung. Serienschaltung mit bis zu 31
Komponenten.

| | RSS 16 (1)

- (&2
—=

Addresse: 3

11.3.6.4 RSS 260
Sicherheitssensor fir die Serienschaltung. Serienschaltung mit bis zu 31
Komponenten.

R55 260 (1)

_.
B

Addresse: 4

11.3.6.5 AZM 4002
Sicherheitssperre, Typ ,Z"

AZM 4007 (1

1@

Addresse: 5

11.3.6.6 AZ 300
Sicherheitsschalter.

AZ 300 (1)

-3
-

Addresse: &

11.3.6.7 MZM 120B
Sicherheitssperre, Typ ,B".
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MZM 1208 (.

-a
-m

Addresse: 7

11.3.6.8 MZM 120BM
Sicherheitssperre, Typ ,BM".

MZM 120BM

-
=

Addresse: 8

11.3.6.9 MZM 120-1BM
Sicherheitssperre, Typ ,BM*.

:E.-'IEM 120-1E
Addresse: 9

11.3.6.10 MZM 100
Sicherheitssperre, Typ ,Z"

w MEM 100 (1]

11.3.6.11 AZ 200
Sicherheitsschalter.

:tﬂ 200 (1)
Addresse: 1
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11.3.6.12 CSS 30S
Sicherheitssensor fir die Serienschaltung.

- i
I

Addresse: 1

& S5 305 (1)
|
|

11.3.6.13 MZM 100B
Sicherheitssperre, Typ ,B".

MZM 100E (-

11.3.6.14 AZM 300B
Sicherheitssperre, Typ ,B“.

AZM 300B (1

11.3.6.15 RSS 36
Sicherheitssensor fiir die Serienschaltung.

RSS 36 (1)

11.3.6.16 AZM 300Z
Sicherheitssperre, Typ ,Z°

ATM 3007 (1
=
—=

Addresse: 16
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11.3.7 Anschlisse

Diese Elemente dienen der eindeutigen Darstellung der Funktionsplane. Diese
Elemente stellen ,Anschlusspunkte fiir Ausgange/Eingange” bereit. Danach werden die
Verbindungen zwischen den Elementen gezogen.

Anschlusspunkt Eingang }
Om

Diese Elemente stellen Anschlusspunkte flr Ausgénge bereit. Die
Referenznummern der Anschlusspunkte werden automatisch generiert. Wird ein Baustein fir
den Eingangsanschlusspunkt gewahlt, werden auch die entsprechenden
Ausgangsanschlusspunkte gewéhlt, wenn ein neuer Ausgang gewahlt wird. Wurde der
Eingang mit der entsprechenden Nummer gewdahlt, kann der Ausgang mit der
entsprechenden Nummer hinzugefugt werden. Fir gleiche Mehrfach-Anschlusspunkte
Ziehen Sie die Verbindungen aus dem Browserfenster.

Eigenschaften
Anschlusspunkt Eingang 1

Anschlusstyp

Sonstiges

Anschlussorientati.. [

Kommentar
Skala

Breite

Hihe
Name

MName LI Anschlusspunkt Eingang 1
Textfarbe - Il Black =

Eigenschaftenfenster der Anschliisse

Anschlussnummer: Kennnummer der Anschlusspunkts.

Hinweis: Bei der Loschung von Anschlusspunktelementen, die durch
Ausgangsbausteine referenziert werden, erhalt der Benutzer eine Warnung. Wird diese
bestétigt, wird der abhangige Funktionsbaustein geldscht. Wurde kein entsprechender
Ausgangsbaustein zur Markierung angegeben, fiihrt dies zu einem Compiler-Fehler:
,Nicht referenzierter ,Eingestellter Anschlusspunkt Baustein®.
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Tipp: Verwenden Sie den Kommentarbereich. Der eingegebene Kommentar
erleichtert die Zuweisung von Elementen.

Anschlusspunkt Ausgang
=)o

Dieses Element ermdglicht die Fortfiihrung eines Signals, das zu einem ‘ ‘
Baustein ,Eingestellter Anschlusspunkt® fuhrt. Demnach kénnen diese Elemente erst
eingefligt werden, nachdem ein eingestellter Anschlusspunkt definiert wurde.

Eigenschaften
n Anschlusspunkt Ausgang 1 (1)

4 Terminal

Anschlusspunkt Ei..  # |.ﬁ.nschlu55punkt Eingang 1 |=

4 Sonstiges

Anschlussorientati... [ |Recht =
Kommentar O
4 Skala
Breite O 60 v
Hahe Q 15 -
4 Name
Mame L Anschlusspunkt Ausgang 1 (1)

Verbindungsrichtung: Auswahl der Richtung des Anschlusspunkts in der Arbeitsflache.
Eingang: Kennung des eingestellten Anschlusspunkts.

Hinweis: Da sich dieses Element auf den eingestellten Anschlusspunkt bezieht,
wird der Kommentar fir dieses Element angezeigt.

11.3.8 Gruppen

Funktionsgruppen verbinden mehrere Funktionsbausteine zu einer Ubergeordneten
logischen Struktur. Diese passende Bausteingruppe wird innerhalb der Funktionsgruppe
gebildet und tber diesen Baustein verbunden.
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Gruppensingang 1

W

Gruppensingang 2

Gruppensingang 3

Gruppe 1

.Gruppenausgang 1

Gruppenausgang 2

Durch diese Gruppierung erhélt das Funktionsbausteindiagramm eine deutlichere
Struktur und ermdglicht tber die Export-/Importfunktion die Erstellung einer eigenen

Funktionsbibliothek.
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11.3.8.1 Gruppe erstellen:

1. Gruppenbaustein erstellen
Eindeutige Funktionsgruppe erstellen

Das Bibliotheksfenster enthalt ein Element fir eine neue Gruppe. Um eine neue

Gruppe hinzuzufuigen, ziehen Sie das Symbol ,Neue Gruppe* @ aus dem
Bibliotheksfenster und fugen Sie es in der Arbeitsflache des Funktionsplans ein. Die erstellte
Gruppe hat keine Eingangs-/Ausgangsschnittstelle.

