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Sicherheit und Verantwortung

1 Sicherheit und Verantwortung

Wichtiger Hinweis zu diesem Dokument:

Erganzend zu dieser Bedienungsanleitung muss die separate Parameter-
Beschreibung (Dok. Nr. R67021) verwendet werden, die alle zur Bedienung und
Programmierung wichtigen Parameter sowie eine Parameterliste enthalt.

Weitere wichtige Dokumente sind:
e Parameter-Beschreibung (Dok. Nr. R67021)
e OSxx Software Handbuch (Dok. Nr. R60721)

® Display SMCB.1-Display Bedienungsanleitung (Dok. Nr. R60744)

1.1 Allgemeine Sicherheitshinweise

Diese Beschreibung ist wesentlicher Bestandteil des Gerates und enthalt wichtige Hinweise
beziglich Installation, Funktion und Bedienung. Nichtbeachtung kann zur Beschadigung oder
zur Beeintrachtigung der Sicherheit von Menschen und Anlagen fiihren.

Bitte lesen Sie vor der ersten Inbetriebnahme des Gerats diese Beschreibung sorgfiltig durch
und beachten Sie alle Sicherheits- und Warnhinweise! Bewahren Sie diese Beschreibung fiir
eine spatere Verwendung auf.

Voraussetzung fiir die Verwendung dieser Geratebeschreibung ist eine entsprechende
Qualifikation des jeweiligen Personals. Das Geréat darf nur von einer geschulten Elektrofachkraft
installiert, konfiguriert, in Betrieb genommen und gewartet werden.

Haftungsausschluss: Der Hersteller haftet nicht fir eventuelle Personen- oder Sachschadden, die
durch unsachgemaRe Installation, Inbetriebnahme, Bedienung und Wartung sowie aufgrund
von menschlichen Fehlinterpretationen oder Fehlern innerhalb dieser Geratebeschreibung
auftreten. Zudem behilt sich der Hersteller das Recht vor, jederzeit - auch ohne vorherige
Ankiindigung - technische Anderungen am Gerit oder an der Beschreibung vorzunehmen.
Mogliche Abweichungen zwischen Gerat und Beschreibung sind deshalb nicht auszuschlielRen.

Die Sicherheit der Anlage bzw. des Gesamtsystems, in welche(s) dieses Gerat integriert wird,
obliegt der Verantwortung des Errichters der Anlage bzw. des Gesamtsystems.

Es miissen wahrend der Installation, beim Betrieb sowie bei Wartungsarbeiten samtliche
allgemeinen sowie landerspezifischen und anwendungsspezifischen Sicherheitsbestimmungen
und Standards beachtet und befolgt werden.

Wird das Gerat in Prozessen eingesetzt, bei denen ein eventuelles Versagen oder eine
Fehlbedienung die Beschadigung der Anlage oder eine Verletzung von Personen zur Folge
haben kann, dann missen entsprechende Vorkehrungen zur sicheren Vermeidung solcher
Folgen getroffen werden.

R60719.0001 — Index 7b DE-S. 1



Sicherheit und Verantwortung

1.2 BestimmungsgemaRe Verwendung

Dieses Gerat dient ausschlief3lich zur Verwendung in industriellen Maschinen und Anlagen.
Hiervon abweichende Verwendungszwecke entsprechen nicht den Bestimmungen und obliegen
allein der Verantwortung des Nutzers. Der Hersteller haftet nicht fiir Schaden, die durch eine
unsachgemaRe Verwendung entstehen. Das Gerat darf nur ordnungsgemaR eingebaut und in
technisch einwandfreiem Zustand - entsprechend der technischen Daten - eingesetzt und
betrieben werden. Das Gerat ist nicht geeignet fiir den explosionsgeschiitzten Bereich sowie
Einsatzbereiche, die in DIN EN 61010-1 ausgeschlossen sind.

1.3 Installation

Das Gerat darf nur in einer Umgebung installiert und betrieben werden, die dem zul&ssigen
Temperaturbereich entspricht. Stellen Sie eine ausreichende Beliftung sicher und vermeiden
Sie den direkten Kontakt des Gerates mit heiBen oder aggressiven Gasen oder Flissigkeiten.

Vor der Installation sowie vor Wartungsarbeiten ist die Einheit von samtlichen
Spannungsquellen zu trennen. Auch ist sicherzustellen, dass von einer Beriihrung der
getrennten Spannungsquellen keinerlei Gefahr mehr ausgehen kann.

Gerate, die mittels Wechselspannung versorgt werden, diirfen ausschlieflich via Schalter bzw.
Leistungsschalter mit dem Niederspannungsnetz verbunden werden. Dieser Schalter muss in
Geratendhe platziert werden und eine Kennzeichnung als Trennvorrichtung aufweisen.

Eingehende sowie ausgehende Leitungen fiir Kleinspannungen missen durch eine doppelte
bzw. verstarkte Isolation von gefahrlichen, stromfiihrenden Leitungen getrennt werden (SELV
Kreise).

Samtliche Leitungen und deren Isolationen sind so zu wahlen, dass sie dem vorgesehenen
Spannungs- und Temperaturbereich entsprechen. Zudem sind sowohl die gerate-, als auch
landerspezifischen Standards einzuhalten, die in Aufbau, Form und Qualitat fir die Leitungen
gelten. Angaben liber zuldssige Leitungsquerschnitte fiir die Schraubklemmverbindungen sind
den_technischen Daten zu entnehmen.

Vor der Inbetriebnahme sind sdmtliche Anschlisse. bzw. Leitungen auf einen soliden Sitz in den
Schraubklemmen zu Gberprifen. Alle (auch unbelegte) Schraubklemmen missen bis zum
Anschlag nach rechts gedreht und somit sicher befestigt werden, damit sie sich bei
Erschiitterungen und Vibrationen nicht [6sen kénnen.

Uberspannungen an den Anschliissen des Gerates sind auf die Werte der
Uberspannungskategorie Il zu begrenzen.

R60719.0001 — Index 7b DE-S.2



Sicherheit und Verantwortung

1.4 Storsicherheit

Alle Anschlisse sind gegen elektromagnetische Storungen geschutzt.

Es ist jedoch zu gewiéhrleisten, dass am Einbauort des Gerates moglichst geringe kapazitive
oder induktive Stérungen auf das Gerat und alle Anschlussleitungen einwirken.

Hierzu sind folgende MaRnahmen notwendig:

e  Fiir alle Ein- und Ausgangssignale ist grundsatzlich geschirmtes Kabel zu verwenden

e Steuerleitungen (digitale Ein- und Ausgange, Relaisausgange) diirfen eine Lange von 30 m
nicht lGiberschreiten und das Gebaude nicht verlassen.

e Die Kabelschirme missen iber Schirmklemmen groRflachig mit Erde verbunden werden

e Die Verdrahtung der Masse-Leitungen (GND bzw. 0 V) muss sternférmig erfolgen und darf
nicht mehrfach mit Erde verbunden sein

e Das Gerét sollte in ein metallisches Gehduse und moglichst entfernt von Stérquellen
eingebaut werden

e Die Leitungsfiihrung darf nicht parallel zu Energieleitungen und anderen
storungsbehafteten Leitungen erfolgen

Siehe hierzu auch das Kiibler Dokument , Allgemeine Regeln zu Verkabelung, Erdung und
Schaltschrankaufbau. Dieses finden Sie auf unserer Homepage unter dem Link
https://www.kuebler.com/en/docu-finder --> [Allgemeine EMV-Vorschriften fur Verkabelung,
Abschirmung, Erdung].

1.5 Reinigungs-, Pflege- und Wartungshinweise

Zur Reinigung der Frontseite verwenden Sie bitte ausschlielRlich ein weiches, leicht
angefeuchtetes Tuch. Fir die Gerate-Riickseite sind keinerlei Reinigungsarbeiten vorgesehen
bzw. erforderlich. Eine auBerplanmaBige Reinigung obliegt der Verantwortung des zustandigen
Wartungspersonals, bzw. dem jeweiligen Monteur.

Im reguldren Betrieb sind fiir das Gerat keinerlei WartungsmaBnahmen erforderlich. Bei
unerwarteten Problemen, Fehlern oder Funktionsausfallen muss das Gerat an die Fritz Kiibler
GmbH geschickt und dort Gberpriift sowie ggfs. repariert werden. Ein unbefugtes Offnen und
Instandsetzen kann zur Beeintrachtigung oder gar zum Ausfall der vom Gerat unterstitzten
SchutzmaRnahmen fihren.

Das Safety-M compact Gerat muss bei Dauerbetrieb mindestens 1 Mal im Jahr ein- und
ausgeschaltet werden.

R60719.0001 — Index 7b DE-S.3
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2 Allgemeines

Die vorliegende Serie von Drehzahlwichtern dient zur sicherheitsgerichteten Uberwachung
drehzahlbezogener Grenzwerte wie Maximaldrehzahl, Minimaldrehzahl, Stillstand oder
Drehrichtung. Die SIL3/PLe zertifizierten Wachter werden eingesetzt, wenn fiir die Sicherheit
und Zuverlassigkeit einer Anlage erhohte Sicherheitskriterien bestehen, insbesondere aber,
wenn als Folge einer Fehlfunktion erhebliche Schaden oder gar Verletzungs- bzw. Lebensgefahr
flir Menschen entstehen kénnen.

Aufgrund der parallelen Ausfiihrung der Gebereingénge sind diese Gerate ideal fir die
Nachriistung von Anlagen und Maschinen mit bestehenden Sensoren bzw. Impulsgebern ohne
Sicherheitszertifikat geeignet. Somit entfallen Kosten fiir die Neuanschaffung teurer,
sicherheitsgerichteter Sensoren. Auch die Anpassungs- und Installationskosten werden
erheblich reduziert, da durch die bereits vorhandenen Komponenten ein erneuter
Verdrahtungsaufwand entfallt.

Typische Applikationen sind z. B. Zentrifugen, Krananlagen, Windkraftanlagen oder
Transportanlagen.

Besonderheiten:

e Zusatzliche Eignung fir einen Einricht-Betrieb, in dem z. B. bei gedffneten Schutztlren und
reduzierter Geschwindigkeit manuelle Einstellungen an einer Maschine vorgenommen
werden.

e Alle Modelle sind nach EN 61508, EN 62061 / SIL3 und EN I1SO 13849-1 Cat. 3/ PLe
zertifiziert, auch bei Verwendung nicht-sicherheitsgerichteter Standardsensoren als
Impulsgeber.

e Generell wird die Verwendung von 2 Sensoren / Gebern vorausgesetzt, da nur so SIL3/PLe
erreicht werden kann. Als einzige Ausnahme gilt die Verwendung eines SIL3 PLe
zertifizierten SinCos-Gebers.

e Sehr hoher Frequenzbereich und eine schnelle Reaktion.

e GroRe Vielseitigkeit beziiglich moglicher Uberwachungsfunktionen.

e Die empfohlene Parametrierung erfolgt mittels PC tiber den frontseitigen USB-Anschluss mit
der Bedienersoftware OSxx.

e Der endgiiltige Safety Integrity Level (SIL) ergibt sich aus der gewahlten Konfiguration sowie
aus den angeschlossenen und verwendeten externen Bauteilen.

e Das zusatzliche, aufsteckbare Anzeige- und Bediengerat SMCB-Display (Sonderzubehor,
nicht im Lieferumfang enthalten) dient zur Anzeige der Geberfrequenzen in umgerechneten
Bedienereinheiten und visueller Uberwachung des Safety-M compact Gerites. Das SMCB-
Display kann auch zur einfachen Konfiguration und Parametrierung verwenden werden.
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Verfiigbare Ausfiihrungen

3 Verfugbare Ausfiihrungen

© Gebemschnitstalle O Interne Signalsufsplitung 0O Anslogausgang
1 =1x Sub-D SinCos 0 = ohna A=4._20mA
8 = mit
Bestellschliissel 8/.|SMC2,. ‘2‘){‘5‘ (241
_ 000
© Geberschnitstslle QO nterne Signalsufsplitung O Anslogausgang
2 = 2 x Sub-D ZinCoz 0 = ohna A=4._ 20mA
8 = mit
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Blockschaltbilder und Anschliisse

4 Blockschaltbilder und Anschliisse
4.1 SMC2.2 (8.SMC2.25A.241) Blockschaltbild
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4.2 SMC2.2 (8.SMC2.25A.241) Anschliisse

(Die Abbildung zeigt die verfiigbaren Anschliisse)
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4.3 SMC2.2 (8.SMC2.20A.241) Blockschaltbild

| ANALOG CONTROL
ouT ouT

e 1=

| ANALOG , | POWER | ICONTROL | RELAY

| QUTPUT ICONTROL, ' QUTPUT
DISPLAY ; ) | Control1 |
UNIT PROCESSOR | Sensor2 | | Control2

A A A

MODE
SWITCH

AA*

STATUS ‘
LEDs

SINCOS SINCOS CONTROL
IN 1 IN 2 IN

4.4 SMC2.2 (8.SMC2.20A.241) Anschliisse

(Die Abbildung zeigt die verfligharen Anschliisse)
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4.5 SMC1.1 (8.SMC1.1SA.241) Blockschaltbild

SINCOS | | | ANALOG CONTROL
ouT ouT ouT

= FELT S

| ANALOG , | POWER | ICONTROL | RELAY

| QUTPUT ICONTROL, ' OUTPUT
DISPLAY ; ) | Control1 |
UNIT | Sensor2 | I Control2

Sensor e

MODE
SWITCH

STATUS ‘
LEDs

SINCOS CONTROL
IN 1 IN

4.6 SMC1.1 (8.SMC1.1SA.241) Anschliisse

(Die Abbildung zeigt die verfligharen Anschliisse)
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4.7 SMC1.1 (8.SMC1.10A.241)Blockschaltbild

DIL
SWITCH

| ANALOG 24V CONTROL
ouT ouT

Dot

DISPLAY
UNIT

| ANALOG | : ICONTROL | RELAY

| POWER
| QUTPUT ICONTROL, | QUTPUT

| 5 | Control1 |
|

PROCESSOR Sensort | I Sensor2 | I Control2

MODE
SWITCH

!

MODE
SWITCH

STATUS ‘
LEDs

SINCOS
IN 1

CONTROL
IN

4.8 SMC1.1 (8.SMC1.10A.241) Anschliisse

(Die Abbildung zeigt die verfligharen Anschliisse)
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Beschreibung der Anschliisse

5 Beschreibung der Anschliisse

Die nachfolgende Beschreibung aller Anschliisse beschrankt sich auf allgemeine Hinweise.

Bezeichnung

Beschreibung siehe Kapitel

X1 | RELAY OUT

5.10 Relais-Ausgang

X2 | CONTROL OUT

5.9 Control-Ausgénge

X3 | 24V IN

5.1 Spannungsversorgung

X4 | ANALOG OUT

5.8 Analog-Ausgang 4 bis 20 mA

X4 | RS 422 OUT

5.7 RS422-Splitter-Ausgang

X5 | SINCOS OUT

5.6 SinCos-Splitter-Ausgang

X6 | SINCOSIN 1

5.3 SinCos-Gebereingange

X7 | SINCOSIN 2

5.3 SinCos-Gebereingange

X8 | RS422IN 1

5.4 RS422-Gebereingdnge

X9 | RS422 IN 2

5.4 RS422-Gebereingange

X10 | CONTROL IN

5.5
HTL-Geber- und Steuereingange

X11 5.12 Schnittstelle fiir Anzeige- und Bediengerat
X12 5.13 USB-Schnittstelle fir Bedienersoftware OSxx
S1 5.11 DIL-Schalter

ERROR - ON 5.14 LEDs / Statusanzeige

Die Anbindung an die Ausgdnge ist nur sicher, wenn das Folgegerat den
Fehlerzustand des jeweiligen Ausgangs erkennt und wenn die Ausgidnge
entsprechend konfiguriert sind.

Die Leitungen der Sensoren bzw. Drehgeber sollten raumlich getrennt
verlegt werden, um eine gleichzeitige Beschadigung der Leitungen durch
auBere Einfliisse zu verhindern.
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Beschreibung der Anschliisse

5.1 Spannungsversorgung

Wird das Gerat an einem Gleichspannungsversorgungsnetz betrieben, an dem auch andere
Gerate oder Systeme angeschlossen werden kdnnen, so ist sicherzustellen, dass keine
Spannungen 2 60 V an den Klemmen [X3:1] und [X3:2] auftreten kénnen.

Sollte dies nicht sichergestellt sein, muss das Gerat durch ein separates Netzteil versorgt
werden, an dem auf der Sekundarseite aufler dem Sicherheitsgerat keine weiteren Gerate
angeschlossen sind.

Flr beide Versorgungsarten gilt:

e Nominaler Spannungsbereich von 18 ... 30 VDC
o Restwelligkeitvon<10% @ 24 V
e Externe Sicherung mit 2,5 A (mitteltrdge) erforderlich

Das Netzteil muss fir folgende Anforderungen geeignet sein:

e Der Einschaltstrom des Gerates liegt bei ca. 2,5 A
e Die Leistungsaufnahme des Gerates liegt bei zuldssiger Belastung bei ca. 23 W
(Kurzschliisse unberticksichtigt).

Das Gerat wird Uber die Schraubklemmleiste [X3] mit einer Spannung von 18 ... 30 VDC versorgt.
Der Versorgungseingang besitzt einen internen Verpolungsschutz.

GND
24V IN

—

1 2

i

2-polige Steckklemmleiste [X3]

e Die Spannungsversorgung muss mit einer externen Sicherung
abgesichert werden.
(Typ und Kennwerte siehe technische Daten).

o Das Safety-M compact Gerat besitzt keine Potentialtrennung, somit
sind alle GNDs miteinander verbunden. GND-Schleifen zum
Versorgungseingang [X3] sind zu vermeiden.

e Auch bei einer SIL3 zertifizierten Spannungsversorgung (UraiL < 60 V)
muss eine separate externe Sicherung vorhanden sein.
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Beschreibung der Anschliisse

5.2 Geberversorgung

Die Geberversorgung ist eine Hilfsspannung, mit der jeweils die verwendeten Drehgeber oder
Sensoren getrennt versorgt werden. Die Versorgung der Geber muss direkt vom
Sicherheitsgerat oder bei indirekter Versorgung Gber ein Relais erfolgen.