Erstellung einer Funktionsgruppe aus der Auswahl
Die GroRRe der Gruppenelemente wird mit dem Mauszeiger festgelegt:

1.) Positionieren Sie den Mauszeiger mit der linken Maustaste in der oberen linken Ecke
des Gruppenrahmens und halten Sie die Maustaste gedrickt.

2.) Ziehen Sie danach den Mauszeiger mit gedrickter linker Maustaste in die
gewinschte untere Ecke des Gruppenbereichs.

3.) Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf die Auswahl und erstellen Sie eine neue
Gruppe, die im Gruppenrahmen eingefligt wird und deren Registerkarte ,,Group®
[Gruppe] zum Bearbeiten getffnet werden kann.

Die Bausteinarten, die nicht in einer Gruppe enthalten sein kénnen, werden herausgefiltert.
Ein Infodisplay zeigt die gefilterten Bausteine an.

2. Hinzufliigen von Funktionsbausteinen zur Gruppe

Die Gruppenarbeitsflache kann entweder durch Doppelklick in den Gruppenrahmen
oder Uber das Gruppenblatt eines Browserbaums ausgewahlt werden. In diesem Bereich
kénnen Funktionsbausteine eingefligt, verschoben oder geléscht werden. Die Bausteine
werden automatisch in der Gruppe akzeptiert, es sei denn, die Gruppe wurde deaktiviert. Die
Funktionsbausteine zeigen in diesem Fall auch die Nummer der Funktionsgruppe an.
Solange das Gruppenmodul aktiviert ist, kbnnen Funktionsmodule aus dem Bereich des
Gruppenrahmens hinzugefiigt oder geléscht werden.

Bitte beachten Sie:

e Es kdnnen keine Funktionsbausteine hinzugeftigt werden, indem einfach der
Gruppenbaustein verschoben wird! Die Module miissen in das Gruppenblatt
verschoben werden.

e In der Gruppe kénnen nur Logikmodule und Uberwachungsmodule akzeptiert
werden. Eingangs- und Ausgangsmodule und voreingestellte Elemente wie
Signallisten, analoge Module oder Gebermodule sind nicht zulassig.

e Bei Modulen mit bestehenden Verbindungen kann es passieren, dass eine
Verbindung bei der schrittweisen Verschiebung der Auswahl aus dem
Gruppenrahmen herausragt. Dies ist unter keinen Umstanden zuléssig und die
Verbindung wird automatisch geldscht.
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e Sollen bereits verbundene Module zu einer Gruppe mit ihren Verbindungen durch
Verschieben hinzugefiigt werden, sollten Sie wie folgt vorgehen:
o Verschieben Sie den Gruppenbaustein tber die Funktionsbausteine. Die
betroffenen Verbindungen missen sich alle im Gruppenblatt befinden.
o Wahlen Sie die Module aus und verschieben Sie sie um eine Rasterposition
im Gruppenmodul.

Die folgenden Bausteinarten kénnen nicht in einer Gruppe enthalten sein. Sie werden
herausgefiltert, wenn die Module in den Rahmenbereich verschoben werden.

e Eingangsmodule

e Ausgangsmodule

e Alle Funktionsbausteine, die im Funktionsplan voreingestellt sind (z.B. Geber,
analoge Module, E/A)

e Signalkanalmodule

Die maximale Anzahl der Bausteine wird durch die BlattgroRe festgelegt.

Mit dem rechten Mausklick auf die Gruppe wird der Export zur Bibliotheksfunktion angezeigt.

3. Hinzufligen einer Schnittstelle zu einem Eingang/Ausgang

Sie kénnen einen Baustein fur eine Gruppenschnittstelle einfiigen, indem Sie einen
Gruppeneingang/-ausgang in die Bibliothek der Gruppenschnittstellen ziehen und in dem
entsprechenden Gruppenbaustein einfligen (oder in der Gruppe im Funktionsplan).
Nachdem Sie einen Baustein in einer Gruppe hinzugefigt haben, wird die
Gruppenschnittstelle hinzugeflgt.

Weitere Informationen finden Sie im Kapitel ,,Gruppenschnittstelle.
4. Verbindungen erstellen

- Siehe Kapitel ,Schaltung®.

5. Verbinden der Gruppenschnittstelle

Die Funktionsbausteine in einer Gruppe kénnen nur mit den Funktionselementen
aufRerhalb des Gruppenrahmens Uber die oben beschriebenen Schnittstellenbausteine
verbunden werden. Die Verbindungsart kann in der Schnittstelle beliebig gewahlt werden,
allerdings ist dieselbe Verbindungskonstellation beim Import der Gruppe in ein anderes
Funktionsbausteindiagramm notwendig. Die Schnittstellenbausteine erméglichen eine
Beschreibung von Eingang und Ausgang der Funktionsgruppe. Die Beschreibung sollte im
Kommentarfeld dokumentiert werden.

Tipps:

- Die Gruppe(n) sollte(n) moglichst kurz im aktivierten Zustand bleiben.

- Aktivieren Sie mdglichst wenige Gruppen im Funktionsplan.

- Verschieben Sie keine Gruppen im Funktionsplan.

- Bearbeiten Sie wenn maglich nur eine Gruppe im Funktionsbausteindiagramm.
- Deaktivieren Sie Gruppen vor dem Speichern.
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- Erstellen Sie Verbindungen maoglichst spat.

11.3.8.2 Einstellen der Gruppenverwaltung
Cr

Sruppensingang 1
R T Gruppe 1 ruppenausgang 1
Sruppeneingang 2_.

ruppenausgang 2
Sruppeneingang 3l

H Expart in die Bibliothek

[H Kopieren Ctrl=C
4 Ausschneiden Ctrl=X
Sperren

Eine neue Gruppe von der Auswahl erstellen
Hilfe F1
Bibliotheksbeschreibung anzeigen

& Léschen Del
Umbenennen

_§ Berechtigungen dndern

Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf die Gruppe, erscheint das Kontextmeni mit
der Funktion zur Sperrverwaltung. Mit dieser Funktion wird die Bausteinverwaltung des
Rahmens deaktiviert und die Bausteine werden mit der Gruppe verbunden:

¢ Module kénnen nicht mehr aus der Gruppe geldscht werden, aber die Konfiguration
der Parameter ist noch zulassig.

¢ Wird ein Gruppenrahmen geldscht, werden auch alle Gruppenbausteine geléscht.

e Es kdnnen keine neuen Bausteine zu der Gruppe hinzugefiigt werden.

Der Gruppenstatus ,deaktiviert” wird durch das Schlosssymbol im Gruppenbaustein in
der oberen linken Ecke angezeigt.

® o
Gruppe 1 Gruppe 2
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Gruppe gesperrt/entsperrt

Wird eine neue Gruppe hinzugefugt, ist die Sperrfunktion anfangs nicht eingestellt.

11.3.8.3 Export/Import einer Funktionsgruppe
Mit dem rechten Mausklick auf die Gruppe wird der Export zur Bibliothek angezeigt.
Die Module einer Gruppe kénnen in die Bibliothek exportiert werden. Eine exportierte Gruppe
kann in ein anderes Gruppenblatt importiert werden. Dies ermdglicht die Erstellung einer
Bibliothek mit voreingestellten Funktionsgruppen, die dann in neue Projekte importiert
werden konnen. Die Gruppe kann im Bibliotheksfenster nicht umbenannt werden. Der
Benutzer kann die Abbildung der exportierten Gruppen andern.

Eine Funktionsgruppe kann nur mithilfe eines bereits eingefigten Gruppenrahmens
Uber die Bibliothek importiert werden.

Der Import umfasst die Verifizierung der Sensorkonfiguration und der bereits
bestehenden Ressourcen im Funktionsplan. Die Gruppe kann nur importiert werden, wenn
die Ressourcen fur alle Module bereitstehen. Die notwendigen Sensoreinstellungen missen
gepruft werden, insbesondere bei positionsabhangigen Uberwachungsmodulen. Ist eine
Ressource nicht mehr verfligbar, erscheint eine Fehlermeldung.

Bei Ressourcenfehlern missen Sie sich vergewissern, dass die Sensoreinstellungen
den Anforderungen der Gruppe entsprechen. Dies gilt insbesondere, wenn
positionsabhangige Module in den Funktionsgruppen verwendet wurden (SEL, SLP, SCA).

11.3.9 Gruppenschnittstelle

Die Bausteine der Gruppenschnittstelle stellen die Schnittstelle der Funktionsgruppe zu
den Elementen aulRerhalb der Gruppe dar. Verbindungen zu Funktionsbausteinen auf3erhalb
der Gruppe kénnen nur tber die Gruppenschnittstelle erfolgen. Sie kénnen einen Baustein
fur eine Gruppenschnittstelle einfiigen, indem Sie einen Gruppeneingang/-ausgang in die
Bibliothek der Gruppenschnittstellen ziehen und in dem entsprechenden Gruppenbaustein
einfligen (oder in der Gruppe im Funktionsplan). Nachdem Sie einen Baustein in einer
Gruppe hinzugefiigt haben, wird die Gruppenschnittstelle hinzugefiigt. Die Verbindungsart
kann in den Schnittstellenmodulen beliebig gewahlt werden, allerdings ist dieselbe
Verbindungskonstellation beim Import der Gruppe in einen anderen Funktionsplan
notwendig.

Verbindungstyp: Diese Option kann verwendet werden, um Elemente der
Gruppeneingange und Gruppenausgange einzustellen und unzuléassige Zuweisungen zu
vermeiden.

Beispiel: Die Achse des Verbindungstyps wird mit dem Baustein der
Gruppenschnittstelle verbunden. Im Benutzermodus miissen die Gruppenbausteine immer
mit demselben Verbindungstyp verbunden werden.
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Eigenschaften
! Gruppenausgang 2

4 Signal
Anschlusstyp [l |Digita|

“ Sonstiges

Kommentar O

4 Skala
Breite

Hahe

4 Mame

60
60

MName Gruppenausgang 2

Mit dieser Einstellung kdnnen die Verbindungseigenschaften des Bausteins als Eingang oder
Ausgang festgelegt werden.

Gruppeneingang

—® Dieses Element stellt die Verbindung der Funktionsbausteine auRerhalb der
Gruppe mit externen Gruppenelementen dar. Der Baustein sollte sich wenn mdglich auf der
linken Seite des Gruppenbereichs befinden. Die Ausgangsverbindung muss in der Gruppe
weiter verbunden werden.

Gruppenausgang

@ Mit diesem Symbol wird ein Ergebnis von der Gruppe zu externen Elementen
der Funktionsbausteinsprache Ubertragen.

Eingangs-/Ausgangsbausteine kénnen nur im Gruppenblatt geldscht werden.
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Anhang Prozessabbild

Einleitung

Das SMX-System ist in der Lage, den im Baustein gespeicherten Interpreter-Code mit
der SPS-Funktion in Echtzeit auszufuhren.

Mit einer externen, nicht sicherheitsrelevanten SPS-Software (SafePLC) kann in der
Darstellung der Funktionsbausteine ein Programm gemal3 IEC 61131 erstellt, kompiliert und
im Format SMXAWL gespeichert werden. Mit demselben Programm werden die SMXAWL-
Anweisungen zu den Konfigurationsdaten hinzugefugt und die Daten werden an den
Baustein SMX10/11/12/12A Ubertragen.