~o——— LNO A¥C

te——— QAN9D

A
e

(51 ]
~®

we
@@

L]

w

Geberversorgung: SinCos-Eingange [X6] [X7]

—— 0N
—— 1NO AVZ

1288 &5 BT

IEEEEE

Geberversorgung: RS422-Eingange [X8] [X9]

HTL-Geber miissen ebenfalls an die Geberversorgung der R$422-Eingédnge angeschlossen
werden

Die Geberversorgung darf pro Kanal (Sensor 1 und Sensor 2) mit max. 200 mA belastet werden.
Jedem Sensorkanal steht eine Geberversorgung zur Verfiigung (HTL-Geber werden Uber die
Geberversorgung der RS422-Eingdnge versorgt). Die Spannung der Geberversorgung liegt ca. 2
V unterhalb der an [X3] zugefiihrten Versorgungsspannung (18 ... 30 VDC) des Gerates.

Versorgung | SinCos-Eingdnge RS422-Eingadnge HTL-Eingdnge
Sensor 1 [X6:4] [X6:5] [X8:1] [X8:2] [X8:1] [X8:2]
Sensor 2 [X7:4] [X7:5] [X9:1] [X9:2] [X9:1] [X9:2]

Beim Hochlauf der Geberversorgung kann je nach verwendetem Geber, der maximal zuldssige
Eingangsstrom des Sicherheitsgerates iberschritten werden. In diesem Fall wird die
Geberversorgung nicht geschaltet und ein Fehler detektiert.

Falls derartige Probleme durch die Geberversorgung auftreten oder eine andere
Versorgungsspannung bendtigt wird, kann die Geberversorgung auch von einer externen
Spannungsquelle Gber ein Relais zugeschaltet werden. Die Ansteuerung des Relais muss jedoch
zwingend durch die Geberversorgung des Sicherheitsgerates erfolgen.

R60719.0001 — Index 7b DE-S.12



Beschreibung der Anschliisse

¢ Bei einer direkten Geberversorgung ist vorgeschrieben, die Sensoren
mit der Hilfsspannung des Safety-M compact Gerdtes zu betreiben.

¢ Eine indirekte Geberversorgung muss zwingend iiber ein Relais
erfolgen, welches von der Hilfsspannung des Safety-M compact
Gerates angesteuert wird.

5.2.1 Direkter Anschluss der Geberversorgung
Bei einem direkten Anschluss der Geberversorgung muss der Geber wie im nachfolgenden Bild

angeschlossen werden.

GND —

B —

B —

1A —

A —_—

24V OUT —

RS422
Encoder

RREREN 3

1234567]

GND —

Beispiel: Direkte Geberversorgung

5.2.2 Indirekter Anschluss der Geberversorgung

Eine indirekte Geberversorgung ist nur zuldssig, wenn diese Uber ein Relais geschaltet
wird. Das Relais muss von der Geberversorgung des Sicherheitsgerates angesteuert
werden. Hintergrund ist, dass die Gebersignale erst nach der Initialisierung und dem
Selbsttest des Sicherheitsgerates ausgegeben werden dirfen.

GND —

/B —

B —

1A —

A —_—

24V OUT —
GND —

1234567]
IEEEEE

=%

=

N
N

RS422
Encoder

Beispiel: Indirekte Geberversorgung (1 Geber iiber 1 Relais)
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GND —

B —

B —

A —

A —_—

24V OUT —

GND —

GND —

/B —

B —

IA —

A —

24V OUT —
GND —

[Ted4 5617

[1234567]

RS422 RS422
IN 2 Encoder 2
] |
(o]

(]
(]
(o]
(]
= L4
v v |

RS422 RS422
IN 1 Encoder 1
(]

(=]
(]
(o]
(=]
(]
= L&

Beispiel: Indirekte Geberversorgung (2 Geber iiber 2 Relais)

Eine indirekte Geberversorgung muss zwingend jeweils getrennt liber
ein Relais erfolgen, welches von der Hilfsspannung des
Sicherheitsgerates angesteuert wird.

Es miissen zwei unabhangige Spannungsversorgungen und Relais
verwendet werden, wenn beide Geber indirekt versorgt werden.

R60719.0001 — Index 7b DE-S. 14




Beschreibung der Anschliisse

5.3 SinCos-Gebereingange

Das Gerat eignet sich fiir den Anschluss von SinCos-Sensoren bzw. Drehgebern bei denen die
Ausgange als differentielle Sinus-Cosinus Signale mit 1 Vpp und einem DC-Offset von 2,5 Volt
ausgefihrt sein missen.

e SMC2.2: Der Parameter ,Operational Mode” muss auf 0, 1, 2 oder 6 eingestellt werden.
Der Anschluss der SinCos-Geber kann (iber einen der beiden oder (ber beide 9-poligen
SUB-D-Stecker [X6] und [X7] erfolgen.

e SMC1.1: Der Parameter ,Operational Mode” muss auf O eingestellt werden.
Der Anschluss erfolgt nur Gber [X6].

Es missen stets alle Signalspuren angeschlossen werden (also SIN+, SIN-, COS+ und COS-).

Die interne SinCos Gebersignal-Uberwachung priift den Offset-Bereich der Signale, sowie die
aus den Signalen resultierende Lissajous-Figur.

Eine Auswertemoglichkeit fir eventuell vorhandene Nullimpulse besteht nicht.
Die Eingange verfligen alle (iber einen internen Abschlusswiderstand von 120 Ohm.

Die Geberversorgung muss zwingend lber die Anschliisse 4 und 5 erfolgen.
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SUB-D-Stiftleisten [X6], [X7]

Es ist die Aktivierung des SIN/COS Fehlers der Deaktivierung vorzuziehen, um
mogliche Folgefehler zu vermeiden. Durch den Parameter SIN Err TimeX kann
der SIN/COS Fehler im 20ms Raster unterdriickt werden. Stérungen auf den
SinCos-Signalen kénnen SilN/COS Fehler und auch Frequenzfehler erzeugen.

Gilt nur fur SMC2.2:

In folgenden Fillen muss die SIN/COS Fehlererkennung ausgeschalten
werden, um permanente SIN/COS-Fehlermeldungen zu vermeiden:
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e bei Verwendung von SinCos Gebern mit anderem DC-Offset als
angegeben

e bei Verwendung von Gebern mit einem Sinusausgang und einem
Sinus-Referenzausgang anstelle von zwei sinusférmigen und zwei
cosinusformigen Signalen

In diesem Fall kann der Geber nur fiir die Frequenzauswertung, nicht aber
fiir die SinCos- Weiterleitung verwendet werden, d.h. der SinCos Ausgang
ist in dieser Formation nicht brauchbar.
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5.4 RS422-Gebereingange
(nur SMC2.2)

Wenn der Parameter , Operational Mode” auf 7, 8 oder 9 eingestellt wird, verarbeitet das Gerat
Signale von Inkrementalgebern mit komplementaren TTL- oder differentiellen RS422-Pegeln.
Der Anschluss der Inkrementalgeber erfolgt dann Gber einen oder beide 7-poligen, steckbaren
Schraubklemmleisten [X8] und [X9].

Die Spuren des RS422-Eingangs (A und /A bzw. B und /B) sind intern mit einem dynamischen
Abschluss (220 pF / 120 Ohm) beschalten.

Es mussen stets alle Signalspuren angeschlossen werden, also A, /A, B und /B.
Eine Auswerte-Moglichkeit fir eventuell vorhandene Nullimpulse (Z bzw. /Z) besteht nicht.

Die Geberversorgung muss zwingend Uber die Klemmen 1 und 2 erfolgen.
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7-polige Steckklemmleisten [X8], [X9]
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5.5 HTL-Geber- und Steuereingange

An der Schraubklemmleiste [X10 | CONTROL IN] stehen 2 bis 4 Eingange fir Signale mit HTL-
Pegel und PNP Schalt-Charakteristik zur Verfiigung.

Je nach Einstellung des Parameters ,,Operational Mode” konnen die Eingange [X10 | CONTROL
IN] als Frequenz- oder Steuereingange verwendet werden:

Frequenzeingange fiir HTL-Geber (A, B, 90°):

[X10 | HTL [X10:2] SpurA
Sensor 1

CONTROL IN] Inkrementalgeber [x10:3] Spur B

[X10 | HTL [X10:4] SpurA
Sensor 2

CONTROL IN] Inkrementalgeber [x10:5] SpurB

HTL-Geber missen Uber die Geberversorgung der RS422-Eingdnge versorgt werden. Es sind die
zulassigen Frequenzbereiche in den technischen Daten zu beachten.

Frequenzeingange fiir HTL-Geber (A) oder Naherungsschalter:

[X10:2] Spur A
Sensor 1 x10 | HTL
CONTROL IN] Inkrementalgeber [x10:3] Unbeschaltet /
Richtungsvorgabe
[X10:4] SpurA
Sensor 2 x10 | HTL
CONTROL IN] Inkrementalgeber [x10:5] Unbeschaltet /
Richtungsvorgabe

Die Eingange [X10:3] bzw. [X10:5] kénnen unbeschaltet bleiben (interner Pull-down) oder fiir
eine statische Vorgabe der Drehrichtung genutzt werden. HTL-Geber miissen Uiber die
Geberversorgung der RS422 Eingdnge versorgt werden. Es sind die zuldssigen Frequenzbereiche
in den technischen Daten zu beachten.

Zwei inverse Steuereingange fiir HTL-Steuersignale:

. [X10 | HTL/PNP [X10:2] Steuersignal 1
Signalpaar 1 .
CONTROL IN] Steuersignal [X10:3] Inverses Steuersignal 1
) [X10 | HTL/PNP [X10:4] Steuersignal 2
Signalpaar 2 .
CONTROL IN] Steuersignal [X10:5] Inverses Steuersignal 2

Grundsatzlich muss am invertierten Eingang immer das inverse Signal angelegt sein. Alle
homogenen Signalzustande sind illegal und werden vom Gerat als Fehler detektiert. Weitere
Informationen zu den Steuereingangen befinden sich in der Parameter-Beschreibung. Die
Konfiguration der Eingange hat Auswirkungen auf den Safety Integrity Level (SIL).
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Zwei homogene Steuereingange fiir HTL-Steuersignale:

[X10 | HTL/PNP [X10:2] Steuersignal 1
Signalpaar 1 .
CONTROL IN] Steuersignal [X10:3] Homogenes Steuersignal 1
[X10 | HTL/PNP [X10:4] Steuersignal 2
Signalpaar 2 .
CONTROL IN] Steuersignal [X10:5] Homogenes Steuersignal 2

Grundsatzlich muss am invertierten Eingang immer das homogene oder gleiche Signal angelegt
sein. Alle inversen Signalzustande sind illegal und werden vom Gerat als Fehler detektiert.
Weitere Informationen zu den Steuereingangen befinden sich in der Parameter-Beschreibung.
Die Konfiguration der Eingdange hat Auswirkungen auf den Safety Integrity Level (SIL).

Vier Einzel-Steuereingange fiir HTL-Steuersignale:

Signal 1 L)SS'IJROL IN] S'IELU/:rI\sl:gnal [X10:2] Steuersignal 1
Signal 2 [C)(C)1|81'|ROL IN] ?';LL{:rl\sliZnal [X10:3] Steuersignal 2
Signal 3 [CXOlI(\)ITlROLIN] S'LLL{:rNsinnal [X10:4] Steuersignal 3
Signal 4 [CXOlI(\)ITlROLIN] S'LLL{:rNsinnal [X10:5] Steuersignal 4

Weitere Informationen zu den Steuereingangen befinden sich in der Parameter-Beschreibung.
Die Konfiguration der Eingdnge hat Auswirkungen auf den Safety Integrity Level (SIL).

Ein homogen/inverser Steuereingang und zwei Einzel-Steuereingénge fiir HTL-Steuersignale:

[X10:2] Steuersignal 1
Sienalpaar 1 [X10 | HTL/PNP
L CONTROL IN] Steuersignal (X10:3] homogen/invers
' Steuersignal 1
. [X10 | HTL/PNP _ .
Signal 2 CONTROL IN] Steuersignal [X10:4] Steuersignal 2
. [X10 | HTL/PNP _ .
Signal 3 CONTROL IN] Steuersignal [X10:5] Steuersignal 3

Grundsatzlich muss am invertierten Eingang immer das homogene oder inverse Signal angelegt
sein. Alle verbleibenden Signalzustande sind illegal und werden vom Gerat als Fehler detektiert.
Weitere Informationen zu den Steuereingangen befinden sich in der Parameter-Beschreibung.
Die Konfiguration der Eingdange hat Auswirkungen auf den Safety Integrity Level (SIL).
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(v) L NI
(1a) L NI/
(zv) Z NI
(za) z NI/

aN o9

—
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F i
o

5-polige Steckklemmleiste [X10]

e Es ist nicht zweckmaRig, das Geréat fiir den gleichzeitigen Anschluss von
zwei HTL-Gebern zu konfigurieren, da dann kein Eingang mehr fiir
Steuersignale verfiigbar ist.

e Beiden Gerdaten SMC1.1 kénnen alle 4 Eingange fiir externe
Steuersignale verwendet werden.

e Beim Anschluss eines einspurigen Gebers ist der zugehdrige zweite
Eingang nicht verwendbar.

o Ubergangsweise ist auf manchen Gehiusedrucken die Bezeichnung IN1
bis IN4 fiir die Control IN Signale an X10 zu finden. Es existiert folgender
Zusammenhang IN1 = IN1, /IN1 = IN2, IN2 = IN3 und /IN2 = IN4.
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5.6 SinCos-Splitter-Ausgang

Das SMC2.2 bzw. das SMC1.1 verfiigt (optional) Gber einen sicherheitsgerichteten SinCos-
Splitter-Ausgang.

Je nach Geréateausfiihrung erméglicht bei Parametereinstellung ,Operational Mode“ =0,1, 2
oder 6 die integrierte Splitter-Funktion das an [X6 | SINCOS IN1] anliegende Signal an der [X5 |
SINCOS OUT] wieder auszugeben. Das Signal des an [X6 | SINCOS IN1] angeschlossenen Gebers
kann so von einem weiteren Zielgerat verwendet werden.

Die Signalverzégerung zwischen SinCos-Eingang und SinCos-Ausgang betragt ca. 200 ns.

Am Zielgerdt mussen die Spuren SIN+ und SIN- bzw. COS+ und COS- zwingend mit 120 Ohm
Widerstanden abgeschlossen werden

Im Fehlerfall wird der DC-Offset des SinCos-Ausgangs verschoben und damit dem Zielgerat ein
Fehler signalisiert.

Die Anbindung an den SinCos-Splitter-Ausgang ist nur sicher, wenn das nachfolgende Gerat eine
SinCos-Uberwachung beinhaltet und den Offset-Fehler erkennen kann.

*NIS
+S02

@
Z
+

SUB-D-Buchsenleiste [X5]

e Am Zielgerat miissen die Spuren SIN+ und SIN- bzw. COS+ und COS-
zwingend mit 120 Ohm Widerstdnden abgeschlossen werden.

e Die SinCos Eingangssignale miissen aus zwei sinusférmigen und zwei
cosinusférmigen Signalpaaren bestehen.

e Der DC-Offset am Ausgang betrdgt im Normalfall 2.5V und ist vom
Eingangsoffset unabhangig.

e Wenn SIN/COS Fehler am Eingang auftreten, kann auch der SinCos
Ausgang von diesen Fehlern mit betroffen sein.

R60719.0001 — Index 7b DE - S. 21



Beschreibung der Anschliisse

5.7 RS422-Splitter-Ausgang

Das SMC2.2 bzw. das SMC1.1 verfiigt (optional) tber einen sicherheitsgerichteten RS422-
Splitter-Ausgang.

Das Gerat wertet zwei Frequenz-Kanale fir Sensor 1 und Sensor 2 aus, die durch den Parameter
,Operational Mode“ festgelegt werden. Der Splitter-Ausgang ermoglicht es, die
Eingangsfrequenz von Sensor 1 oder Sensor 2 wieder auszugeben.

Unabhéangig vom Eingangssignal (SinCos bzw. HTL) werden an [X4 | RS422 OUT] immer
inkrementelle Rechteckimpulse im Format RS422 ausgegeben.

Die Signalverzogerung zwischen RS422-Eingang und RS422-Ausgang betragt ca. 600 ns.

Im Fehlerfall stehen am RS422-Ausgang keine Inkremental-Signale mehr zur Verfligung (Tri-
State, intern mit 1 kOhm Pull-Down Widersténden).

Die Anbindung an den RS422-Splitter-Ausgang ist nur sicher, wenn das nachfolgende Gerat den
Fehlerzustand des Sicherheitsgerates erkennen kann.

Der SinCos-Eingang wird als Rechtecksignal im Verhaltnis 1:1 ausgegeben.

Fmam
| | |
56 7

I
INEEEEE

7-polige Steckklemmleisten [X4]

Die Klemmleiste [X4] 7-polig ausgefiihrt:
[X4 | ANALOG OUT] Analogausgang [X4:1-3]
[X4 | RS422 OUT] RS422-Ausgang [X4:4-7]

e Wenn der gewandelte SinCos Eingang als R$422 Ausgang verwendet
wird, kann ein SIN/COS Fehler am Eingang auch einen Fehler am RS422
Ausgang ausldsen.
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5.8 Analog-Ausgang 4 bis 20 mA

An Klemme [X4] steht ein sicherheitsgerichteter Analogausgang zur Verfligung. Der
Stromausgang ist durch die Parameter ,,Analog Start” und ,, Analog End” frei skalierbar. Er liefert
ein Ausgangssignal proportional zu einer der beiden Eingangsfrequenzen.

Bei Nicht-Verwendung des Analogausgangs muss [X4:2] und [X4:3] gebriickt werden. Bei
offenem Analogausgang (z. B. Drahtbruch) wird ein Fehler detektiert.

Im Normalzustand bewegt sich das Ausgangssignal im Proportionalbereich zwischen 4 und
20 mA.

Im Fehlerfall wird der Analogausgang mit 0 mA ausgesteuert.

Die Anbindung an den Analog-Ausgang ist nur sicher, wenn das nachfolgende Gerat den
Fehlerzustand des Sicherheitsgerates erkennen kann.