A
Externer PC,

Betriebssystem

SPS-Software (SafePLC)

SMX

i

Interpreter-System A Interpreter-System B

Der Benutzer muss den Nachweis der korrekten Zuweisung von Eingangen und Ausgéangen
im Rahmen der Sicherheitsdokumentation (Validierungsbericht) erbringen.
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Der SMX AWL-CODE wird von beiden Systemen in jedem Zyklus ausgefuhrt. Zu
diesem Zweck werden die im Programm verwendeten Eingangsvariablen gemaf dem
Interpreter-Code verbunden. Das Ergebnis des Interpreter-Durchlaufs wird erhalten durch:

Einstellung/Loschung einer oder mehrerer Variablen im urspringlichen
Prozessabbild

Aktivierung/Deaktivierung von Uberwachungsfunktionen
Einstellung/Loschung von Ausgéangen

Einstellung/Loschung von Merkern

Starten und Stoppen von Timern

Der vom Compiler generierte AWL-Code muss wahrend des Validierungsprozesses
verifiziert werden. Ausnahmen bilden die sogenannten MAKRO-Funktionen, die intern tber 2
Kanéle durch das SMX-System gepriift werden. Bei der MAKRO-Funktion muss nur die

Verbindung der Eingange verifiziert werden. MAKRO-Funktionen beziehen sich
beispielsweise auf Zweihandbedienungen.

Beschreibung von Funktionselementen

Die folgende Beschreibung ist flir die Durchfiihrung der Anwendungsvalidierung

notwendig.

SPS - Befehle

Die folgende Liste enthalt alle Befehle, die im SMX-System verwendet werden:

Operator Operand Beschreibung

LD Alle Operanden der Ein- Entspricht aktuellem Ergebnis mit dem
/Ausgéange Operanden

LD NOT Alle Operanden der Ein- Entspricht aktuellem Ergebnis mit dem
/Ausgéange Operanden und kehrt den Operanden um

ST Nur Operanden der Speichert das aktuelle Ergebnis in der
Ausgange Adresse des Operanden

AND Alle Operanden der Ein- Boolesches UND
/Ausgéange

AND NOT Alle Operanden der Ein- Negiertes Boolesches UND
/Ausgéange

OR Alle Operanden der Ein- Boolesches ODER
/Ausgéange

OR NOT Alle Operanden der Ein- Negiertes Boolesches ODER
/Ausgéange

XOR Alle Operanden der Ein- Boolesches ausschlieRendes ODER
/Ausgéange

NOT Alle Operanden der Ein- Kehrt den akkumulierten Wert um
/Ausgéange

SET MARKER | PLC_MARKER im Abbild Setzt einen Merker
des Ausgangs

RESET PLC_MARKER im Abbild Stellt einen Merker zurlick

MARKER des Ausgangs

SET Alle Operanden der Ein- Setzt Operand auf 1
/Ausgénge

RESET Alle Operanden der Ein- Setzt Operand auf 0
/Ausgénge
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MACRO_INFO | Beschreibung des Makro- Operand-Feld:
Elements
2 Byte fur Makro-ldentifizierung
MACRO_CRC | CRC des vorherigen Makro- | Operand-Feld:
Felds 1. Operand:
CRC_LO (8 Bit)
2. Operand:
CRC_HI (8 Bit)
INFO Info-Feld Operand-Feld:
1. Operand:
frei reserviert!
2. Operand:

frei reserviert!

Input variables in function block diagram for compact devices

Note:

the process image!

The output values of the monitoring functions must be considered as inputs in

Ind | PAE-variable Bit Pos. | Bit variable Description
ex
1 | Config_ID 0x3001 fixed
2 | DriveBASE 0 0 .. 2 always “1”
1
2
3 3 Reset monitoring functions
4 4 ECS result axis 1
5 5 ECS result axis 2
3 | DriveSLI 0 SLI.O Results SLI
1 SLI.1
4 |EA2 In8 0..7 |EA2.1..EA2.8 Extension inputs
5 | DriveEMU 0 EMU.1 Results EMU
1 EMU.2
6 | DriveSCA 0..7 |SCA.1..SCA38 Results SCA
0..7 |SCA9. SCA.16
7 | DriveSSX 0 SSX.1 Results SSX
1 SSX.2
2 SSX.3
3 SSX.4
8 | DriveSOS 0 SOS.1 Results SOS
1 S0S.2
9 |DriveSLP 0 SLP.1 Results SLP
1 SLP.2
10 | DriveSEL 0 SEL.1 Results SEL
1 SEL.2
11 | DriveSLS 0.7 |SLS.1.SLS.8 Results SLS
12 | DriveSDI 0 SDI.1 Results SDI
1 SDI.2
13 | DriveSAC 0..7 |SAC.1..SAC.8 Results SAC
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14 | DriveSF 0 PDM_EN.1 Results PDM
1 PDM EN.2
15 |DI8 0..7 |EO0.1..EOQ.8 Hardware inputs basic block 1 .. 8
16 |DI16 0..7 |EO0.9..EO0.16 Hardware inputs basic block 9..16
17 |DI24 0.7 |E11. E18 Hardware inputs SMX31
Extension with log. address 1
inputs 1 — 8
18 | DI32 0..7 |E19. El.12 Hardware inputs SMX31
Extension with log. address 1
inputs 9 — 12 and extension with log.
address 2 inputs 9 — 12
19 |PLCTimerl6 0..7 |PLCT.9..PLCT.16 | Results PLC Timer
20 |Reservel Reserve
21 | StartTimer 0..1 |MET.1 Output start element with time
2..3 |MET.2
4.5 |MET.3
6.7 |MET.4
22 | Outp2HandTimer 0 MEZ.1 Output two-hand with time
23 | Start element 0 MES.1 Output start element
24 | Start-up Test 0 MEA.1 Output start-up test
1 MEA.2
25 | PLC Timer 0..7 |PLCT.1..PLCT.8 |Results PLC Timer
26 | DriveTTS 0 EAE2.7
1 EAE2.8
2 EAE2.9
3 EAE2.10
27 |Alnl Analogue input 1
28 |Aln2 Analogue input 2
29 |AIn3 Analogue input 3
30 |AIn4 Analogue input 4
31 | SysACC Axisl SysAcc[0] current system acceleration axis 1
32 | SysACC Axis2 SysAcc[1] current system acceleration axis 2
33 | Limit20Axisl Limit20][0] Limit for GOTO monitoring axis 1
34 | Limit20Axcis2 Limit20[1] Limit for GOTO monitoring axis 2
35 | Pos20Axisl Position20[0] Current position axis 1
36 | Pos20Axis2 Position20[1] Current position axis 2
37 | BG20Axisl BG20[0] Range limit axis 1
38 | BG20Axis2 BG20[1] Range limit axis 2
39 | StopDistAxisl StopDistanz20[0] | Current stop distance axis 1
40 | StopDistAxis2 StopDistanz20[1] | Current stop distance axis 2
41 | SysSpeed Axisl SysSpeed[0] Current speed axis 1
42 | SysSpeed Axis2 SysSpeed[1] Current speed axis 2
43 | AnalogAdder Analogue adder
44 |EA_IN8 0..7 |EAELl.l.. EAEL1.8 |Extension inputs SMX31 with log.
address 1
45 | EA_IN16 0..7 |EAEL.9..EAEL1.10 | Log. address 1
EAE2.1 .. EAE2.6 |Log. address 1
Log. address 2
Log. address 2
46 | Start element Timer2 0 MET.5 Output start element with time
1 MET.6
2 MET.7
3 MET.8
47 |EMU3111 0 EMU31 1.1 EMU results SMX31 with log.
1 EMU31 1.2 address 1
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2 EMU31 1.3
3 EMU31 1.4
4 EMU31 1.5
5 EMU31 1.6
6 EMU31 1.7
7 EMU31 1.8
48 |[EMU3111 0 EMU31 1.9 EMU results SMX31 with log.
1 EMU31 1.10 address 1
49 [EMU3112 0 EMU31 2.1 EMU results SMX31 with log.
1 EMU31_2.2 address 2
2 EMU31 2.3
3 EMU31 2.4
4 EMU31 2.5
5 EMU31 2.6
6 EMU31 2.7
7 EMU31 2.8
50 |[EMU3112 0 EMU31 2.9 EMU results SMX31 with log.
1 EMU31 2.10 address 2
51 | Reserve3 PAE Reserve
52 | Reserve Reserve
53 | Reserve Reserve
54 | Reserve 2 0 PAE Reserve
55 | Reserve 2 1 PAE Reserve
56 | Reserve 2 2 PAE Reserve
57 | Reserve 2 3 PAE Reserve
58 | Reserve 2 4 PAE Reserve
59 |Reserve 2 5 PAE Reserve