Bei der Gerateausfiihrung SMC2.2 (8.SMC2.25A.241) bzw. SMC1.1 (8.SMC1.1SA.241) ist
Klemmleiste [X4] 7-polig ausgefiihrt:

[X4 | ANALOG OUT] Analogausgang [X4:2-3]
[X4 | RS422 OUT] RS422-Ausgang [X4:4-7]
£
< <
| |
2R3 A S h SR T

IEEEEE

7-polige Steckklemmleiste [X4] bei SMC2.2 (8.SMC2.2SA.241) bzw. SMC1.1
(8.SMC1.15A.241)

Bei der Geradteausfiihrung SMC2.2 (8.SMC2.20A.241) bzw. SMC1.1 (8.SMC1.10A.241) ist
Klemmleiste [X4] 3-polig ausgefiihrt:

[X4 | ANALOG OUT] Analogausgang [X4:2-3]
[X4 | RS422 OUT] nicht verfligbar

R60719.0001 — Index 7b DE-S. 23



Beschreibung der Anschliisse

— 4-20mA
— AGND

283

m

3-polige Steckklemmleiste [X4] bei SMC2.2 (8.SMC2.20A.241) bzw. SMC1.1
(8.SMC1.10A.241)

e Wenn der Analogausgang nicht verwendet wird, muss [X4:2] und [X4:3]
gebriickt werden.

¢ Bei offenem Analogausgang (z. B. Drahtbruch) wird ein Fehler detektiert.
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5.9 Control-Ausgange

An Klemmleiste [X2 | CONTROL OUT] stehen vier inverse/homogene Steuerausgange mit HTL
Pegel zur Verfligung. Die Schaltpunkte und Schaltbedingungen sind parametrierbar.

Der Pegel der Ausgange liegt im HIGH Zustand etwa 2 V unterhalb der an [X3 | 24V IN]
zugefiihrten Versorgungsspannung. Die Ausgange sind als kurzschlussfeste Gegentakt-
Endstufen (Push-Pull) ausgefiihrt. Zum Schalten induktiver Lasten werden externe
Dampfungsmalnahmen empfohlen.

Im Fehlerfall steuern alle Schaltausgange einen LOW-Pegel aus (keine Invertierung mehr).

Die Anbindung an die Control-Ausgange ist nur sicher, wenn das nachfolgende Gerat den
Fehlerzustand des Sicherheitsgerates erkennen kann.

Die Konfiguration der Ausgange beeinflusst den Safety Integrity Level (SIL).

|~ — ouT1
s —7ouT 1
| | — ouT2
| =~ —/0ouT2
| o — ouT3

B o —/0ouT3
|~ — ouTa
| o —/0uT4

8-polige Steckklemmleiste [X2]

Anschlussbeispiel:

D1 Z% k1i_—]

GND

ouUT4
ouT4

InEeeE

FTTTT

[X2 | CONTROL OUT]

/OUT4 — <o |(Im|

ouT4a —r~ |[]
— o ||| —

oUT3 —w [ I
—_—t | ] —

LN M 1213141516
—1 — : i

- 2 9220009
— .
— l:l —
— SPS/PLC

[X2 | CONTROL OUT]
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5.10 Relais-Ausgang

Der sicherheitsgerichtete Relaisausgang besteht aus zwei voneinander unabhangigen Relais mit
zwangsgefiihrten Kontakten. Die SchlieRer der beiden Relais (NO) sind intern in Reihe
geschaltet. Der Reihenkontakt steht an [X1 | RELAY OUT] zur Einbindung in einen
Sicherheitskreis zur Verfligung.

e Die Kontakte sind nur bei storungsfreiem Normalbetrieb geschlossen, und 6ffnen
sowohl im Fehlerfall als auch bei Eintreten der programmierten Schaltbedingung.

e Im stromlosen Zustand des Gerates sind die Kontakte ebenfalls offen.

e Die Schaltpunkte und Schaltbedingungen sind parametrierbar.

e Der interne zwangsgefiihrte Offner dient zur Uberwachung des Relais-Zustandes.

e |Im Fehlerfall geht der Kontakt in den offenen (sicheren) Zustand.

(11)

c
NO (12)

1.2

nm

2-polige Steckklemmleiste [X1]

Rel.1 Rel.2
i
12
i

Interne Beschaltung [X1]

e Der Anwender des Gerates ist dafiir verantwortlich, dass bei ged6ffnetem
Relaiskontakt samtliche relevanten Anlagenteile einen sicheren Zustand
annehmen.

e Das Zielgerdt muss in der Lage sein, Flanken zu detektieren, um auch
dynamische Zustiande des Relais-Ausgangs sicher zu erfassen.

e Aufgrund der Varianz der Frequenzmessung kann es bei Frequenzen
nahe dem Grenzwert zum Prellen des Relais kommen. Um das zu
verhindern, sollte eine Hysterese eingestellt werden.

e Sollen auch kurze Uberschreitungen detektiert werden, so muss der
Ausgang mit einer Selbsthalte-Funktion parametriert werden.
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5.11 DIL-Schalter

Auf der Frontseite befindet sich ein 3-poliger DIL-Schalter [S1] mit dem der Gerate-Status
eingestellt wird (nur zugédnglich, wenn kein Anzeige- und Bediengerat SMCB-Display aufgesteckt
ist).

I )\
N e
W i)

3-poliger DIL-Schalter [S1]

Uber den DIL-Schalter [S1] wird der Gerate-Status eingestellt:

DIL1 | DIL3 | Zustand LED

ON ON | Normal Operation | Aus (bei Fehler standig an)

Programming

ON OFF Mode / Test Mode

Blinkt langsam (bei Fehler standig an)

OFF | ON | FactorySettings | Bjinkt langsam (bei Fehler stindig an)

OFF OFF | Factory Settings Blinkt langsam (bei Fehler sténdig an)

DIL2 | Zustand Hochlaufzeit
ON | Normal Operation Nach Power-Up ist das Gerat nach ca. 2 s betriebsbereit
OFF | Self Test Message Nach Power-Up ist das Gerat nach ca. 8 s betriebsbereit

e Der Programming Mode (DIL-Schalter) dient nur zur Inbetriebnahme und
Test.

¢ Nach Inbetriebnahme und Test alle DIL-Schalter auf ON stellen.

e DIL-Schalter nach Inbetriebnahme vor Manipulation sichern (z. B.
Sicherheitsaufkleber).

e Normalbetrieb ist nur zuldssig, wenn die gelbe LED dauerhaft erloschen ist.

e Bis zum vollstindigen Abschluss der Inbetriebnahme kann die
Sicherheitsfunktion des Gerates nicht gewahrleistet werden.
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5.12 Schnittstelle fiir Anzeige- und Bediengerat SMCB.1-
Display

Zur Kommunikation mit dem Anzeige- und Bediengerdt SMCB.1-Display (optionales Zubehor)
steht an der Gerate Vorderseite eine serielle Schnittstelle zur Verfligung.

X1

8-polige Steckbuchse [X11]

Die Verbindung von Anzeige- und Bediengerat SMCB.1-Display und Sicherheitsgerate erfolgt
Uber die 8-polige Steckbuchse [X11] durch Aufstecken des Anzeige- und Bediengerates.

Diese Schnittstelle dient zur Anzeige der Gebersignale in Benutzereinheiten und zur visuellen
Uberwachung des Safety-M compact Gerétes.

Mithilfe des SMCB.1-Displays kdnnen auch Parameter verandert oder eingestellt werden. Fiir
die Inbetriebnahme wird jedoch die Bedieneroberflaiche OSxx empfohlen.

Die Steckbuchse [X11] darf nur im Zusammenhang mit dem SMCB.1-
Display verwendet werden.
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5.13 USB-Schnittstelle fiir Bedienersoftware OSxx

Zur Kommunikation des Gerates mit einem PC oder einer libergeordneten Steuerung steht am
USB-Anschluss [USB] ein virtueller COM-Port zur Verfligung. Der Anschluss erfolgt tGber ein
handelslibliches USB-Kabel mit einem Stecker Typ B. Das USB-Kabel ist als separates Zubehor
erhaltlich. Diese Schnittstelle dient zur Parametrierung der Safety-M compact Gerate.

usSB

USB - Typ B

Die Beschreibung fiir die Installation der USB-Treiberdatei befindet sich einem separaten
Handbuch.
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5.14 LEDs / Statusanzeige

Auf der Frontseite des Gerates befinden sich zwei Status-LEDs, eine griine (bezeichnet mit [ON])
und eine gelbe (bezeichnet mit [ERROR]).

eErRROR @@ ON

Status LEDs

Die grine Status-LED benutzt die folgenden Zustande:

Griine LED Zustand

OFF Gerat ist ausgeschaltet, es liegt keine Versorgungsspannung an

ON Gerat ist eingeschaltet, es liegt eine Versorgungspannung an

Die gelbe Status-LED benutzt die folgenden Zustdnde:

Gelbe LED Zustand

Normalbetrieb, Selbsttest erfolgreich abgeschlossen, keine

OFF Fehlermeldungen

ON Wahrend des Selbsttests oder bei Fehlerauslosung

Blinkt langsam | “Factory Settings” oder “Programming Mode / Test Mode”
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6 Betriebsarten

6.1 Verwendung: 2 SinCos-Geber

Gerat

SMC2.2

Operational Mode | 0

Sensor 1

[X6 | SINCOS IN 1] SinCos Geber

SIN+, SIN-, COS+, COS-

Sensor 2

[X7 | SINCOS IN 2] SinCos Geber

SIN+, SIN-, COS+, COS-

Steuereingange

[X10 | CONTROLIN] HTL/PNP Steuersignal 2 - 4 verfiigbar

Sicherheitslevel

Drehzahl - SIL3 / PLe erreichbar (siehe unten)
Drehrichtung - SIL3 / PLe erreichbar (siehe unten)

Stillstand - SIL3 / PLe erreichbar (siehe unten)
Sensor1 Sensor2
SinCos SinCos
Encoder Encoder
- =
+ 8 i + 8
W 2 * Y= w o * no = R
0 2 Z2 30= 0 Z Z2 20= Z
O nw w 3 (SR} O w w 3 (SR L] wz g = E
L 1 111 | I O I AN
3348 (343D [easeses| [sasssee] [3LLLD
| I B [ B I 1234567 1234567 12345
6 7 8 9 6 7 8 9
SINCOS SINCOS RS422 RS422 CONTROL
IN1 IN 2 IN1 IN 2 IN
X6 X7 X8 X9 X10

Diese Betriebsart ist geeignet zur Abbildung eines 2-kanaligen Systems durch zwei SinCos-
Sensoren bzw. Drehgeber.

e Bei einem SMC2.2 kann in dieser Betriebsart die Eingangsfrequenz von

[X6 | SINCOS IN1] am Splitter-Ausgang [X5 | SINCOS OUT] abgegriffen
werden.

e An[X10 | CONTROL IN] stehen 2 - 4 Eingange fiir Steuersignale zur
Verfiigung.

e Der endgiiltige Safety Integrity Level (SIL) hangt von der Konfiguration und
den verwendeten externen Komponenten ab.
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6.2 Verwendung: 1 SIL3 SinCos-Geber

Gerat SMC1.1

Operational Mode | 0

Sensor 1 [X6 | SINCOS IN 1] SIL3 SinCos Geber SIN+, SIN-, COS+, COS-

Sensor 2 Sensor 1 und Sensor 2 sind intern gebriickt

Steuereingdnge [X10 | CONTROLIN] HTL/PNP Steuersignal 2 - 4 verfugbar
Drehzahl - SIL3 / PLe erreichbar (siehe unten)

Sicherheitslevel Drehrichtung - SIL3 / PLe erreichbar (siehe unten)
Stillstand - SIL3 / PLe erreichbar (siehe unten)

Sensori

SinCos Encoder

'_
- |
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w L] s >Wﬂ Do
g2 % 382 gzee
- i
102030415 12345
6 7 8 9
SINCOS CONTROL
IN 1 IN
X6 X10

Diese Betriebsart ist ausschlieRlich zum Anschluss eines SIL3 bzw. PLe zertifizierten Sensors
oder Drehgebers vorgesehen.

¢ Bei einem SMC1.1 kann in dieser Betriebsart die Eingangsfrequenz von
[X6 | SINCOS IN1] am Splitter-Ausgang [X5 | SINCOS OUT] abgegriffen
werden.

e An[X10 | CONTROL IN] stehen 2 - 4 Eingdnge fiir Steuersignale zur
Verfiigung.

o Der endgiiltige Safety Integrity Level (SIL) hdngt von der Konfiguration
und den verwendeten externen Komponenten ab.
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6.3 Verwendung: 1 SinCos- und 1 A/B 90° HTL-Geber

Gerat

SMC2.2

Operational Mode

1

Sensor 1

[X6 | SINCOS IN 1] SinCos Geber SIN+, SIN-, COS+, COS-

Sensor 2

[X10 | CONTROLIN] HTL Inkrementalgeber A, B, 90°

Steuereingange

[X10 | CONTROLIN] HTL/PNP Steuersignal 1 - 2 verfligbar

Sicherheitslevel

Drehzahl - SIL3 / PLe erreichbar (siehe unten)
Drehrichtung > SIL3 / PLe erreichbar (siehe unten)
Stillstand - SIL3 / PLe erreichbar (siehe unten)

Sensor1 Sensor2
SinCos HTL
Encoder Encoder
|_
3
[=] O
= =z K
53 52E38
| -1
® & o009 0O l * l L X
1234567 12345
RS422 CONTROL
IN 2 IN
X9 X10

Diese Betriebsart ist geeignet zur Abbildung eines 2-kanaligen Systems durch einen SinCos- und
einen zweispurigen HTL-Sensor bzw. Drehgeber.

e Bei einem SMC2.2 kann in dieser Betriebsart die Eingangsfrequenz von
[X6 | SINCOS IN1] am Splitter-Ausgang [X5 | SINCOS OUT] abgegriffen
werden.

e An[X10 | CONTROL IN] stehen 1 - 2 Eingédnge flir Steuersignale zur
Verfiigung.

o Der endgiiltige Safety Integrity Level (SIL) hdngt von der Konfiguration
und den verwendeten externen Komponenten ab.
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6.4 Verwendung: 1 SinCos- und 1 einspuriger HTL-Geber

Gerat SMC2.2

Operational Mode | 2

Sensor 1 [X6 | SINCOS IN 1] SinCos Geber SIN+, SIN-, COS+, COS-
Sensor 2 [X10 | CONTROLIN] HTL Inkrementalgeber A, einspurig
Steuereingdnge [X10 | CONTROLIN] HTL/PNP Steuersignal 1 - 2 verflgbar
Drehzahl - SIL3 / PLe erreichbar (siehe unten)
Drehrichtung - SIL3 / PLe* erreichbar (siehe unten)

Sicherheitslevel
Stillstand - SIL3 / PLe* erreichbar (siehe unten). Beim einspurigen

Geber kann ein Flackern um die Flanke als Frequenz fehlinterpretiert werden.

Sensor Sensor2

SinCos HTL

Encoder Encoder

5 5 5

» 2o + 4o a2 a =
0O Z Z 30z zZ2 2SS N0
O m» ®» QOO Oc gE§<z
[ I Ll
XRXIL: [leesss| [t0bs
[ Bl T 1234567 12345
6 7 8 9

SINCOS RS422 CONTROL

IN 1 IN 2 IN

X6 X9 X10

Diese Betriebsart ist geeignet zur Abbildung eines 2-kanaligen Systems durch einen SinCos- und
einen einspurigen HTL-Sensor bzw. Drehgeber.

¢ Bei einem SMC2.2 kann in dieser Betriebsart die Eingangsfrequenz von [X6
| SINCOS IN1] am Splitter-Ausgang
[X5 | SINCOS OUT] abgegriffen werden.

e An [X10 | CONTROL IN] stehen 1 - 2 Eingédnge fiir Steuersignale zur
Verfligung.

o Der endgiiltige Safety Integrity Level (SIL) hdngt von der Konfiguration und
den verwendeten externen Komponenten ab.

« Bei einspurig unsymmetrischen Signalen muss der Parameter A-Edge 2/1
auf 1 gesetzt werden, damit eine stabile Frequenz erkannt werden kann.
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*) Ein Sicherheitslevel lasst sich in diesen Féllen nur dann erreichen, wenn
physikalisch sichergestellt ist, dass es nur eine Richtung der rotativen bzw.
linearen Bewegungsabldufe geben kann, z. B. durch den Einsatz eines
selbsthemmenden Getriebes.
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6.5 Verwendung: 2 A/B 90° HTL-Geber

Gerat

SMC2.2

Operational Mode | 3

Sensor 1

[X10 | CONTROL IN]

HTL Inkrementalgeber

A, B, 90°

Sensor 2

[X10 | CONTROL IN]

HTL Inkrementalgeber

A, B, 90°

Steuereingange

[X10 | CONTROL IN]

HTL/PNP Steuersignal

Keine verfiigbar

Sicherheitslevel

Drehzahl

Stillstand

- SIL3 / PLe erreichbar (siehe unten)
Drehrichtung > SIL3 / PLe erreichbar (siehe unten)
- SIL3 / PLe erreichbar (siehe unten)

 SEE—
Sensor1 Sensor2
HTL HTL
Encoder Encoder
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SINCOS SINCOS RS422 RS422 CONTROL
IN 1 IN 2 IN 1 IN 2 IN
X6 X7 X8 X9 X10

Diese Betriebsart ist geeignet zur Abbildung eines 2-kanaligen Systems durch zwei zweispurige
HTL-Sensoren bzw. Drehgeber.

An [X10 | CONTROL IN] stehen keine Eingange fiir Steuersignale zur
Verfiigung.

Der endgiiltige Safety Integrity Level (SIL) hangt von der Konfiguration

und den verwendeten externen Komponenten ab.
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6.6 Verwendung: 1 A/B 90° und ein einspuriger HTL-Geber

Gerdt SMC2.2

Operational Mode | 4

Sensor 1 [X10 | CONTROLIN] HTL Inkrementalgeber A, B, 90°

Sensor 2 [X10 | CONTROLIN] HTL Inkrementalgeber A, einspurig

Steuereingdnge [X10 | CONTROLIN] HTL/PNP Steuersignal Keine verfligbar
Drehzahl - SIL3 / PLe erreichbar (siehe unten)
Drehrichtung - SIL3 / PLe* erreichbar (siehe unten)

Sicherheitslevel
Stillstand - SIL3 / PLe* erreichbar (siehe unten). Beim einspurigen

Geber kann ein Flackern um die Flanke als Frequenz fehlinterpretiert werden.

Sensor1 Sensor2
HTL HTL
Encoder Encoder
= = x
= s =
o 9 (=] b [a) E
== z=>
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| | | |
.l..... .L..... l...*
1234567 1234567 12345
RS422 RS422 CONTROL
IN 1 IN 2 IN
X8 X9 X10

Diese Betriebsart ist geeignet zur Abbildung eines 2-kanaligen Systems durch einen
zweispurigen und einen einspurigen HTL-Sensor bzw. Drehgeber.

e An[X10 | CONTROL IN] stehen keine Eingédnge fiir Steuersignale zur
Verfiigung.

o Der endgiiltige Safety Integrity Level (SIL) hdangt von der Konfiguration
und den verwendeten externen Komponenten ab.

e Bei einspurig unsymmetrischen Signalen muss der Parameter A-Edge 2/1
auf 1 gesetzt werden, damit eine stabile Frequenz erkannt werden kann.
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*) Ein Sicherheitslevel lasst sich in diesen Féllen nur dann erreichen, wenn
physikalisch sichergestellt ist, dass es nur eine Richtung der rotativen bzw.
linearen Bewegungsabldufe geben kann, z. B. durch den Einsatz eines
selbsthemmenden Getriebes.

R60719.0001 — Index 7b DE - S. 38



Betriebsarten

6.7 Verwendung: 2 einspurige HTL-Geber

Gerat SMC2.2

Operational Mode | 5

Sensor 1 [X10 | CONTROLIN] HTL Inkrementalgeber A, einspurig

Sensor 2 [X10 | CONTROLIN] HTL Inkrementalgeber A, einspurig

Steuereingdnge [X10 | CONTROLIN] HTL/PNP Steuersignal Keine verflgbar
Drehzahl - SIL3 / PLe erreichbar (siehe unten)
Drehrichtung - SIL3 / PLe* erreichbar (siehe unten)

Sicherheitslevel
Stillstand - SIL3 / PLe* erreichbar (siehe unten). Beim einspurigen

Geber kann ein Flackern um die Flanke als Frequenz fehlinterpretiert werden.

Sensor1 Sensor2
HTL HTL
Encoder Encoder
[
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1234567 1234567 12345
SINCOS SINCOS RS422 RS422 CONTROL
IN 1 IN 2 IN 1 IN 2 IN
X6 X7 X8 X9 X10

Diese Betriebsart ist geeignet zur Abbildung eines 2-kanaligen Systems durch zwei einspurige
HTL-Sensoren bzw. Drehgeber.

e An[X10 | CONTROL IN] stehen keine Eingédnge fiir Steuersignale zur
Verfiigung.

o Der endgiiltige Safety Integrity Level (SIL) hdangt von der Konfiguration
und den verwendeten externen Komponenten ab.

e Bei einspurig unsymmetrischen Signalen muss der Parameter A-Edge 2/1
auf 1 gesetzt werden, damit eine stabile Frequenz erkannt werden kann.
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*) Ein Sicherheitslevel lasst sich in diesen Féllen nur dann erreichen, wenn
physikalisch sichergestellt ist, dass es nur eine Richtung der rotativen bzw.
linearen Bewegungsabldufe geben kann, z. B. durch den Einsatz eines
selbsthemmenden Getriebes.
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6.8 Verwendung: 1 SinCos- und 1 RS422-Geber

Gerdt SMC2.2

Operational Mode | 6

Sensor 1 [X6 | SINCOS IN 1] SinCos Geber SIN+, SIN-, COS+, COS-

Sensor 2 [X9 | RS422 IN 2] ﬁ\slj" iiw/eH:Igeber A /A, B, /B

Steuereingdnge [X10 | CONTROLIN] HTL/PNP Steuersignal 2 - 4 verfuigbar
Drehzahl - SIL3 / PLe erreichbar (siehe unten)

Sicherheitslevel Drehrichtung - SIL3 / PLe erreichbar (siehe unten)

Stillstand - SIL3 / PLe erreichbar (siehe unten)

Sensori Sensor2
SinCos RS422
Encoder Encoder
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SINCOS SINCOS RS422 RS422 CONTROL
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X6 X7 X8 X9 X10

Diese Betriebsart ist geeignet zur Abbildung eines 2-kanaligen Systems durch einen SinCos- und
einen RS422 / TTL-Sensor bzw. Drehgeber.

¢ Bei einem SMC2.2 kann in dieser Betriebsart die Eingangsfrequenz von

[X6 | SINCOS IN1] am Splitter-Ausgang [X5 | SINCOS OUT] abgegriffen
werden.

e An[X10 | CONTROL IN] stehen 2 - 4 Eingdnge fiir Steuersignale zur
Verfiigung.

o Der endgiiltige Safety Integrity Level (SIL) hdngt von der Konfiguration
und den verwendeten externen Komponenten ab.
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6.9 Verwendung: 2 RS422-Geber

Gerat SMC2.2
Operational Mode | 7
Sensor 1 [X8 | RS422 IN 1] RS422 /TTL A, /A B, /B
Inkrementalgeber
Sensor 2 [X9 | RS422 IN 2] RS422 /TTL A, /A B, /B
Inkrementalgeber
Steuereingdnge [X10 | CONTROLIN] HTL/PNP Steuersignal 2 - 4 verfiigbar
Drehzahl - SIL3 / PLe erreichbar (siehe unten)
Sicherheitslevel Drehrichtung - SIL3 / PLe erreichbar (siehe unten)
Stillstand - SIL3 / PLe erreichbar (siehe unten)
Sensori i Sensor2
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Diese Betriebsart ist geeignet zur Abbildung eines 2-kanaligen Systems durch zwei
RS422 / TTL-Sensoren bzw. Drehgeber.

e An[X10 | CONTROL IN] stehen 2 - 4 Eingdnge fiir Steuersignale zur
Verfiigung.

o Der endgiiltige Safety Integrity Level (SIL) hdngt von der Konfiguration
und den verwendeten externen Komponenten ab.
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6.10 Verwendung: 1 RS422-Geber und 1 A/B 90° HTL-
Geber

Gerat SMC2.2
Operational Mode | 8
RS422 / TTL
Sensor 1 [X8 | RS422 IN 1] Inkrementalgeber A, /A B, /B
Sensor 2 [X10 | CONTROL IN] HTL Inkrementalgeber A, B, 90°
Steuereingdnge [X10 | CONTROLIN] HTL/PNP Steuersignal 1 - 2 verfligbar
Drehzahl - SIL3 / PLe erreichbar (siehe unten)
Sicherheitslevel Drehrichtung - SIL3 / PLe erreichbar (siehe unten)
Stillstand - SIL3 / PLe erreichbar (siehe unten)
Sensor1 Sensor21
JUL 'L
Jun |
RS422 HTL
Encoder Encoder
= -
3 3
oS a oS O
68<<a®3 & 3Zzdd
| | | | | 1]
*i‘.... ‘*..... **¢.Q
1234567 1234567 12345
RS422 RS422 CONTROL
IN 1 IN 2 IN
X8 X9 X10

Diese Betriebsart ist geeignet zur Abbildung eines 2-kanaligen Systems durch einen
zweispurigen HTL- und einen RS422 / TTL-Sensor bzw. Drehgeber.

e An[X10 | CONTROL IN] stehen 1 - 2 Eingédnge flir Steuersignale zur
Verfiigung.

o Der endgiiltige Safety Integrity Level (SIL) hdangt von der Konfiguration
und den verwendeten externen Komponenten ab.
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6.11 Verwendung: 1 RS422-Geber und 1 einspuriger HTL-

Geber
Gerat SMC2.2
Operational Mode | 9
RS422 / TTL
Sensor 1 [X8 | RS422 IN 1] Inkrementalgeber A, /A B, /B
Sensor 2 [X10 | CONTROLIN] HTL Inkrementalgeber A, einspurig

Steuereingange

[X10 | CONTROLIN] HTL/PNP Steuersignal

1 - 2 verfligbar

Sicherheitslevel

Drehzahl - SIL3 / PLe erreichbar (siehe unten)
Drehrichtung - SIL3 / PLe* erreichbar (siehe unten)

Stillstand - SIL3 / PLe* erreichbar (siehe unten). Beim einspurigen
Geber kann ein Flackern um die Flanke als Frequenz fehlinterpretiert werden.

Sensorl Sensor2
RS422 HTL
Encoder Encoder
: 5 5
o o [m] o -
> = -
=z 4 Z =z
0d<<n®o o8 02248
| | L]
.*.O... O*..... l*l.*
1234567 1234567 12345
RS422 RS422 CONTROL
IN 1 IN 2 IN
X3 X9 X10

Diese Betriebsart ist geeignet zur Abbildung eines 2-kanaligen Systems durch einen einspurigen
HTL- und einen RS422 / TTL-Sensor bzw. Drehgeber.

e An[X10 | CONTROL IN] stehen 1 - 2 Eingdnge fiir Steuersignale zur
Verfiigung.
o Der endgiiltige Safety Integrity Level (SIL) hdngt von der Konfiguration
und den verwendeten externen Komponenten ab.

e Bei einspurig unsymmetrischen Signalen muss der Parameter A-Edge 2/1
auf 1 gesetzt werden, damit eine stabile Frequenz erkannt werden kann.
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*) Ein Sicherheitslevel lasst sich in diesen Féllen nur dann erreichen, wenn
physikalisch sichergestellt ist, dass es nur eine Richtung der rotativen bzw.
linearen Bewegungsabldufe geben kann, z. B. durch den Einsatz eines
selbsthemmenden Getriebes.
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7 Inbetriebnahme

7.1 Installation im Schaltschrank

1.

Das Gerat muss sich in einem mechanisch und technisch einwandfreien Zustand
befinden.

Das Sicherheitsgerat wird mittels der auf der Riickseite befindlicher Hutschienenklammer
auf eine 35 mm Hutschiene (nach EN 60715) aufgeschnappt.

Es muss sichergestellt sein, dass die zuldssigen Umweltbedingungen entsprechend der
Spezifikation eingehalten werden.

Die Verdrahtung muss nach den allgemeinen Vorschriften fiir Verkabelung (siehe
www.kuebler.com/emv) ausgefiihrt werden.

Bitte beachten Sie das Kapitel Spannungsversorgung bei der Auswahl und beim
Anschluss des Netzteils.

Bitte beachten Sie die Kapitel Geberversorgung, SinCos-Gebereingidnge, RS422-
Gebereingdange und HTL-Gebereingadnge bei der Auswahl und beim Anschluss des Gebers.
Falls Steuereingdnge, digitale Ausgange oder externe Relais verwendet werden, ist
darauf zu achten, dass die Konfiguration den endgiiltigen Safety Integrity Level (SIL)
mitbeeinflusst.

Der Analogausgang, die digitalen Ausgange sowie die Splitter-Ausgange sind nur dann
sicher, wenn die nachfolgende Auswerteeinheit den Fehlerzustand erkennen und
auswerten kann.

Die Relais-Kontakte an [X1] missen in den Sicherheitskreis eingebunden werden.

e Die Leitungen der Sensoren bzw. Drehgeber sollten raumlich getrennt
verlegt werden,
um eine gleichzeitige Beschadigung der Leitungen durch duBere Einfliisse
zu verhindern.

e Die Installation, Inbetriebnahme und Wartung diirfen nur durch
qualifiziertes Personal erfolgen.

e Die Maschine oder Anlage muss vor unbefugtem Personeneingriff
geschiitzt werden, um Manipulationen auszuschlie8en.

¢ Die Maschine muss sicher montiert und betriebsbereit sein.

¢ Bis zum vollstiandigen Abschluss der Inbetriebnahme bzw. Parametrierung
kann die Sicherheitsfunktion des Gerates nicht gewahrleistet werden.

e Vor der Inbetriebnahme und Parametrierung ist die Gefahrdungssituation
der Anlage zu analysieren und Vorkehrungen zum Schutz von Personen und
Anlagenteilen zu treffen.
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7.2 Vorbereitung zur Parametrierung und Test

Um das Safety-M compact Gerat in Betrieb zu nehmen oder Einstellungen / Parameter zu

andern, muss wie folgt vorgegangen werden:

e Gerat an eine Spannungsversorgung anschlieBen

e  Am DIL-Schalter die Schieber 1, 2 auf ON und 3 auf OFF stellen (Programming Mode / Test
Mode)

e Bedienersoftware OSxx ordnungsgemalR auf einem PC installieren und starten

e  Gerat Uber den USB-Anschluss mit einem PC (bzw. optional mit einem Anzeige- und
Bediengerat SMCB-Display) verbinden.

Die Parametrierung und die Tests konnen mit Hilfe der OSxx durchgefiihrt werden. Hierzu

kénnen die Parameter on-the-fly gedndert und deren Verhalten sofort nach Anderung

verifiziert werden. Der Programming Mode und der Test Mode umfasst die komplette

Funktionalitdt des Normal oder Safety Betriebs, so dass auch alle Tests im Programming und

Test Mode Giltigkeit im Safety Mode besitzen.

Die Ausnahme besteht in den nur fiir den Testbetrieb vorgesehenen Parameter Set Frequency

X, Action Output, Action Polarity und den damit verbundenen Befehle Set Frequency und

Freeze Frequency.

Wahrend der Tests ist somit keine DIL-Schalter Umstellung notwendig um die Parameter

wirksam werden zu lassen.

Fir eine effiziente und schnelle Parametrierung ist die Verwendung der Software OSxx dem

Anzeige- und Bediengerat SMCB-Display vorzuziehen.
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7.3 Parametrierung mit PC

Die Parametrierung des Sicherheitsgerates kann (iber die Bedienersoftware OSxx erfolgen.
Diese wird auf USB-Stick mitgeliefert und kann auch kostenlos von unserer Homepage
www.kuebler.com/software heruntergeladen werden. Nach erfolgreicher Installation der
Bedienersoftware und USB-Treiberstinstallation kann der PC Gber ein USB-Kabel mit dem Gerat
verbunden werden. Beim Start der OSxx-Bedienersoftware erscheint folgender Bildschirm:

Parametrierung mit PC

Die Funktionen der Bedieneroberfliche OSxx sind in einem separaten Manual (Doc Nr. R60721)
beschrieben.
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7.4 Visualisierung mit SMCB.1-Display

Die Visualisierung und Parametrierung des Sicherheitsgerates kann auch Gber das Anzeige- und
Bediengerat SMCB.1-Display erfolgen. Das SMCB.1-Display dient in erster Linie zur
Visualisierung und Diagnose ohne PC. Das SMCB.1-Display kann auch zur Parametrierung
eingesetzt werden. Es ist optional erhaltlich und wird einfach auf die Front des Safety-M
compact Sicherheitsgerates gesteckt.

Die empfohlene Inbetriebnahme und Parametrierung sollte Gber die Bedienersoftware OSxx
erfolgen.

(Kiibler

FREQUENCY 1[Hz]:
+1223.8
FREQUENCY 2[Hz):

+289189.2

Visualisierung mit SMCB.1-Display

Die Funktionen des Bedien- und Anzeigegerates SMCB.1-Display sind in einem separaten
Manual beschrieben.
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8 Parametrierung

Damit das Gerat ordnungsgemal und entsprechend der gewlinschten Funktionalitat arbeitet,
mussen die Parameter auf sinnvolle und geeignete Werte eingestellt werden. Dieses Kapitel
beinhaltet wichtige Parameter, die in jedem Fall eingestellt bzw. Gberpriift werden missen.

8.1 Operational Mode einstellen

Der Parameter ,Operational Mode” wird durch die verwendeten Geber und Anschliisse
festgelegt. Der Geberanschluss und der daraus resultierende ,,Operational Mode” kann im
Kapitel Betriebsarten nachgelesen werden.

Nr. Parameter Bemerkung
000 | Operational SMC1.1 =0, SMC2.2 siehe Kapitel Betriebsarten
Mode

Beim Gerat SMC1.1 ist der Parameter auf dem Default-Wert = 0 zu belassen.

8.2 Drehrichtung einstellen

Zur Definition der Drehrichtungen muss sich die Maschine in Arbeitsrichtung bewegen oder
drehen.

Zuerst muss in der Button-Leiste ¥ SMC2:Frequency angewahlt werden.

Im Monitor-Feld der Bedieneroberflache kann die entsprechende Frequenz von Sensor 1und
Sensor 2 abgelesen werden. Sollte die Frequenz einen negativen Wert aufweisen, muss der
zugehorige Parameter “Direction” im Parameterfeld des entsprechenden Sensormenis
geandert werden.

Nr. Parameter Bemerkung
017 Directionl SMC1.1 =0/1, SMC2.2 = X, positive Frequenz
024 Direction2 SMC1.1 =0/1, SMC2.2 = X, positive Frequenz

Beim Gerdt SMC1.1 sind beide Parameter gleich einzustellen (Direction1 = Direction2).

Parameters Inputs 18 States
Name Value | [Name Serial | Exdern | Bus Name
& Main Meou HTL28 In
1M L2
- o B
0 e
000
1
H Monitor: SMC2 Frequency
Name 11 [Ha] mi | Dwisord | Resuts 1
Measuremont
Sesor! 1212611 1 1 121261
Sensor2 605815 1 1 605815
1| Resmr
Sy Ratio [%] 100,00
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8.3 Frequenzverhaltnis einstellen

Werden zwei Sensoren mit unterschiedlicher Impulszahl verwendet oder liegt zwischen den
beiden Gebern eine mechanische Uber- oder Untersetzung vor, dann muss mit Hilfe der
Skalierungsfaktoren die jeweils hohere Frequenz auf die niedrigere Frequenz umgerechnet

werden.

Rechnerische Ergebnisse sind zu bevorzugen.

Nr. Parameter

Bemerkung

018 | Multiplierl

SMC1.1 =1, SMC2.2 Ratio =0

019 | Divisorl SMC1.1 =1, SMC2.2 Ratio =0
025 | Multiplier2 SMC1.1 =1, SMC2.2 Ratio =0
026 | Divisor2 SMC1.1 =1, SMC2.2 Ratio =0

Beim Gerat SMC1.1 sind beide Parameter auf dem Default-Wert = 1 zu belassen.

ivisor2

Position Drift2 0
Phase Err Count2 10
Set Frequency2 00
Reserved 1000

B Preselect Menu
[~ Switching Menu
& Control Menu
Bl Serial Menu
- Splitter Menu

Monitor: SMC2 Frequency

Parameters Inputs | states
Name Value I ~| [Name Serial |Extern |Bus | Name State
- Main Menu HTL28 — Initialization Test |
- Sensor 1 Menu HTL2A - Runtime Test B
Direction1 (1] HTL1B M| i~ Overtemperature Test | |
Mulfiplier1 1 HTL 1A O i Short Circuit Test
Divisor 1 i External Watchdog
Position Drift1 0 +S1.1 | ]
Phase Err Count! 10 512
Set Frequency1 0.0 L.513 H
Reserved 1000
El- Sensor 2 Menu
Direction2 0
Multiplier2 1
2 1

Name | Frequencyf i [Hz) [ Muipierm | | Divisord i [ Resutts i I
Measurement
Sensor 1 12126.11 1 1
Sensor 2 6058.15 1 1
1| Resuit
|Ratio %] 100.00 |

=

Im obigen Beispiel ist die Frequenz 2 um den Faktor 0,0994 kleiner als die Frequenz 1.
Zur Anpassung kann Parameter “Multiplierl” auf 994 und “Divisor1” auf 10.000 eingestellt

werden.