Input variables in function block diagram for modular devices

Input variables for the PLC-system are marked by:Output variables for the PLC-
system are identified by:

. Affiliation to the system image of the mosular system

. the unambiguously determined address (byte index in system image, bit index in
entry of system image).

. by the 1-bit value of the inPort variable (TRUE or FALSE)

. Type of input variables: HW-inputs, RESULT of the monitoring function, RESULT
of markers, RESULT of timers

« Access to the input variables always takes place bit by bit!

Syntax and addressing:

Idx | PAE name Description

1 Drive SAC 1-8 Result SAC funktion 1...48
2 Drive SAC 9-16

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 Result SDI Function 1-12
8 Drive SDI 9-16 Bit 13-16 not used

9 Drive SLI 1-8 Result SLI Function 1-12
10 Drive SLI 9-16 Bit 13-16 not used

11 Drive SEL 1-8 Result SEL Function 1-12
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12 Drive SEL 9-16 Bit 13-16 not used

13 Drive SSX 1-8 Result SSX Function 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 Result SLP Function 1-12

18 Drive SLP 9-16 Bit 13-16 not used

19 Drive SLS 1-8 Result SLS Function 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 Result SCA Function 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 Not used

34 Drive SF 9-16

35 Drive SOS 1-8 Result SOS Function 1-12

36 Drive SOS 9-16 Bit 13-16 not used

37 Drive PDM 1-8 Not used

38 Drive PDM 9-16

39 Drive ECS 1-8 Result ECS Function 1-12

40 Drive ECS 9-16 Bit 13-16 not used

41 Drive ACS 1-8 Result ACS Function 1-12

42 Drive ACS 9-16 Bit 13-16 not used

43 Drive EMU 1-8 Result EMU Function 1-16

44 Drive EMU 9-16

45 PLC Timer 1-8 Result 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 Functional inPorts 1-32

54 Functionallnp 9-16

55 Functionallnp 17-24

56 Functionallnp 25-32

57 StarteElement Timer 1-8 Results for inPort time monitored 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 Result of start behaviour monitored

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
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73 Ausgang Zweihandtimer 1-8 Result of Two-hand button

74 Ausgang Zweihandtimer 9-16

75 Digital Inp 1-8 InPort Master EO.1 bis E0.12
76 Digital Inp 9-16

77 Digital Inp 17-24 InPort Master EAEOQ.1 bis EO.8
78 Digital Inp 25-32 InPort Master EAEOQ.9 bis E0.16
79 Digital Inp 33-40 InPort Master EAEO.17 bis E0.24
80 Digital Inp 41-48 InPort Master EAEQ.25 bis E0.32
81 Digital Inp 49-56 InPort Master EAE0.33 bis E0.40
82 Digital Inp 57-64 Nicht verwendet

83 Digital Inp 65-72 InPort Slave Adresse 1

84 Digital Inp 73-80 InPort Slave Adresse 1

85 Digital Inp 81-88 InPort Slave Adresse 1

86 Digital Inp 89-96 InPort Slave Adresse 2

87 Digital Inp 97-104 InPort Slave Adresse 2

88 Digital Inp 105-112 InPort Slave Adresse 2

89 Digital Inp 113-120 InPort Slave Adresse 3

90 Digital Inp 121-128 InPort Slave Adresse 3

91 Digital Inp 129-136 InPort Slave Adresse 3

92 Digital Inp 137-144 InPort Slave Adresse 4

93 Digital Inp 145-152 InPort Slave Adresse 4

94 Digital Inp 153-160 InPort Slave Adresse 4

95 Digital Inp 161-168 InPort Slave Adresse 5

96 Digital Inp 169-176 InPort Slave Adresse 5

97 Digital Inp 177-184 InPort Slave Adresse 5

98 Digital Inp 185-192 InPort Slave Adresse 6

99 Digital Inp 193-200 InPort Slave Adresse 6

100 | Digital Inp 201-208 InPort Slave Adresse 6

101 | Digital Inp 209-216 InPort Slave Adresse 7

102 | Digital Inp 217-224 InPort Slave Adresse 7

103 | Digital Inp 225-232 InPort Slave Adresse 7

104 | Digital Inp 233-240 InPort Slave Adresse 8

105 | Digital Inp 241-248 InPort Slave Adresse 8

106 | Digital Inp 249-256 InPort Slave Adresse 8

107 | Digital Inp 257-264 Not used

108 | Digital Inp 265-272 Not used

109 | Digital Inp 273-280 Not used

110 | Digital Inp 281-288 Not used

111 | Digital Inp 289-296 Not used

112 | Digital Inp 297-304 Not used

113 | Digital Inp 305-312 Not used

114 | Digital Inp 313-320 Not used

115 | Digital Inp 321-328 Not used

116 | Digital Inp 329-336 Not used

117 | Digital Inp 337-344 Not used

118 | Digital Inp 345-352 Not used

119 | Digital Inp 353-360 Not used

120 | Digital Inp 361-368 Not used

121 | Digital Inp 369-376 Not used

122 | Digital Inp 377-384 Not used

123 | Digital Inp 385-392 Not used

124 | Digital Inp 393-400 Not used

125 | Digital Inp 401-408 Not used

126 | Digital Inp 409-416 Not used

127 | Digital Inp 417-424 Not used

128 | Digital Inp 425-432 Not used

129 | Digital Inp 433-440 Not used

130 | Digital Inp 441-448 Not used

131 | SOC Status 1-8 Status information from Slave Adressel
132 | SOC Status 9-16

133 | SOC Status 17-24

134 | SOC Status 25-32

135 | SOC Status 33-40 Status information from Slave Adresse2
136 | SOC Status 41-48
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137 | SOC Status 49-56

138 | SOC Status 57-64

139 | SOC Status 65-72

140 | SOC Status 73-80

141 | SOC Status 81-88

142 | SOC Status 89-96

Status information from Slave Adresse3

143 | SOC Status 97-104

144 | SOC Status 105-112

145 | SOC Status 113-120

146 | SOC Status 121-128

Status information from Slave Adresse4

147 | SOC Status 129-136

148 | SOC Status 137-144

149 | SOC Status 145-152

150 | SOC Status 153-160

Status information from Slave Adresse5

151 | SOC Status 161-168

152 | SOC Status 169-176

153 | SOC Status 177-184

154 | SOC Status 185-192

Status information from Slave Adresse6

155 | SOC Status 193-200

156 | SOC Status 201-208

157 | SOC Status 209-216

158 | SOC Status 217-224

Status information from Slave Adresse7

159 | SOC Status 225-232

160 | SOC Status 233-240

161 | SOC Status 241-248

162 | SOC Status 249-256

Status information from Slave Adresse8

163 | Meisterschalter Eingang 1-8

164 | Meisterschalter Eingang 9-16

165 | Meisterschalter Eingang 17-24

166 | Meisterschalter Eingang 25-32

Result Master switch

167 | DriveDEM 1-8

168 | DriveDEM 9-16

Result DEM Function 1-12
Bit 13-16 not used

Note) Digital inPort Slave x:
® Bit0...11: Ex.1 ...Ex.12

Bit12...21 -> EAEx.1... EAEx.10
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SPS-Verarbeitung

SPS-Syntax

Das SPS-Programm ist CRC-geschutzt und Teil der SMX-Konfigurationsdaten. Jeder
SPS-Befehl ist wie folgt identisch strukturiert:

Syntax des Listeneintrags:

GroRRe des Listeneintrags = 4 Byte

Byte-Index 0 1 2 3
Zuweisung SPS-Befehl Byte-Adresse Bit-Adresse Zurtickzahlen
des Operanden 0..255

Comment [Kommentar]:

Zurlickzahlen = (Anzahl der AWL-Befehle) — (Zeilennummer der Listeneintrage - 1)
Bei 256 springt der Zahler zuriick auf 0.
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SPS - Befehle
Operator Operand OPCODE Beschreibung
LD Alle Operanden der |02 Entspricht aktuellem Ergebnis mit
Ein-/Ausgénge dem Operanden
LD NOT Alle Operanden der |04 Entspricht aktuellem Ergebnis mit
Ein-/Ausgénge dem Operanden und kehrt den
Operanden um
ST Nur Operanden der |06 Speichert das aktuelle Ergebnis in der
Ausgénge Adresse des Operanden
AND Alle Operanden der |08 Boolesches UND
Ein-/Ausgénge
AND NOT Alle Operanden der |10 Negiertes Boolesches UND
Ein-/Ausgénge
OR Alle Operanden der |12 Boolesches ODER
Ein-/Ausgénge
OR NOT Alle Operanden der |14 Negiertes Boolesches ODER
Ein-/Ausgénge
XOR Alle Operanden der |16 Boolesches ausschlieRendes ODER
Ein-/Ausgénge
NOT Alle Operanden der |18 Kehrt den akkumulierten Wert um
Ein-/Ausgénge
SET MARKER |PLC_MARKER im |20 Setzt einen Merker
Abbild des
Ausgangs
RESET PLC_MARKER im |22 Stellt einen Merker zurlck
MARKER Abbild des
Ausgangs
SET Alle Operanden der |24 Setzt Operand auf 1
Ein-/Ausgange
RESET Alle Operanden der |26 Setzt Operand auf 0
Ein-/Ausgange
MACRO_INFO | Beschreibung des 28 Operand-Feld:
Makro-Elements
2 Byte fur Makro-ldentifizierung
MACRO_CRC | CRC des vorherigen |30 Operand-Feld:
Makro-Felds 1. Operand:
CRC_LO (8 Bit)
2. Operand:
CRC_HI (8 Bit)
INFO Info-Feld 32 Operand-Feld:
1. Operand:
frei reserviert!
2. Operand:

frei reserviert!
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SPS-Elemente (E/A)