Parameters Inputs States

Name Value [ | [Name Serial |Extern |Bus | Name State

B Main Menu HTL2B O ¢ Initialization Test O

B Sensor 1 Menu HTL2A | +- Runtime Test ]
Direction? 0 HTL 1B O b Overtemperature Test [l
|'J.|n;-he.* 1 HTL 1A O +-- Short Circuit Test ]
Divisor] 2 External Watchdog ||
Position Drift] [ 511 ]
Phase Err Count! 10 [-s12 O
Set Frequency 0.0 Los13 O
Reserved 1000

B Sensor 2 Menu
Direction2 0
I_‘:":‘:‘:"f" = Monitor: SMC2 Frequency
Position Drif2 0 Name | Frequency f_i [Ha] [Mtiplerm | [ Divisord i | Resutsrci [
Phase Err Count2 10 Measurement
:zl;:gem 2 1&3 Sensor 1 1213351 1 2

B Preselect Menu Sensor 2 6058.15 1 1

B Switching Menu

(- Control Menu —I| Resut

B Serial Menu -

- Splitter Menu 5l ||“3"° 1 0.14 |

Durch die Skalierung der Frequenz 1 sind beide intern berechneten Frequenzen annahernd
gleich und das berechnete Verhaltnis ist nahe 0.
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8.4 Fehler l06schen

Nach dem korrekten Setzen des Parameters ,,Operational Mode” |duft die Maschine nun in
Arbeitsrichtung mit positiver Frequenz der Sensorenl und 2. Das Frequenzverhaltnis wurde so
eingestellt, dass beide Frequenzen auf den niedrigen Frequenzwert angepasst wurden und
gleich sind.

Nun kann mit Hilfe des Parameters ,,Error Stimulation” der Runtime Test und Initialization Test
im Feld State auf griin gesetzt werden (griin = kein Fehler, rot = Fehler). Dazu muss folgende
Sequenz eingehalten werden.

e Parameter ,Error Stimulation” auf 2 setzen und &) Transmitchange ~ betatigen
e Parameter ,Error Stimulation” auf 1 zuriicksetzen und £22) Transmit Change betdtigen

Nun sollten alle State Felder bis auf die DIL Switch States (S1x) griin sein.

Falls erneut ein Runtime Fehler ausgeldst wurde, kann der Fehler durch Betatigen von
in de F swczemer iste ndher bestimmt werden.

Weitere Fehlerinformationen siehe Kapitel Runtime Test und Initialization Test.

Fehler Bemerkung

GPI Error Wenn ein GPI Error nach dem Loschen gleich wieder ausgeldst wird, ohne dass ein
Signalwechsel am Eingang erfolgt ist, muss die Einstellung des Parameters ,Input Mode”
und der Signalstatus (High/Low) am Eingang Uberprift werden.

Wird ein GPI Fehler beim Signalwechsel ausgeldst, muss man die Einstellung des
Parameters ,,GPI Err Time” liberprifen.

SIN/COS Wenn im Stillstand ein SIN/COS Fehler nach dem Léschen gleich wieder ausgeldst wird,
Channel X muss die Verdrahtung Gberprift werden. Wird der SIN/COS Error sporadisch im
Normalbetrieb ausgel6st, sollte zuerst die Stérungsquelle beseitigt werden. Mit Hilfe des
Error Parameters ,,SIN Error”“ und ,,SIN Err Time X“ kann ein SIN/COS Fehler eine bestimmte Zeit
lang toleriert werden.

Frequency Wenn bei normaler Drehzahl ein Frequency Error ausgeldst wird, sind die Drehrichtungen
und die Ubersetzungsverhéltnisse der beiden Geber zu tiberpriifen (siehe Kapitel
Drehrichtung einstellen und Frequenzverhaltnisse einstellen). Tritt weiterhin ein Fehler
auf, sind die Drehzahlen kurzzeitig oder Uber einen langeren Zeitraum zu unterschiedlich.
Bei kurzzeitigen Abweichungen kann man die Frequenzen mit der Anderung der
Parameter ,Sampling Time“ und ,Filter” glatten, oder man setzt den Parameter ,,Div.
Filter” auf einen héheren Wert. Bei zeitlich langer anhaltenden Abweichungen kann man
die zuldssige Abweichung durch den Parameter ,,Div %-Value” erhéhen. Treten
Abweichungen im unteren Frequenzbereich auf, kann die Anpassung liber die Parameter
,Div. f-Value” und ,,Div. Switch“%-f“ erfolgen.

Error

Position Wenn bei normaler Drehzahl ein Position Error ausgeldst wird, sind die Drehrichtungen
und die Ubersetzungsverhiltnisse der beiden Geber zu tiberpriifen. (siehe Kapitel
Drehrichtung und Frequenzverhaltnisse einstellen).

Error

Tritt weiterhin ein Fehler auf, laufen die Geberpositionen auseinander. Hier ist zu priifen,
wie weit die Geberpositionen bei der Anlage auseinanderlaufen kénnen und
gegebenenfalls der Parameter ,Div. Inc-Value” zu korrigieren. Wenn die Geber schlupfen
oder kein genauer Abgleich moglich ist, darf der Positionsvergleich nicht verwendet
werden.
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8.5

Sampling Time und Filter einstellen

Alle State Felder bis auf die DIL Switch States (S1.X) sind griin. In der Buttonleiste muss
zundchst m smcz Frequency  etdtigt werden. Nun wird der Arbeitsbereich festgelegt, welcher den
Frequenzbereich vom hdchsten zum niedrigsten Schaltpunkt umfasst:

1. Diejenige Sensor-Frequenz aussuchen, die am unruhigsten ist.

2. Den Frequenzbereich durchfahren und den unruhigsten Punkt suchen. Im Normalfall ist
das der Punkt um den untersten Schaltpunkt (Unterdrehzahl oder Frequenzband) herum.

3. Mit Hilfe des Parameters ,,.Sampling Time” und mit dem Parameter ,Filter” kann die
Frequenz nun geglattet werden. Hohere Werte flihren zu einem ruhigeren Lauf, erhéhen
aber die Reaktions- und Fehlerzeit.

4. Eine Kombination aus Sampling Time und Filter ist am wirksamsten fir eine Glattung im
gesamten Frequenzbereich. Frequenzen aulRerhalb des Sampling Time, das betrifft den
niedrigeren Frequenzbereich, kdnnen nur noch durch den Filter geglattet werden.

5. Nur bei besonderen Applikationen sollte man die Sampling Time dazu verwenden, die
Frequenz unterhalb des untersten Schaltpunkt (Unterdrehzahl oder Frequenzband) zu
glatten.

6. Die Sampling Time und Filter Einstellungen kénnen Einstellung kann Auswirkungen auf die
Schwankungen am analogen Ausgang haben.

7. Die Einstellungen kénnen sofort im Monitor Safety-M compact Frequency tberprift
werden

Nr. Parameter Bemerkung

001 | Sampling Time Frequenzschwankungen kontrollieren

014 | Filter Frequenzschwankungen kontrollieren
8.6 Wait Time einstellen

Die Wait Time bestimmt die Frequenz bei der Null erkannt wird. Bei der Einstellung von 1.0
Sekunde, werden alle Frequenzen unterhalb 1 Hz zu Null gesetzt. In diesem Zusammenhang ist
zu klaren, ob die Applikation eine Stillstands- Drift- oder Rechts-Linkslaufliberwachung bendtigt.

1. Wenn keine Stillstands- Drift- oder Rechts-Linkslaufliberwachung benotigt wird, kann
die Wait Time so eingestellt werden, dass nur die Reaktionszeit beachtet wird.
2. Bei der Stillstandsiberwachung ist der Jitter der Lageregelung zu betrachten und die
Wait Time entsprechend anzupassen.
3. Bei der Rechts- Linkslaufliberwachung ist der Jitter der Lageregelung im Stillstand je
nach Applikation ebenfalls zu beachten.
Nr. Parameter Bemerkung
002 | WaitTime Nullpunktfenster einstellen
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8.7 F1-F2 Selection einstellen

Wenn der originale Frequenzwert von Sensor 1 grof3er ist als der originale Frequenzwert von
Sensor 2, wird der Parameter F1-F2 Selection auf 0 gesetzt, sonst auf 1. Die groRere Frequenz
wird fir die Setzungen der Auslésepunkte verwendet, da diese im Normalfall stabiler ist.

Nr. | Parameter Bemerkung

003 | F1-F2 Selection | Wenn F1 > F2 dann F1-F2 Selection = 0 (F1 gewahlt), sonst F1-F2
Selection =1

8.8 Divergence Parameter einstellen

Mit dem Parameter ,,Div. Mode” wird zwischen Frequenzvergleich und/oder Positionsvergleich
unterschieden. Die Einstellung dieses Parameters hat nur Auswirkungen auf die Art der
Fehlererfassung. Die Positionsiiberwachung bietet sich bei der SMC1.1 Serie an, da hier nur ein
Geber verwendet wird.

Falls das Verhaltnis nicht akkurat eingestellt werden kann, darf der Positionsvergleich aufgrund
kumulierender Positionsinkremente nicht verwendet werden. Bei schlupfenden Anwendungen
ist der Frequenzvergleich zu bevorzugen.

Frequenzvergleich:

Mit diesen Parametern wird die zuldssige Frequenzabweichung zwischen Sensor 1 und Sensor 2
festgelegt. Dabei wird die prozentuale Berechnungsart mit Div. Calculation bestimmt.

Der Parameter Div. Switch %-f definiert die Frequenzschwelle, unterhalb dieser die Abweichung
absolut erfasst wird und oberhalb dieser die Abweichung prozentual erfasst wird. Uberschreitet
die Frequenzdifferenz unterhalb von Div. Switch %-f den Wert von Div. f-Value dann wird ein
Frequenzfehler ausgeldst. Uberscheitet die prozentuale Frequenzabweichung den Wert von
Div. %-Value oberhalb von Div. Switch %-f, dann wird ebenfalls ein Frequenzfehler ausgelost.
Mit Hilfe des Div. Filter kbnnen kurzzeitige Abweichungen ausgefiltert werden.

1. Die Einrichtung der Frequenzschwelle dient zur Unterdriickung einer Fehlerauslésung
bei ruckeIndem Anlauf.

2. Die Frequenzschwelle muss unterhalb des untersten Schaltpunktes (Unterdrehzahl oder
Frequenzband) liegen

3. Esist applikationsspezifisch zu klaren, bei welcher Frequenz und Abweichung im
Arbeitsbereich und im Anlaufbereich ein Fehler ausgelost werden muss

4. Wenn keine Stillstands- Drift- oder Rechts-Linkslaufiiberwachung benétigt wird, kann
man die Frequenzschwelle auch als Fehleraktivierungsschwelle verwenden, indem man
den Div. f-Value hochsetzt. (Beachte Punkt 3)

5. Bei der Stillstandsiberwachung ist der Jitter der Lageregelung zu betrachten und der
Div. f-Value entsprechend anzupassen

6. Bei der Rechts- Linkslaufliberwachung ist der Jitter der Lageregelung im Stillstand je
nach Applikation ebenfalls zu beachten
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Positionsvergleich:

Mit diesem Parameter wird die zuldssige Positionsabweichung zwischen Sensor 1 und Sensor 2
festgelegt. Der Parameter Div. Inc Value definiert die Positionsschwelle, ab der ein
Positionsfehler ausgeldst wird. Die Positionsschwelle ist richtungsunabhangig implementiert.
Wenn der Parameter Div. Inc Value auf Null gesetzt ist, wird kein Fehler ausgegeben

Nr. | Parameter Bemerkung

004 | Div. Switch %-f | Frequenzschwelle

005 | Div. %-Value Prozentuale Abweichung der Frequenz oberhalb von Div.Switch %-f

006 | Div. f-Value Absolute Abweichung der Frequenz in Hz unterhalb von Div. Switch %-f

007 | Div. Calculation | 0

008 | Div. Filter Filter (aus = 0, mittel =5, hoch = 10)

012 | Div. Mode Art des Vergleichs zwischen den Gebereingangen

013 | Div. Inc-Value Max. Inkrementelle Abweichung

Die Divergence Parameter sind fiir die SMC1.1x Gerate ebenfalls zu
beriicksichtigen, da selbst bei einem SIL3 Geber die Frequenz oder Position
unabhangig auf zwei Kandle aufgeteilt wird. Bei Frequenzinderungen
konnen hier aufgrund der Asynchronitidt Abweichungen zwischen den
Kandlen entstehen. Bei SMC1.1 ist die Positionsabweichung zu bevorzugen.

8.9 Power-up Delay einstellen

Nach der Initialisierung kann mit Hilfe von Power-up Delay eine definiert werden, bis das Gerat
in den Normalbetrieb geht.

1. Innerhalb der Verzogerungszeit werden keine Fehler ausgewertet

2. Die Verzogerungszeit dient zur Stabilisierung der Geber nach der Zuschaltung der
Versorgungsspannung.

3. Falls ein indirekter Geberanschluss erfolgt, muss bei der Verzogerungszeit die
Relaisschaltzeit mitbericksichtigt werden.

4. Falls Anlagenteile unterschiedliche Power-up Zeiten haben, kann man diese Uber die
Verzégerungszeiten an das Safety-M compact anpassen.

Nr. | Parameter Bemerkung
010 | Power-up Verzogerungszeit
Delay

8.10 SinCos-Ausgang einstellen

Der SinCos-Ausgang ist nicht parametrierbar. Es werden immer die Signale des SinCos Eingangs
1 [X6] an den Ausgang weitergeleitet.

Bei SMC1.1 (8.SMC1.10A.241) und SMC2.2 (8.SMC2.20A.241) ist der SinCos-Ausgang nicht
vorhanden.
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8.11 RS422-Ausgang einstellen

Es werden die Signale von Sensor 1 oder Sensor 2, unabhangig von deren Eingangskonfiguration
ausgegeben. Je nach Parameter ,,Operational Mode“ kénnen die konvertierten Signale des
SinCos- oder des HTL-Gebers ausgegeben werden.

Nr. Parameter Bemerkung
107 | RS Selector Sensor 1 wird ausgegeben = 0, Sensor 2 wird ausgegeben =1

Bei SMC1.1 (8.SMC1.10A.241) und SMC2.2 (8.SMC2.20A.241) ist der RS422-Ausgang nicht
vorhanden.

8.12 Analog-Ausgang einstellen

Wenn der analoge Ausgang nicht verwendet wird, miissen die Ausgangsklemmen gebrickt

werden. Die Parameter ,, Analog Start” und ,Analog End“ beziehen sich auf die durch Parameter

»,F1-F2 Selection” gewahlte Frequenz. Der Parameter ,Analog Gain“ sollte nur in

Ausnahmefallen (zur Limitierung des oberen Stromwertes) verwendet werden. Der Parameter

»Analog Offset” dient zur Feinanpassung.

1. Schwankung am analogen Ausgang kdonnen durch Einstellung der Sampling Time und
des Filters verringert werden.

2. Bei der Wahl eines kleinen Frequenzbereichs (Analog Start zu Analog End) kann es
aufgrund der Frequenzausldsung zu Stufenbildung im analogen Signal kommen.

3. Analog Start und Analog End werden durch F1-F2 Selection beeinflusst

Nr. Parameter Bemerkung

108 Analog Start Frequenz bei 4 mA

109 Analog End Frequenz bei 20 mA

110 Analog Gain 100 : nur in Ausnahmefallen andern

111 Analog Offset 0 : Feinanpassung

8.13 Digitale Ausgange einstellen

Die Konfiguration der Ausgidnge beeinflusst den Safety Integrity Level (SIL).
1. Die Auslosepunkte werden durch F1-F2 Selection beeinflusst
2. Eine mehrfache Auslésung durch unruhige Frequenzen ist durch Setzen der Hysterese zu

unterbinden.
3. Beider Verwendung der Selbsthaltung kann auf die Hysterese verzichtet werden.

Nr. Parameter Bemerkung
031-046 Preselect Menu | Ausldsepunkte definieren

047 - 084 Switching Menu | Ausgdnge konfigurieren
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8.14 Relais-Ausgang einstellen

Die Relaiskontakte miissen in den Sicherheitskreis mit eingebunden werden.

1. Die Auslosepunkte werden durch F1-F2 Selection beeinflusst

2. Eine mehrfache Ausldsung durch unruhige Frequenzen ist durch Setzen der Hysterese zu
unterbinden.

3. Bei der Verwendung der Selbsthaltung kann auf die Hysterese verzichtet werden.

4. Die entscheidende und wichtigste Sicherheitsfunktion muss dem Relaisausgang
zugewiesen werden

Nr. Parameter Notiz

031-046 Preselect Menu | Ausldsepunkte definieren

047 - 084 Switching Menu | Ausgdnge konfigurieren

8.15 Digitale Eingdnge einstellen

Die Konfiguration der Eingdange beeinflusst den Safety Integrity Level (SIL).

1. Bei 2-poligen Eingingen sind die méglichen unterschiedlichen Ubergangszeiten zu
beachten.

Die tolerierbare Fehlerzeit durch einen illegalen Zustand kann durch den Parameter ,,GPI
Err Time“ beeinflusst werden.

2. Bei 1-poligen getakteten Eingdngen ist die statische Auslosung (low/high) aufgrund der
Sicherheit an den Befehl anzupassen.