Die Eingangs- und Ausgangselemente der SPS werden im Dokument ,TS-37350-340-

02 SPS-Schaltarten“ beschrieben!

Eingangselemente

E/A

=<
o

ESwitch 10

ESwitch 1S

ESwitch 20

ESwitch 20T

ESwitch _1S10

ESwitch_1S10T

ESwitch_2520

ESwitch_2S20T

ESwitch_30

OO |N|OU|DIWINF[H

ESwitch 30T

TwoHand 20

TwoHand 2S

Mode 1S10

Mode 3Switch

Ausgangselemente

E/A

Typ

DO.0_P

DO.0_M

DO.1 P

DO.1 M

DO.2 P

DO.2 M

RiRR Rk

Process Data for modular

Located between SPS-Ausgangselemente and Ausgangselemente.

o
3

PAE name

Description

Limit20 Axis:1

Limit20 Axis:2

Limit20 Axis:3

Limit20 Axis:4

Limit20 Axis:5

Limit20 Axis:6

Limit20 Axis:7

Limit20 Axis:8

OR[N0 |W[IN|-

Limit20 Axis:9

10 Limit20 Axis:10

11 Limit20 Axis:11

12 Limit20 Axis:12

Not used

13 Position20 Axis: 1

14 Position20 Axis: 2

15 Position20 Axis: 3

Position value axis 1 ... 12
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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 Teachln position value axis 1 ... 12
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 Not used
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 Speed value axis 1 ... 12
50 SysSpeed Axis: 2

51 SysSpeed Axis: 3

52 SysSpeed Axis: 4

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 Acceleration value axis 1 ... 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 Analog inPort Ain 1 ... 16
74 Aln Eingang: 2

75 Aln Eingang: 3

76 Aln Eingang: 4

77 Aln Eingang: 5

78 Aln Eingang: 6
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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 adder 1 ... 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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SPS-Ausgangsvariablen

Ausgangsvariablen fur das SPS-System werden identifiziert durch:
e Verbindung mit dem Systemabbild des SMX-Systems
« die eindeutig festgelegte Adresse (Byte-Index im Systemabbild, Bit-Index im
Eintrag des Systemabbilds).

e PAEOFFS = Grof3e von Segment PAE = 96

e durch den 1-Bit-Wert der Eingangsvariablen (WAHR oder UNWAHR)

Syntax und Adressierung:

Ind | PAE-Variable Bit-Pos. |Bitvariable Beschreibung
ex
1 |Config_ID 0x3002 feststehend
2 | DriveBASE 0 DRB_STAT.1 = ESTOP extern
1 DRB_STAT.2 = RUNNING
2 DRB_STAT.3 = LOCK DRB_STAT.4 =
3 RESET
4
5
3 | DriveSLI 0 SLI_EN.1 Aktivierung SLI
1 SLI_EN.2
4 | DriveEMU 0 EMU_EN.1 Aktivierung EMU
1 EMU_EN.2
5 | DriveSCA 0..7 |SCA_EN.1. Aktivierung SCA
SCA_EN.8
0..7 |SCA_EN.9..
SCA_EN.16
6 |DriveSSX 0 SSX EN.1 Aktivierung SSX
1 SSX_EN.2
2 SSX_EN.3
3 SSX_EN.4
7 | DriveSOS 0 SOS _EN.1 Aktivierung SOS
1 SOS_EN.2
8 |DriveSLP 0 SLP_EN.1 Aktivierung SLP
1 SLP_EN.2
9 |DriveSEL 0 SEL_EN.1 Aktivierung SEL
1 SEL_EN.2
10 | DriveSLS 0..7 |SLS EN.1.. Aktivierung SLS
SLS _EN.8
11 | DriveSDI 0 SDI_EN.1 Aktivierung SDI
1 SDI_EN.2
12 | DriveSAC 0..7 |SAC EN.1.. Aktivierung SAC
SAC_EN.8
13 | DriveSummary 0 PDM_EN.1 Aktivierung PDM
1 PDM_EN.2
14 | DOS8 0 DO.0_P Halbleiter-Ausgang HISIDE1
1 DO.0_M Halbleiter-Ausgang LOSIDE1
2 DO.1 P Halbleiter-Ausgang HISIDE2
3 DO.1 M Halbleiter-Ausgang LOSIDE2
4 K.1 Relais K1
5 K.2 Relais K2
6 EAAL.9 Halbleiter-Ausgang SMX31 log.
7 EAA1.10 Adresse 1
Halbleiter-Ausgang SMX31 log.
Adresse 1
15 | HW_Output 0 A0.1 O Hilfsausgéange SMX
1 A0.2 O Hilfsausgédnge SMX
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2 All O Hilfsausgédnge SMX31 log. Adresse 1
3 Al2 O Hilfsausgédnge SMX31 log. Adresse 1
4 A2.1 O
5 A2.2 O
6 EAA2.9 Hilfsausgénge SMX31 log. Adresse 2
7 EAA2.10 Hilfsausgédnge SMX31 log. Adresse 2
16 |PLC Marker 0.7 |M.1.MS8
18 |PLCTimer_EN 0..7 |PLCT_EN.1..
PLCT EN.8
19 | MX8 MX16 MX 24 .. jeweils | MX.1.. MX.368 PLC_MX Marker
— | MX368 0.7
64
65 | Diag 17_24 0..7 Diagnose-Bit 16 .. 23
66 | Diag25 32 0.7 Diagnose-Bit 24 .. 31
67 | EnableEingangTimer 0 META_EN.1 Aktivierung des Eingangselements mit
1 METB_EN.1 Zeituberwachung
2 META_EN.2
3 METB_EN.2
4 META_EN.3
5 METB_EN.3
6 META_EN.4
7 METB_EN.4
68 | EnableEingangZweih 0.2 MEZ_EN.1 .. Aktivierung des Zweihand-Schalters
andTimer MEZ EN.3
69 | EnableStartelement 0 MES_EN.1 Aktivierung des Startelements
1 MES EN.2
70 | EnableAnlauftest
71 |EAAL1 8 0..7 EAAL1.1.. EAAL.8 Erweiterungsausgang SMX31 log.
Adresse 1
72 |EAA2 8 0..7 EAA2.1.. EAA2.8 Erweiterungsausgang SMX31 log.
Adresse 2
73 |Diag 1 16 Diagnose-Bit 0 .. 15
74 |Diag 33 40 Diagnose-Bit 30..39
75 |Diag 41 48 Diagnose-Bit 40..47
76 |Diag 49 56 Diagnose-Bit 48..55
77 | EnableEingangTimer2 0 META_EN.5 Aktivierung des Eingangselements mit
1 METB_EN.5 Zeitlberwachung
2 META_EN.6
3 METB_EN.6
4 META_EN.7
5 METB_EN.7
6 META_EN.8
7 METB_EN.8
78 |Reservel Reserve
79 |Reserve2 Reserve
80 |Reserve3 Reserve
81 |Reserve4 Reserve
82 | Reserve5 Reserve
83 | Reserveb Reserve
84 | Reserve7 Reserve
85 | Reserve8 Reserve
86 | Reserve9 Reserve
87 |Reservel0 Reserve
88 |Reservell Reserve
89 |Reservel2 Reserve
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SPS-Verarbeitungselemente