Nr. Parameter Notiz

090 - 100 Control Menu Eingdnge konfigurieren

8.16 Fehler auslosen

Nach dem Setzen aller relevanten Parameter kann zum Test ein Fehler ausgel6st werden, um
die Safety-M compact Ausgdnge in den Fehlerzustand zu setzen und damit die Folgegerate und
deren Verhalten zu Uberprifen.

e Parameter ,Error Stimulation” auf O setzen und ez Transmit Change betatigen

e Fehlerzustand gesetzt

e Parameter ,Error Stimulation” auf 2 setzen und &2 Transnitchange ~ betatigen

e Parameter ,Error Stimulation” auf 1 zuriicksetzen und #22 Transnit Change €N
e Fehlerzustand wieder aufgelost

Im Fehlerzustand zeigt das Safety-M compact folgende Ausgangszustande an:
e der analoge Ausgang wird mit 0 mA ausgesteuert
e das Relais wird geoffnet
e die digitalen Ausgange werden auf LOW gesetzt
e der SinCos Ausgangsoffset wird verschobenen
e die Spuren des RS422-Ausgangs werden auf LOW ausgesteuert

Nun muss fiir jeden Ausgang gepruft werden, ob der Fehlerzustand erkannt wird.
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9 Abschluss der Inbetriebnahme

AbschlieBend sollten alle applikationsabhangigen Parameter nochmals auf Plausibilitat
Uberprift werden. Der sicherheitsgerichtete Relaisausgang 6ffnet sowohl im Fehlerfall als auch
bei Eintreten der programmierten Schaltbedingung. Im stromlosen Zustand des Gerates ist der
Kontakt ebenfalls offen. Die Sicherheitsfunktion und die Auswertung im Zielgerat miissen
zwingend zum Abschluss geprift werden.

Durch die Inbetriebnahme miissen:

e die Geberfrequenzen auf Plausibilitat gepriift werden

e die Drehrichtungen und Skalierungen der Frequenzen angepasst
werden

e die Frequenzen auf Plausibilitat geprift werden

¢ alle notwendigen Parameter eingestellt werden

e die Parameter auf Plausibilitdt geprift werden
e der SinCos Ausgang in Bezug auf Frequenz und Fehlerfall gepriift
werden
e der RS422 Ausgang in Bezug auf Frequenz und Fehlerfall gepriift
werden
e der analoge Ausgang im Fehlerfall gepriift werden
e der analoge Ausgang in Bezug auf den Frequenzbereich geprift
werden
o die digitalen Ausgdnge und der Relaisausgang im Fehlerfall gepriift
werden
e die Schaltpunkte in Bezug auf ihr korrektes Verhalten gepriift
werden
e die Reaktionszeiten in Bezug auf die Parametereinstellungen gepriift
werden
e die Eingange in Bezug auf ihr korrektes Verhalten gepriift werden
Der Anwender des Gerates ist dafiir verantwortlich, dass bei ged6ffnetem
Relaiskontakt samtliche relevanten Anlagenteile einen sicheren Zustand
annehmen.

Nach Beendigung der Inbetriebnahme (Parametrierung und Test) muss der Schieber 3 des DIL-
Schalters wieder in die Stellung ON gebracht werden, damit der Gerate-Status Programming
Mode verlassen wird. Fir den normalen Betriebszustand des Gerates missen also stets alle 3
Schieber eingeschaltet sein.

e Programming Mode (DIL-Schalter) nur zur Inbetriebnahme
(Parametrierung und Test).

¢ Nach Inbetriebnahme alle DIL-Schalter auf ON stellen.

e DIL-Schalter nach Inbetriebnahme gegen Manipulation sichern
(z. B. mit einem Sicherheits-Aufkleber).

e Normalbetrieb nur zuldssig, wenn die gelbe LED dauerhaft aus ist.
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10 Fehlererkennung

Das Sicherheitsgerit ist mit umfangreichen und tiefgreifenden Uberwachungs-Funktionen
ausgeriistet, um jederzeit ein Maximum an Funktionssicherheit und hochstmogliche
Zuverlassigkeit der Maschineniiberwachung zu gewéhrleisten. Diese Uberwachung dient zur
sofortigen Erkennung und Meldung maoglicher Funktionsfehler.

Im Fehlerfall:

e geht der Kontakt des Relais in den offenen (sicheren) Zustand
(Unterbrechung des Sicherheitskreises)

e wird der Analogausgang mit 0 mA ausgesteuert
(Strom ist nicht mehr im Bereich 4 ... 20 mA)

e steuern alle Schaltausgange ein LOW-Pegel aus.
Es besteht keine Invertierung mehr zwischen OUTx und /OUTx
(Achtung bei homogener Konfiguration!)

e stehen am RS422-Ausgang keine Inkrementalsignale mehr zur
Verfiigung (Tri-State mit Pull-Down Abschluss)

o wird der DC-Offset des SinCos-Ausgangs verschoben
(Fehlersignalisierung an das Zielgerat)

Es wird zwischen den beiden folgenden Arten der Fehlererkennung unterschieden:

e Initialization Test Error
e Runtime Test Error

Beide Varianten werden auf den nachfolgenden Seiten im Detail beschrieben.

10.1 Fehlerdarstellung

Fehlerdarstellung Bemerkung
Frontseitige LEDs Gelbe LED ist stdndig an
Anzeige- und Bediengerat Die unterste Zeile zeigt den Fehler an, wenn
SMCB-Display das SMCB-Display nicht im Programmier-Mode ist
] Initialization Test = rot (State-Feld)
Bedienersoftware OSxx ]
Runtime Test = rot (State-Feld)

R60719.0001 — Index 7b DE - S.59



Fehlererkennung

10.2 Initialization Test

Diese Uberwachungen / Tests laufen automatisch ab, wenn das Gerét eingeschaltet wird.

Fehlercode Fehler Bedienersoftware Hinweis
SMCB-Display OSxx
H‘ 0000 0001 ADC Error Interner Fehler
H‘ 0000 0002 12C Error Interner Fehler
H’ 0000 0004 OTH Error ?I\/ICB—I?lspIay - o<.:ler Geberversorgung
Uberprifen oder interner Fehler
H‘ 0000 0008 SCI Error Interner Fehler
Digitale Ausgange auf Kurzschluss oder
H‘ 0000 0010 DIO Error Fehlerschluss tberpriifen oder interner
Fehler
Anschluss der digitalen Eingdange und
H‘ 0000 0020 GPI Error Konfiguration Gberpriifen oder
interner Fehler
H‘ 0000 0040 CAP Error Interner Fehler
H’ 0000 0080 SPI Error 6nSCh|L.J'SS des anélogen Ausgangs
Uberprifen oder interner Fehler
Trennung bzw. Abschaltung der
H‘ 0000 0100 QEP Error Geberversorgung bei Self Test
Uberprifen oder interner Fehler
H’ 0000 0200 SCO Error fmschILjss des SmFos—Ausgangs
Uberprifen oder interner Fehler
H‘ 0000 0400 CPU Error Interner Fehler
H‘ 0000 0800 RAM Error Interner Fehler
H‘ 0000 1000 WDO Error Interner Fehler
H’ 0000 2000 EDM Error Fehler bei EDM Test, externes Relais
prifen
H‘ 0000 4000 FLA Error Interner Fehler
Fir alle Fehlermeldungen gilt:
Gerdt aus- und wieder einschalten. Bei wiederholter Fehlermeldung
Hersteller kontaktieren.
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10.3 Runtime Test

Diese Uberwachungen / Tests laufen automatisch und permanent im Hintergrund:

Fehlercode . .
SMCB-Display Fehler Software OSxx Hinweis
. SinCos-Geber 1 Signale an [X6] fehlerhaft
H‘ 0000 0001 | SIN/COS Channel 1 Error (Offset/Phase)
. SinCos-Geber 2 Signale an [X7]
H‘ 0000 0002 | SIN/COS Channel 2 Error fehlerhaft (Offset/Phase)
. Kurzschluss oder Fehlerschluss bei
H‘ 0000 0004 | Encoder Supply Error Geberversorgung 1/2 an [X6-X9, X11]
, . Positionsfehler detektiert
H‘ 0000 0008 | Position Error Parameter Div. Mode = 1, 2
H‘0000 0010 | - -
H‘ 0000 0020 | - -
H‘ 0000 0040 | - -
H‘ 0000 0080 | Overlap Error Fehlerhafte Sensoriiberlappung
H‘ 0000 0100 | Temperature Error Unzuldssig hohe Temperatur
H‘ 00000200 | Readback Digital Output Error | \urZzschiuss / Fehlerschluss an den
Digitalausgangen [X2]
H 0000 0400 | Analog Error Offener analoger Stromausgang
H‘ 0000 0800 | Readback Relay Output Error Fehler belfjer Relais-Aussteuerung,
Kontakt-Rlicklesung
H‘ 0000 1000 | - -
H’ 0000 2000 | GPI Error Il!egziler Ubergangszustand an den
Eingangen
H‘ 0000 4000 | - -
H 0000 8000 | - -
H 0001 0000 | Phase Channel 1 Error lllegale Signalwechsel an Geber 1
H 0002 0000 | Phase Channel 2 Error lllegale Signalwechsel an Geber 2
Frequenzfehler detektiert F1 # F2
H‘ 0004 0000 | Frequency Error )
Parameter Div. Mode =0, 2
H‘ 0008 0000 | Drift Error 1 Driftfehler an Geber 1 detektiert
H‘0010 0000 | Drift Error 2 Driftfehler an Geber 2 detektiert
H‘ 0020 0000 | ESM Error Interner Fehler
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Fehlercode

SMCB-Display Fehler Software OSxx Hinweis
H’ 0040 0000 | External RB Error Setzgn oder Riicksetzen des externen
Relais fehlerhaft
Wrong Parameter Error Parameter ,Error Simulation” # 1 bei
H‘ 0080 0000 . . DIL-Schalter Einstellung ,,Normal
Simulation .
Operation
H‘0100 0000 | Register Error
H‘ 0200 0000 | RTI/QEP Cycle Error Interner Fehler
H‘ 0400 0000 | External Clock Error
Frequenz zu hoch fiir Parameter-
H‘ 0800 0000 | Wrong Parameter Setting Einstellung ,Sampling Time*
(Overflow)
H‘ 1000 0000 | ADC Error Interner Fehler
H‘ 2000 0000 | I2C Error
Ein Initialisierung-Testfehler wurde
H‘4000 0000 | Initialization Test Error detektiert (siehe Kapitel Initialization

Test)

Fiir alle Fehlermeldungen gilt:

Gerat aus- und wieder einschalten. Bei wiederholter Fehlermeldung

Hersteller kontaktieren.

Generell kénnen die Fehler auch durch interne Gerdtefehler ausgel6st

werden.

Bis Softwareversion 4 gelten folgende Fehlercodes:

Fehlercode
SMCB-Display

Fehler Software OSxx

Hinweis

H‘ 0000 0001

SIN/COS Channel 1 Error

SinCos-Geber 1 Signale an [X6] fehlerhaft
(Offset/Phase) oder interner Fehler

H‘ 0000 0002

SIN/COS Channel 2 Error

SinCos-Geber 2 Signale an [X7]
fehlerhaft (Offset/Phase) oder interner
Fehler

H‘ 0000 0004

External Supply Channel 1 Error

Kurzschluss oder Fehlerschluss bei
Geberversorgung 1 an [X6] oder [X8]
oder interner Fehler

H‘ 0000 0008

External Supply Channel 2 Error

Kurzschluss oder Fehlerschluss bei
Geberversorgung 2 an [X7] oder [X9]
oder interner Fehler

H‘ 0000 0010

External Supply BG Error

Kurzschluss oder Fehlerschluss bei der
SMCB Versorgung an [X11] oder
interner Fehler

H‘ 0000 0020

External Supply BG Status Error

Kurzschluss oder Fehlerschluss bei der
SMCB Versorgung an [X11] oder
interner Fehler
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Kurzschluss oder Fehlerschluss bei

H‘ 0000 0040 External Supply GV Status Error Geberversorgung oder interner Fehler
H’ 0000 0080 External Supply Short Circuit Kurzschluss oder Fehler.schluss bei
Error Geberversorgung oder interner Fehler
H‘ 0000 0100 | Temperature Error Unzulassig hohe Temperatur
oder interner Fehler
Kurzschluss / Fehlerschluss an den
H‘ 0000 0200 Readback Digital Output Error Digitalausgangen [X2] oder interner
Fehler
H‘ 0000 0400 Sequence Analog Output Error Offen.er analoger Stromausgang
oder interner Fehler
Fehler bei der Relais-Aussteuerung,
H‘ 0000 0800 Readback Relay Output Error Kontakt-Riicklesung oder interner
Fehler
. Offener analoger Stromausgang,
H‘ 0000 1000 Readback Analog Output Error . . .
Uberhitzung oder interner Fehler
H’ 0000 2000 GPI Error Il!eg'ﬁler Ubergangszustand an den
Eingangen
H‘ 00004000 | Sequence DAC Output Error Offener analoger Stromausgang,
Uberhitzung oder interner Fehler
. Offener analoger Stromausgang,
H' 0000 8000 DAC Output Error Uberhitzung oder interner Fehler
H‘ 0001 0000 Phase Channel 1 Error Illegale Signalwechsel an Geber 1
H‘ 0002 0000 Phase Channel 2 Error Illegale Signalwechsel an Geber 2
H‘ 0004 0000 Frequency Error Frequenzfehler detektiert F1 # F2
H‘ 0008 0000 Drift Error 1 Driftfehler an Geber 1 detektiert
H‘ 0010 0000 Drift Error 2 Driftfehler an Geber 2 detektiert
H‘ 0020 0000 ESM Error Interner Fehler
. Setzen oder Riicksetzen des externen
H’ 0040 0000 External RB Error Relais fehlerhaft oder interner Fehler
Wrong Parameter Error Parameter ,,Er.ror Simulation” # 1 bei
H‘ 0080 0000 . . DIL-Schalter Einstellung ,,Normal
Simulation .
Operation
H‘ 0100 0000 Register Error
H‘ 0200 0000 RTI/QEP Cycle Error Interner Fehler
H‘ 0400 0000 External Clock Error
Frequenz zu hoch fiir Parameter-
H‘ 0800 0000 Wrong Parameter Setting Einstellung ,Sampling Time*
(Overflow)
H‘ 1000 0000 ADC Error Interner Fehler
H‘ 2000 0000 12C Error
Ein Initialisierung-Testfehler wurde
H‘ 4000 0000 Initialization Test Error detektiert (siehe Kapitel Initialization

Test)
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Fir alle Fehlermeldungen gilt:

Gerat aus- und wieder einschalten. Bei wiederholter Fehlermeldung
Hersteller kontaktieren.

10.4 Fehler zuriicksetzen

Das Zuricksetzen von Fehlerzustdnden erfolgt (nach Behebung der Fehlerursache)
grundsatzlich durch Aus- und wieder Einschalten des Gerates. Wahrend der Inbetriebnahme
kann auch wie im Kapitel Parametrierung / Fehler 16schen beschrieben vorgegangen werden.

10.5 Fehlererkennungszeit

Grundsatzlich kann keine genaue Fehlererkennungszeit angegeben werden, da die
Fehlererkennung von vielen Faktoren und Ursachen abhédngt. So ist die Zeitdauer, bis ein SinCos
Fehler erkannt wird eine andere wie z.B. bei einem analogen Fehler. Zur Vereinfachung kann
man davon ausgehen, dass die Fehler nach 85 ms zuzliglich der Ausldsezeit erkannt sind. Eine
Ausnahme ist der Frequenzfehler, bei dem auch grofRere Zeiten auftreten kénnen. Diese Zeiten
sind abhangig von der EingangsgrolRe Frequenz, sowie von anderen Parametersetzungen.

Die Reaktionszeiten fiir die unterschiedlichen Ausgéange sowie fir den Frequenzfehler finden
sich im Kapitel Reaktionszeiten.

Reaktionszeit

Ausldsung Fehler- Fehler-
sines ¥ erkennungs- ¥ ausldse-
Fehlers zeit zeit

Die Fehlererkennungszeit wird u. a. von folgenden Punkten beeinflusst:

e Artdes Fehlers

e Abhangigkeit des Fehlers von Parametersetzung

e Abhangigkeit des Fehlers von externen Ereignissen
e Abhéngigkeit des Fehlers von internen Ereignissen
e Reaktionszeit des Ausgangs
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11 Uberwachungsfunktionen

Mit den Uberwachungsfunktionen werden die digitalen Ausginge oder der Relaisausgang gesetzt.

11.1 Uberdrehzahl (Switch Mode = 0)

Wenn der Parameter ,,Switch Mode“ = 0 gesetzt ist, wird die Frequenz auf Uberdrehzahl
Uberwacht. Die Funktion ist immer aktiv und richtungsunabhangig. Der Schaltpunkt fiir die
Uberdrehzahl befindet sich immer bei Frequenz = Preselect (mit oder ohne Hysterese).

Relevante Bemerkung
Parameter

Switch Mode XXXX | =0

Pulse Time XXXX Statisch = 0 oder Wischimpuls in x Sekunden

Hysteresis XXXX Hysterese
Lock Output Selbsthaltung
Output Mode Homogene / Inverse Ausgangskonfiguration (beeinflusst den Safety

Integrity Level)

Delay XXXX Ausloseverzogerung

Preselect XXX.L/H Schaltpunkt

*IN* Function Eingangsfunktion

*IN* Config Schaltverhalten (dynamisch, statisch)

Input Mode Eingangskonfiguration (beeinflusst den Safety Integrity Level)

GPI Err Time Max. zugelassene Fehlerzeit wahrend des illegalen
Ubergangszustands
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Frequency

OUTx =L, /OUTx = H, Relay closed

» Time
- Preselect

7

7 o
Relevante Eingangsfunktionen Bemerkung
Selbsthaltung I6sen (Function: 1-6) Nur wenn Selbsthaltung aktiviert ist
Schaltpunkte umschalten (Function: 13) Nur wenn Umschaltung aktiviert ist

Beispiel:

Bei Preselect = 1000.0 Hz und Hysteresis = 10 % wird bei Frequenzen |f| 2 1000 Hz eine
Uberdrehzahl erkannt und bei Frequenzen |f| < 900 Hz die Uberdrehzahl am Ausgang
zuriickgenommen.
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11.2 Unterdrehzahl (Switch Mode = 1)

Wenn der Parameter ,Switch Mode” = 1 gesetzt ist, wird die Frequenz auf Unterdrehzahl
Uberwacht. Die Funktion ist immer aktiv und richtungsunabhangig. Der Schaltpunkt fir
Unterdrehzahl befindet sich immer bei Frequenz = Preselect (mit oder ohne Hysterese).

Relevante Bemerkung

Parameter

Switch Mode XXXX =1

Pulse Time XXXX Statisch = 0, Wischimpuls in x Sekunden

Hysteresis XXXX Hysterese

Startup Mode Art der Anlaufiiberbriickung

Startup Output Zuordnung der Ausgange fur Anlaufiberbriickung

Lock Output Selbsthaltung

Output Mode Homogene / Inverse Ausgangskonfiguration (beeinflusst den Safety

Integrity Level)

Delay XXXX Ausloseverzogerung

Preselect XXX. L/H Schaltpunkt

*IN* Function Eingangsfunktion

*IN* Config Schaltverhalten (dynamisch, statisch)

Input Mode Eingangskonfiguration (beeinflusst den Safety Integrity Level)

GPI Err Time Max. zugelassene Fehlerzeit wahrend des illegalen
Ubergangszustands
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Frequency
OUTx =L, /OUTx = H, Relay closed
+ Preselect
7 Time

- Preselect ///’
Relevante Eingangsfunktionen Bemerkung
Selbsthaltung I6sen (Function: 1-6) Nur wenn Selbsthaltung aktiviert ist
Schaltpunkte umschalten (Function: 13) Nur wenn Umschaltung aktiviert ist

Beispiel:

Bei Preselect = 1000.0 Hz und Hysteresis = 10 % wird bei Frequenzen |f| < 1000 Hz eine
Unterdrehzahl erkannt und bei Frequenzen |f| > 1100 Hz die Unterdrehzahl am Ausgang
zuriickgenommen.

11.3 Frequenzband (Switch Mode = 2)

Wenn der Parameter ,Switch Mode” = 2 gesetzt ist, wird die Frequenz innerhalb eines
Frequenzbandes Gberwacht. Die Funktion ist immer aktiv und richtungsunabhangig.
Die Schaltpunkte fur das Frequenzband befinden sich bei Preselect +/- Hysteresis.

Relevante Bemerkung
Parameter

Switch Mode XXXX | =2

Pulse Time XXXX Statisch = 0, Wischimpuls in x Sekunden
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Hysteresis XXXX +/- Bereich vom Mittelpunkt

Startup Mode Art der Anlaufiiberbriickung

Startup Output Zuordnung der Ausgange fir Anlaufiberbriickung

Lock Output Selbsthaltung

Output Mode Homogene / Inverse Ausgangskonfiguration (beeinflusst den Safety

Integrity Level)

Delay XXXX Ausloseverzogerung

Preselect XXX. L/H | Mittelpunkt

*IN* Function Eingangsfunktion
*IN* Config Schaltverhalten (dynamisch, statisch)
Input Mode Eingangskonfiguration (beeinflusst den Safety Integrity Level)
GPI Err Time Max. zugelassene Fehlerzeit wahrend des illegalen
Ubergangszustands
Frequency

_ 3

+Hyst.

+Prﬁselect OUTx =L, /OUTx = H, Relay closed
-Hyst.

7 Time

-Preselect OUTx =L, /OUTx = H, Relay closed

-Hyst. 7 /////////

Relevante Eingangsfunktionen Bemerkung
Selbsthaltung I6sen (Function: 1-6) Nur wenn Selbsthaltung aktiviert ist
Schaltpunkte umschalten (Function: 13) Nur wenn Umschaltung aktiviert ist
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Beispiel:
Bei Preselect = 1000.0 Hz und Hysteresis = 10 % wird bei Frequenzen |f| < 900 Hz eine
Unterdrehzahl und bei Frequenzen |f| > 1100 Hz eine Uberdrehzahl erkannt.

11.4 Stillstand (Switch Mode = 3)

Wenn der Parameter ,Switch Mode” = 3 gesetzt ist, wird die Frequenz auf Stillstand iberwacht.
Die Funktion ist immer aktiv. Wenn die Frequenz Null erkannt wird und die Stillstands Zeit
abgelaufen ist, wird der Ausgang gesetzt. Wenn eine Frequenz ungleich Null erkannt wird, wird
der Ausgang wieder zuriickgenommen. Der Parameter ,Wait Time” bestimmt den Punkt, bei dem
die Frequenz Null erkannt wird.

Relevante Bemerkung

Parameter

Switch Mode XXXX =3

Pulse Time XXXX Statisch = 0, Wischimpuls in x Sekunden

Standstill Time Stillstandszeit in x Sekunden

Output Mode Homogene / Inverse Ausgangskonfiguration (beeinflusst den Safety
Integrity Level)

Frequency
A

1/Wait Time —

OUTx =L,/OUTx=H
Relay closed

Standstill Time

7 Time

OUTx =L, /OUTx =H
Relay closed

-1/Wait Time
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Relevante Eingangsfunktionen Bemerkung
keine keine
Beispiel:

Wenn eine Wait Time von 0,01 Sekunden gesetzt wurde, werden alle Frequenzen < 100 Hz als
Null erkannt (f = 0 Hz). Wenn beide Kanale 0 Hz erkannt haben, beginnt der Ablauf der
Stillstandszeit. Ist diese abgelaufen und sind weiterhin beide Frequenzen Null, dann wird der
Ausgang gesetzt. Wenn eine Frequenz ungleich Null erkannt, wird der Ausgang wieder
zurlickgenommen.

11.5 Uberdrehzahl (Switch Mode = 4)

Wenn der Parameter ,,Switch Mode“ = 4 gesetzt ist, wird die Frequenz auf Uberdrehzahl
Uberwacht. Die Funktion ist immer aktiv und richtungsabhangig. Der Schaltpunkt fir
Uberdrehzahl befindet sich immer bei Frequenz = Preselect (mit oder ohne Hysterese).

Relevante Bemerkung
Parameter
Switch Mode XXXX =4

Pulse Time XXXX

Statisch = 0, Wischimpuls in x Sekunden

Hysteresis XXXX

Hysterese

Lock Output

Selbsthaltung

Output Mode

Homogene / Inverse Ausgangskonfiguration (beeinflusst den Safety
Integrity Level)

Delay XXXX

Ausldseverzogerung

Preselect XXX. L/H

Schaltpunkt

*IN* Function

Eingangsfunktion

*IN* Config Schaltverhalten (dynamisch, statisch)
Input Mode Eingangskonfiguration (beeinflusst den Safety Integrity Level)
GPI Err Time Max. zugelassene Fehlerzeit wahrend des illegalen

Ubergangszustands
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Frequency
+Preselect //
OUTx =L, /OUTx = H, Relay closed
» Time

-Preselect
Relevante Eingangsfunktionen Bemerkung
Selbsthaltung I6sen (Function: 1-6) Nur wenn Selbsthaltung aktiviert ist
Schaltpunkte umschalten (Function: 13) Nur wenn Umschaltung aktiviert ist

Beispiel:

Bei Preselect = 1000.0 Hz und Hysteresis = 10 % wird bei Frequenzen f > 1000 Hz eine
Uberdrehzahl erkannt und bei Frequenzen f < 900 Hz die Uberdrehzahl am Ausgang
zuriickgenommen.

11.6 Unterdrehzahl (Switch Mode = 5)

Wenn der Parameter ,Switch Mode” = 5 gesetzt ist, wird die Frequenz auf Unterdrehzahl
Uberwacht. Die Funktion ist immer aktiv. Der Schaltpunkt fiir Unterdrehzahl befindet sich immer
bei Frequenz = Preselect (mit oder ohne Hysterese).

Relevante Bemerkung

Parameter

Switch Mode XXXX =5

Pulse Time XXXX Statisch = 0, Wischimpuls in x Sekunden
Hysteresis XXXX Hysterese
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Startup Mode Art der Anlaufiiberbriickung

Startup Output Zuordnung der Ausgange fir Anlaufiberbriickung

Lock Output Selbsthaltung

Output Mode Homogene / Inverse Ausgangskonfiguration (beeinflusst den Safety

Integrity Level)

Delay XXXX Ausloseverzogerung

Preselect XXX. L/H Schaltpunkt

*IN* Function Eingangsfunktion
*IN* Config Schaltverhalten (dynamisch, statisch)
Input Mode Eingangskonfiguration (beeinflusst den Safety Integrity Level)
GPI Err Time Max. zugelassene Fehlerzeit wahrend des illegalen
Ubergangszustands
Frequency

OUTx =L, /OUTx = H, Relay closed

+Preselect
Time
-Preselect—
2 //
7 7
Relevante Eingangsfunktionen Bemerkung
Selbsthaltung I6sen (Function: 1-6) Nur wenn Selbsthaltung aktiviert ist
Schaltpunkte umschalten (Function: 13) Nur wenn Umschaltung aktiviert ist
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Beispiel:

Bei Preselect = 1000.0 Hz und Hysteresis = 10 % wird bei Frequenzen f < 1000 Hz eine
Unterdrehzahl erkannt und bei Frequenzen f > 1100 Hz die Unterdrehzahl am Ausgang
zurliickgenommen

11.7 Frequenzband (Switch Mode = 6)

Wenn der Parameter ,Switch Mode” = 6 gesetzt ist, wird die Frequenz innerhalb eines
Frequenzbandes Gberwacht. Die Funktion ist immer aktiv. Die Schaltpunkte fiir das Frequenzband
befinden sich bei Preselect +/- Hysteresis.

Relevante Parameter | Bemerkung

Switch Mode XXXX =6

Pulse Time XXXX

Statisch = 0, Wischimpuls in x Sekunden

Hysteresis XXXX

+/- Bereich vom Mittelpunkt

Startup Mode

Art der Anlaufiiberbriickung

Startup Output

Zuordnung der Ausgange flir Anlaufliberbriickung

Lock Output

Selbsthaltung

Output Mode

Homogene / Inverse Ausgangskonfiguration (beeinflusst den Safety
Integrity Level)

Delay XXXX

Ausléseverzogerung

Preselect XXX. L/H

Mittelpunkt

*IN* Function

Eingangsfunktion

*IN* Config Schaltverhalten (dynamisch, statisch)
Input Mode Eingangskonfiguration (beeinflusst den Safety Integrity Level)
GPI Err Time Max. zugelassene Fehlerzeit wihrend des illegalen Ubergangszustands
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Frequency
+Preselect OUTx =L, /OUTx = H, Relay closed
-Hyst.
Time
7
-Preselect /
7 //
W
Relevante Eingangsfunktionen Bemerkung
Selbsthaltung l16sen (Function: 1-6) Nur wenn Selbsthaltung aktiviert ist
Schaltpunkte umschalten (Function: 13) Nur wenn Umschaltung aktiviert ist
Beispiel:

Bei Preselect = 1000.0 Hz und Hysteresis = 10 % wird bei Frequenzen f < 900 Hz eine
Unterdrehzahl und bei Frequenzen f > 1100 Hz eine Uberdrehzahl erkannt.
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11.8 Frequenz > 0 Hz (Switch Mode = 7)

Wenn der Parameter ,Switch Mode” = 7 gesetzt ist, wird die Frequenzrichtung
Uberwacht. Die Funktion ist immer aktiv. Wenn eine Frequenz grofRer O Hz (f > 0 Hz)
erkannt wird, wird der Ausgang gesetzt. Der Ausgang wird zuriickgesetzt, wenn eine
Frequenz kleiner als 0 Hz (f < 0 Hz) erkannt wird oder die Stillstandszeit bei 0 Hz
abgelaufen ist (f = 0 Hz).

Relevante Parameter Bemerkung
Switch Mode XXXX =7
Pulse Time XXXX Statisch = 0, Wischimpuls in x Sekunden
Standstill Time Stillstandszeit in Sekunden
Output Mode Homogene / Inverse Ausgangskonfiguration (beeinflusst den Safety Integrity
Level)
Frequency

OUTx =L, /OUTx=H
Relay closed

» Time

OUTx =L, /OUTx=H

Relay closed
-1/Wait Time
Relevante Eingangsfunktionen Bemerkung
keine keine
Beispiel:

Der Ubergang von einer negativen Frequenz zu einer positiven Frequenz bewirkt eine sofortige
Anderung des Ausgangsstatus. Nur beim Ubergang von einer positiven Frequenz zu Null wird
der Ausgang erst nach Ablauf der Stillstandzeit gedndert.
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11.9 Frequenz < 0 Hz (Switch Mode = 8)

Wenn der Parameter ,Switch Mode” = 8 gesetzt ist, wird die Frequenzrichtung iberwacht. Die
Funktion ist immer aktiv. Wenn eine Frequenz kleiner 0 Hz (f < 0 Hz) erkannt wird, wird der
Ausgang gesetzt. Der Ausgang wird zurilickgesetzt, wenn eine Frequenz hoher als 0 Hz (f > 0 Hz)
erkannt wird oder die Stillstandszeit bei 0 Hz abgelaufen ist (f = 0 Hz).

Relevante Parameter | Bemerkung
Switch Mode XXXX =8
Pulse Time XXXX Statisch = 0, Wischimpuls in x Sekunden
Standstill Time Stillstandszeit in Sekunden
Output Mode Homogene / Inverse Ausgangskonfiguration (beeinflusst den Safety
Integrity Level)
Frequency
A
1/Wait Time

OUTx=L,/OUTx=H
Relay closed

Standstill Time

» Time

OUTx=L,/OUTx=H
Relay closed

-1/Wait Time ///
7
Relevante Eingangsfunktionen Bemerkung
keine keine
Beispiel:

Der Ubergang von einer positiven Frequenz zu einer negativen Frequenz bewirkt eine sofortige
Anderung des Ausgangsstatus. Nur beim Ubergang von einer negativen Frequenz zu Null wird
der Ausgang erst nach Ablauf der Stillstandzeit gedndert.
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11.10 Takterzeugung fiir gepulste Riicklesung (Switch
Mode = 9)

Wenn der Parameter ,Switch Mode” = 9 gesetzt ist, wird ein Takt bzw. ein invertierter Takt mit
bestimmter Frequenz am Ausgang ausgegeben. Hier muss der Output Mode dieses Ausgangs
auf Null gesetzt werden. Die Takt-Ausgdnge unterscheiden sich zueinander in ihrer Frequenz.
Diese Funktion dient zur Uberwachung der Riicklesekontakte eines externen Relais (siehe
Kapitel EDM Funktion).

Relevante Parameter Bemerkung
Switch Mode XXXX =9
Output Mode =0 fiir diesen Ausgang (inverse Konfiguration)

OUTx | |

S M CX External Relay

> INx B

R60719.0001 — Index 7b DE-S.78



Uberwachungsfunktionen

11.11 STO/SBC/SS1 durch Eingang (Switch Mode = 10)

Wenn der Parameter ,Switch Mode” = 10 gesetzt ist, wird dem Ausgang eine STO, SBC oder
eine SS1 Funktion zugeordnet. Fiir die Funktion wird ein Enable Eingangssignal benétigt,
welches durch den ,Matrix“ Parameter zugeordnet wird. Eine Selbsthaltung kann mit Hilfe des
Parameters ,Lock Output” realisiert werden. Die Selbsthaltung kann durch einen weiteren
Eingang quittiert werden. Eine Quittierung ist nur bei deaktiviertem Enable Signal moglich. Es
findet keine Frequenz- oder Rampeniiberwachung statt.

Relevante Parameter | Bemerkung

Switch Mode XXXX =10

Matrix XXXX Nur Eingange verwenden, keine riickgekoppelten Ausgange
MIA-Delay XXXX =0

MAI-Delay XXXX =0

Lock Output Selbsthaltung, nur Bereich von 0-31 verwenden

Output Mode Homogene / Inverse Ausgangskonfiguration (beeinflusst den Safety

Integrity Level)

*IN* Function Eingangsfunktion

*IN* Config Schaltverhalten (dynamisch, statisch)

Input Mode Eingangskonfiguration (beeinflusst den Safety Integrity Level)

GPI Err Time Max. zugelassene Fehlerzeit wahrend des illegalen
Ubergangszustands

STO/SBC Function: Without Selfhold Function and with static high Enable Input

Enable L | H |

Internal Signal MIA I ‘MAI

Delay ! Delay

OUTx =L, /OUTx = H, Relay closed [KelUip &N Wlellhp &0 W 1F ALY

L

Relevante Eingangsfunktion Bemerkung
Enable (Function: 21) Aktiviert die Funktion
Selbsthaltung l6sen (Function: 1-6) Nur wenn Selbsthaltung aktiviert ist

Wichtig: Erst durch die Beschaltung des SMC2.2 (8.SMC2.2SA.241) Ausgangs mit dem
entsprechenden Stellglied wird daraus die Sicherheitsfunktion.
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11.12 STO/SBC durch Zustand (Switch Mode = 10)

Wenn ein STO durch z. B. Uberdrehzahl ausgeldst werden soll, kann ein riickgekoppelter
zweiter Ausgang (konfiguriert als Uberdrehzahl) fiir als Enable-Eingang verwendet werden
(Parameter ,Matrix XXXX“). Eine der beiden Funktionen benétigt eine Selbsthaltung.

Relevante Parameter

Bemerkung

Switch Mode XXXX

=10

Matrix XXXX

Riickgekoppelter Ausgang

MIA-Delay XXXX

= 0 (kann auch je nach Anwendung gesetzt werden)

MAI-Delay XXXX

= 0 (kann auch je nach Anwendung gesetzt werden)

Lock Output

Selbsthaltung, nur Bereich von 0-31 verwenden

Output Mode

Homogene / Inverse Ausgangskonfiguration (beeinflusst den Safety
Integrity Level)

*IN* Function

Eingangsfunktion

*IN* Config Schaltverhalten (dynamisch, statisch)
Input Mode Eingangskonfiguration (beeinflusst den Safety Integrity Level)
GPI Err Time Max. zugelassene Fehlerzeit wahrend des illegalen

Ubergangszustands

Relevante Eingangsfunktion

Bemerkung

Enable (Function: 21)

Aktiviert die Funktion

Selbsthaltung I6sen (Function: 1-6)

Nur wenn Selbsthaltung aktiviert ist
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11.13 SS1 durch Eingang (Switch Mode = 10)

Eine SS1 Funktion wird erreicht, wenn die STO Funktion mit einem MIA Delay versehen wird.
Nach Ablauf dieser eingestellten sicheren Verzogerungszeit wird ein STO aktiviert. Die
Selbsthaltung muss hier aktiviert sein. Wird wahrend der Verzogerungszeit das Enable Signal
zurlickgenommen, wird der Ausgang nicht ausgelost. Es findet keine Frequenz- oder
Rampeniberwachung statt.