Anzahl =8

SPS-Merker kénnen Uber die Befehle ,S* oder ,R* gesetzt oder zurlickgestellt werden.
SPS-Merker sind Teil der Ausgénge im Prozessabbild. Der Benutzer kann Merker nur Uber
das Makro ,RS-Flipflop* adressieren.

SPS-Timer

Das Laufzeitsystem der SPS-Verarbeitung hélt insgesamt 8 SPS-Timer bereit. Diese
haben die folgenden Eigenschaften:

e Erzeugung von Zeitereignissen 1...31.999.992 ms

o Ruckwartszéhler beschrankt auf NULL, beginnt bei einem konfigurierten
Ausgangswert (Teil der Konfigurationsdaten)

« Im Systemabbild nehmen die Timer nur 2 Bit fur AKTIVIERUNG und ERGEBNIS
ein (WAHR = Zeit abgelaufen, d.h. interner Wert bei NULL). Start des Timers
durch Einstellung AKTIVIERUNG. AKTIVIERUNG = UNWAHR Riickstellung des
Timers auf den Ausgangswert (Ausgangswert = UNWAHR).

AKTIVIER | Timer-Wert Ausgangswert Aktivitat

UNG

UNWAHR | Ausgangswert der UNWAHR Zahler inaktiv
Konfiguration

WAHR 1.. <AUSGANGSWERT |UNWAHR Zahler aktiv

WAHR NULL WAHR Zahler inaktiv

SPS-Timer — AKTIVIERUNG kann nur Gber den Befehl ,ST“ gestartet oder deaktiviert
werden. Freigabe und Status der Timer sind Teil des Prozessabbilds. Die Ausgangswerte
der Timer werden in den Konfigurationsdaten im SPS-Segment gespeichert.

SPS-Verarbeitungsliste

Die SPS-Verarbeitungsliste besteht aus einer Kopfzeile und einer linearen Liste von
einzelnen SPS-Anweisungen, die aus einem Operator und Operanden im Format gemaf
2.2.1 bestehen.

Inhalt Index Inhalt Beschreibung
Kopfzeile |0 ID PLC Bezeichnung der SPS-Liste
2 CRC CRC uber die Struktur
4 Datel Datum der Erstellung/Anderung
6 Date2
8 PLC Len Anzahl der AWL-Anweisungen
10 frei
12 frei
14 frei
16 Timer 1
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PLC-  |..... Zeitereignisse von 1 Tcyc bis
Timer 44 Timer 8 3.999.999 Tcyc
Reserve |48 frei
50 frei
52 frei
54 frei
AWL- 56 Anweisung 1 (AWL gemal Format Abschnitt
Liste 2.2.1)
48 + Anweisung Nr.
(PLC_Len*4) — |PLC_Len
4
Reserve | 1056 frei
1058 frei
Zuweisung von Ressourcen
Element Ei | Aus | Anz. | EINJAUS SPS-Code Anz.
n MX | Prozessabbild AWL
AND2 2 |1 1 0 LD x1.y1l 3
AND x2.y2
ST MX.z
AND5 511 1 0 LD x1.yl1 6
AND x2.y2
AND x3.y3
AND x4.y4
AND x5.y5
ST MX.z
OR2 .. OR5 Analoges UND 3...6
XOR 2 Analoges UND 3
NOT 11 1 0 LD x1,y1 3
NOT
ST MX.z
RS-Flipflop 2 |1 0 Ausgang =1 |LD x1.yl (Quelle S) 4
S Mz
LD x2.y2 (Quelle R)
R M.z
Timer 11 0 Ausgang =1 | Timer aktiviert:
LD x1.yl 2
STPLCT _EN.z
Uberwachungsfunktionen |1 |1 0 Ausgang =1 | Uberwachungsfunktion | 2
aktiviert:
LD x1.yl
ST uuu _EN.z
Halbleiter-Ausgang
Einfach 11 0 Ausgang=1 |LDxlyl 2
ST DO.x y
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Halbleiter-Ausgang

Redundant 112 0 Ausgang=2 |LDx1l.yl 3
ST DO.x_P
ST DO.Xx_ M

Fir die Verarbeitung von Eingangselementen siehe Dokument TS-37330-340-02 SPS-
Schaltarten!
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