Relevante Parameter | Bemerkung

Switch Mode XXXX =10

Matrix XXXX Nur Eingange verwenden, keine riickgekoppelten Ausgange
MIA-Delay XXXX Verzégerungszeit

MAI-Delay XXXX = 0 (kann auch je nach Anwendung gesetzt werden)

Lock Output Selbsthaltung, nur Bereich von 0-31 verwenden

Output Mode Homogene / Inverse Ausgangskonfiguration (beeinflusst den Safety

Integrity Level)

*IN* Function Eingangsfunktion

*IN* Config Schaltverhalten (dynamisch, statisch)

Input Mode Eingangskonfiguration (beeinflusst den Safety Integrity Level)

GPI Err Time Max. zugelassene Fehlerzeit wahrend des illegalen
Ubergangszustands

Relevante Eingangsfunktion Bemerkung

Enable (Function: 21) Aktiviert die Funktion

Selbsthaltung l6sen (Function: 1-6) Nur wenn Selbsthaltung aktiviert ist
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11.14 SLS durch Eingang (Switch Mode = 11)

Wenn der Parameter ,Switch Mode” = 11 gesetzt ist, wird dem Ausgang eine SLS
Funktion zugeordnet. Die Funktion |6st drehrichtungs-unabhangig bei einer
Uberdrehzahl aus. Fiir die Funktion wird ein Enable Eingangssignal benétigt, welches
durch den Matrix Parameter zugeordnet wird. Eine Selbsthaltung kann mit Hilfe des
Parameters ,Lock Output” realisiert werden. Eine Selbsthaltung ist fest implementiert
und braucht nicht zugeschalten zu werden. Die Selbsthaltung kann durch einen weiteren
Eingang quittiert werden. Eine Quittierung ist nur bei Frequenzen unterhalb der
Uberdrehzahl oder deaktiviertem Enable Signal méglich. Es findet keine
Rampeniiberwachung statt.

Relevante Parameter Bemerkung

Switch Mode XXXX =11

Matrix XXXX

Nur Eingange verwenden, keine riickgekoppelten Ausgange

MIA-Delay XXXX

= 0 (kann auch je nach Anwendung gesetzt werden)

MAI-Delay XXXX

= 0 (kann auch je nach Anwendung gesetzt werden)

Lock Output

Selbsthaltung, nur Bereich von 0-31 verwenden

Output Mode

Homogene / Inverse Ausgangskonfiguration (beeinflusst den Safety
Integrity Level)

Delay XXXX

Ausloseverzogerung

Preselect XXX. L/H

Schaltpunkt

*IN* Function

Eingangsfunktion

*IN* Config Schaltverhalten (dynamisch, statisch)
Input Mode Eingangskonfiguration(beeinflusst den Safety Integrity Level)
GPI Err Time Max. zugelassene Fehlerzeit wihrend des illegalen Ubergangszustands

SLS Function: with static high Enable Input

Overspeed Overspeed

+ Preselect T T
Frequency
- Preselect - T

Overspeed

Acknowledge H L
Enable —— ] [
Internal Signal I e ER—
MIA MAI
OUTx =L, /JOUTx = H, Relay closed JelVap & Aol pp oy W {15111 )

Relevante Eingangsfunktion

Bemerkung

Enable (Function: 21)

Aktiviert die Funktion

Selbsthaltung l6sen (Function: 1-6)

Nur wenn Selbsthaltung aktiviert ist
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11.15 SMS (Switch Mode = 12)

Wenn der Parameter ,Switch Mode” = 12 gesetzt ist, wird dem Ausgang eine SMS Funktion
zugeordnet. Die Funktion |6st unabhiangig der Drehrichtung bei einer Uberdrehzahl aus. Eine
Selbsthaltung kann mit Hilfe des Parameters , Lock Output” realisiert werden. Die Selbsthaltung
kann durch einen weiteren Eingang quittiert werden. Eine Quittierung ist nur bei Frequenzen
unterhalb der Uberdrehzahl méglich. Es findet keine Rampeniiberwachung statt.

Relevante Parameter Bemerkung

Switch Mode XXXX =12
Lock Output Selbsthaltung, nur Bereich von 0-31 verwenden
Output Mode Homogene / Inverse Ausgangskonfiguration (beeinflusst den Safety

Integrity Level)

Delay XXXX Ausldseverzogerung

Preselect XXX. L/H Schaltpunkt

*IN* Function Eingangsfunktion

*IN* Config Schaltverhalten (dynamisch, statisch)

Input Mode Eingangskonfiguration (beeinflusst den Safety Integrity Level)

GPI Err Time Max. zugelassene Fehlerzeit wahrend des illegalen Ubergangszustands

SMS Function: No Enable Signal

Overspeed | 5 : : Overspeed |

S\ | s —\
+ Preselect 7 1 : : ; \
Frequency

- Preselect \ /

Overspeed

Acknowledge

OUTx =L, /OUTx = H, Relay closed Jellap &, B(el0)pat B {1 EVAGT T

Relevante Eingangsfunktion Bemerkung

Selbsthaltung l16sen (Function: 1-6) Aktiviert die Funktion
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11.16 SDI durch Eingang (f > 0 Hz) (Switch Mode = 13)

Wenn der Parameter ,Switch Mode” = 13 gesetzt ist, wird dem Ausgang eine SDI Funktion
zugeordnet. Die Funktion 16st bei positiver Frequenz aus. Eine Selbsthaltung kann mit Hilfe des
Parameters ,Lock Output” realisiert werden. Die Selbsthaltung kann durch einen weiteren
Eingang quittiert werden. Eine Quittierung ist nur bei Frequenzen kleiner gleich 0 Hz (f < 0 Hz)
oder deaktiviertem Enable Signal mdéglich. Die SDI Funktion bezieht sich auf die
Frequenzauswertung und nicht auf eine Positionsauswertung.

Relevante Parameter Bemerkung

Switch Mode XXXX =13

Wait Time Nullsetzzeit

Matrix XXXX Nur Eingange verwenden, keine riickgekoppelten Ausgidnge
MIA-Delay XXXX =0 (kann auch je nach Anwendung gesetzt werden)

MAI-Delay XXXX =0 (kann auch je nach Anwendung gesetzt werden)

Lock Output Selbsthaltung, nur Bereich von 0-31 verwenden

Output Mode Homogene / Inverse Ausgangskonfiguration (beeinflusst den Safety

Integrity Level)

*IN* Function Eingangsfunktion

*IN* Config Schaltverhalten (dynamisch, statisch)

Input Mode Eingangskonfiguration (beeinflusst den Safety Integrity Level)

GPI Err Time Max. zugelassene Fehlerzeit wahrend des illegalen Ubergangszustands

SDI Function: with static high Enable Input

f>0 f>0 f>0

+ Wait Time W
Frequency
- Wait Time ‘
Acknowledge : H J_l
Enable o L

Internal Signal 4
MIA : MAI

OUTx =L, /OUTx = H, Relay closed EelVap -l ; Mlellp 0 WL L-1F T T

Relevante Eingangsfunktion Bemerkung
Enable (Function: 21) Aktiviert die Funktion
Selbsthaltung l6sen (Function: 1-6) Nur wenn Selbsthaltung aktiviert ist
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11.17 SDI durch Eingang (f < 0 Hz) (Switch Mode = 14)

Wenn der Parameter ,,Switch Mode” = 14 gesetzt ist, wird dem Ausgang eine SDI Funktion
zugeordnet. Die Funktion I6st bei negativer Frequenz aus. Eine Selbsthaltung kann mit
Hilfe des parameters , Lock Output” realisiert werden. Die Selbsthaltung kann durch einen
weiteren Eingang quittiert werden. Eine Quittierung ist nur bei Frequenzen gréRer gleich
0 Hz (f 2 0 Hz) oder deaktiviertem Enable Signal moglich. Die SDI Funktion bezieht sich auf
die Frequenzauswertung und nicht auf eine Positionsauswertung.

Relevante Parameter | Bemerkung

Switch Mode XXXX =14

Wait Time Nullsetzzeit

Matrix XXXX Nur Eingange verwenden, keine riickgekoppelten Ausgange
MIA-Delay XXXX = 0 (kann auch je nach Anwendung gesetzt werden)

MAI-Delay XXXX = 0 (kann auch je nach Anwendung gesetzt werden)

Lock Output Selbsthaltung, nur Bereich von 0-31 verwenden

Output Mode Homogene / Inverse Ausgangskonfiguration (beeinflusst den Safety

Integrity Level)

*IN* Function Eingangsfunktion

*IN* Config Schaltverhalten (dynamisch, statisch)

Input Mode Eingangskonfiguration (beeinflusst den Safety Integrity Level)

GPI Err Time Max. zugelassene Fehlerzeit wahrend des illegalen
Ubergangszustands

SDI Function: with static high Enable Input

+ Wait Time

Frequency
- Wait Time

Acknowledge - H H

Enable J : L

Internal Signal S 1

MIA MAI

OUTx =L, /JOUTx = H, Relay closed JelVap &l B ]V} p' &l B L1E RG]

Relevante Eingangsfunktion Bemerkung
Enable (Function: 21) Aktiviert die Funktion
Selbsthaltung |6sen (Function: 1-6) Nur wenn Selbsthaltung aktiviert ist
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11.18 SSM durch Eingang (Switch Mode = 15)

Wenn der Parameter ,Switch Mode” = 15 gesetzt ist, wird dem Ausgang eine SSM Funktion
zugeordnet. Die Funktion 16st unabhangig der Drehrichtung bei einer Unterdrehzahl aus.
Fir die Funktion wird ein Enable Eingangssignal benotigt, welches durch den Matrix
Parameter zugeordnet wird. Eine Selbsthaltung kann zugeschalten werden. Die
Selbsthaltung kann durch einen weiteren Eingang quittiert werden. Eine Quittierung ist nur
bei Frequenzen oberhalb der Unterdrehzahl oder deaktiviertem Enable Signal méglich.

Relevante Parameter | Bemerkung

Switch Mode XXXX =15

Matrix XXXX

Nur Eingange verwenden, keine riickgekoppelten Ausgénge

MIA-Delay XXXX

=0 (kann auch je nach Anwendung gesetzt werden)

MAI-Delay XXXX

=0 (kann auch je nach Anwendung gesetzt werden)

Lock Output

Selbsthaltung, nur Bereich von 0-31 verwenden

Output Mode

Homogene / Inverse Ausgangskonfiguration (beeinflusst den Safety
Integrity Level)

Delay XXXX

Ausloseverzogerung

Preselect XXX. L/H

Schaltpunkt

*IN* Function

Eingangsfunktion

*IN* Config Schaltverhalten (dynamisch, statisch)
Input Mode Eingangskonfiguration (beeinflusst den Safety Integrity Level)
GPI Err Time Max. zugelassene Fehlerzeit wahrend des illegalen

Ubergangszustands

SSM Function: with static high Enable Input

—

+ Preselect ‘Underspeed

Underspeed

Frequency

- Preselect

Acknowledge H L

Enable |

Internal Signal : ‘ S —
L omia MAI

OUTx =L, /OUTx = H, Relay closed
Relevante Eingangsfunktion

Bemerkung

Enable (Function: 21) Aktiviert die Funktion

Selbsthaltung I6sen (Function: 1-6) Nur wenn Selbsthaltung aktiviert ist
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11.19 SSM durch Eingang (Switch Mode = 16)

Wenn der Parameter ,Switch Mode” = 16 gesetzt ist, wird dem Ausgang eine SSM Funktion
zugeordnet. Die Funktion 16st unabhdngig von der Drehrichtung bei einem Verlassen eines
Frequenzbandes aus. Fiir die Funktion wird ein Enable Eingangssignal bendétigt, welches
durch den Matrix Parameter zugeordnet wird. Eine Selbsthaltung kann zugeschalten
werden. Die Selbsthaltung kann durch einen weiteren Eingang quittiert werden. Eine
Quittierung ist nur bei Frequenzen innerhalb des Frequenzbandes oder deaktiviertem
Enable Signal moglich.

Relevante Parameter | Bemerkung

Switch Mode XXXX =16

Hysteresis XXXX +/- Bereich vom Mittelpunkt

Matrix XXXX Nur Eingange verwenden, keine riickgekoppelten Ausgénge
MIA-Delay XXXX =0 (kann auch je nach Anwendung gesetzt werden)

MAI-Delay XXXX =0 (kann auch je nach Anwendung gesetzt werden)

Lock Output Selbsthaltung, nur Bereich von 0-31 verwenden

Output Mode Homogene / Inverse Ausgangskonfiguration (beeinflusst den Safety

Integrity Level)

Delay XXXX Ausloseverzogerung

Preselect XXX. L/H Mittelpunkt

*IN* Function Eingangsfunktion
*IN* Config Schaltverhalten (dynamisch, statisch)
Input Mode Eingangskonfiguration (beeinflusst den Safety Integrity Level)
GPI Err Time Max. zugelassene Fehlerzeit wahrend des illegalen

Ubergangszustands

$SM Function: with static high Enable Input

+ Preselect
\ N n_
Enable —— [ ] | I

Internal Signal —_— ] I —
Relevante Eingangsfunktion Bemerkung
Enable (Function: 21) Aktiviert die Funktion
Selbsthaltung |6sen (Function: 1-6) Nur wenn Selbsthaltung aktiviert ist
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11.20 SOS/SLI/SS2 durch Eingang (Switch Mode = 17)

Wenn der Parameter ,Switch Mode” = 17 gesetzt ist, wird dem Ausgang eine SOS/SLI/SS2
Funktion zugeordnet. Die Funktion |6st unabhangig von der Drehrichtung bei einer
Uberdrehzahl oder einem Positionsfehler aus. Fiir die Funktion wird ein Enable Eingangssignal
bendtigt, welches durch den Matrix Parameter zugeordnet wird. Eine Selbsthaltung kann
zugeschalten werden. Die Selbsthaltung kann durch einen weiteren Eingang quittiert werden.
Eine Quittierung ist nur bei Frequenzen unterhalb der Uberdrehzahl oder bei deaktiviertem
Enable Signal moglich. Mit der Umschaltung des Enable Signals von inaktiv zu aktiv, wird die
aktuelle Position fir die Fehlerauswertung tibernommen. SLI und SOS unterscheiden sich nur
durch die Hohe der Schaltpunkte. SLI entspricht einem liberwachten Tippbetrieb, SOS eines
Uberwachten Stillstands. Ein Positionsfehler kann nur durch ein deaktiviertes Enable Signal
quittiert werden. Eine SOS Funktion mit MIA Delay ungleich Null wird zur SS2 Funktion.

Relevante Parameter | Bemerkung

Switch Mode XXXX =17

Matrix XXXX Nur Eingange verwenden, keine riickgekoppelten Ausgénge
MIA-Delay XXXX =0 (kann auch je nach Anwendung gesetzt werden, $S2)
MAI-Delay XXXX =0 (kann auch je nach Anwendung gesetzt werden)

Lock Output Selbsthaltung, nur Bereich von 0-31 verwenden

Output Mode Homogene / Inverse Ausgangskonfiguration (beeinflusst den Safety

Integrity Level)

Delay XXXX Ausloseverzogerung

Preselect XXX. D Schaltpunkt fiir Position

Preselect XXX. L/H Schaltpunkt fiir Uberdrehzahl

*IN* Function Eingangsfunktion

*IN* Config Schaltverhalten (dynamisch, statisch)

Input Mode Eingangskonfiguration (beeinflusst den Safety Integrity Level)

GPI Err Time Max. zugelassene Fehlerzeit wahrend des illegalen
Ubergangszustands
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SOS Function: with static high Enable Input

|

|

+ Preselect.H/L .
Frequency + .

|

|

|

|
|
. ' f=0Hz
- Preselect.H/L ; :
| |
+ Preselect.D ! :
Position ' ’ POS =0
e
- Preselect.D : i r-ﬂ__..-“'"(J
| | |
| | |
I |
Acknowledge : ﬂ | H
Enable :l | N
| |
| |
| Il |
Internal Signal J I : e
: MIA : | MAI
| I ;
Output I :
|
OUTx =L, /OUTx = H, Relay closed OUTx =H, /OUTx =L, Relay open
Relevante Eingangsfunktion Bemerkung
Enable (Function: 21) Aktiviert die Funktion
Selbsthaltung l6sen (Function: 1-6) Nur wenn Selbsthaltung aktiviert ist
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11.21 Stillstand durch Eingang (Switch Mode = 18)

Wenn der Parameter ,Switch Mode” = 18 gesetzt ist, wird dem Ausgang eine Stillstand
Funktion zugeordnet. Die Funktion I6st bei Stillstand aus. Fiir die Funktion wird ein Enable
Eingangssignal bendtigt, welches durch den Matrix Parameter zugeordnet wird. Eine
Selbsthaltung ist nicht implementiert. Mit der Umschaltung des Enable Signals von inaktiv zu
aktiv, wird die aktuelle Position fiir die Fehlerauswertung Gibernommen. Nach Ablauf der
Stillstandszeit wird der Ausgang gesetzt, tritt ein Positionsfehler auf oder liegt eine Frequenz
ungleich Null an wird der Ausgang zuriickgesetzt. Ein Positionsfehler kann nur durch ein
deaktiviertes Enable Signal zuriickgenommen werden.

Relevante Parameter Bemerkung

Switch Mode XXXX =18

Wait Time Nullsetzzeit

Matrix XXXX Nur Eingange verwenden, keine riickgekoppelten Ausgange

MIA-Delay XXXX

=0 (kann auch je nach Anwendung gesetzt werden)

MAI-Delay XXXX

=0 (kann auch je nach Anwendung gesetzt werden)

Output Mode

Homogene / Inverse Ausgangskonfiguration (beeinflusst den Safety
Integrity Level)

Preselect XXX. D

Schaltpunkt fiir Position

Standstill Time

Stillstandszeit in Sekunden

*IN* Function

Eingangsfunktion

Eingangsfunktion.

*IN* Config Schaltverhalten (dynamisch, statisch)
Input Mode Eingangskonfiguration (beeinflusst den Safety Integrity Level)
GPI Err Time Max. zugelassene Fehlerzeit wahrend des illegalen
Ubergangszustands
Standstill Monitor: with static high Enable Input
+ Preselect.H/L —
Frequency f=0Hz
Preselect. H/L
+ Preselect.D =
ke e e o s = e S . < T
) e oo
Enable —— b
Internal Signal I |
Output . . . 3
OUTX =L, /OUTx = H, Relay closed
Relevante Bemerkung

Enable (Function: 21)

Aktiviert die Funktion
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11.22 Reserved (Switch Mode = 19)

Dieser Switch Mode ist fur Werkstestzwecke reserviert.

11.23 Kein Stillstand (Switch Mode = 20)

Wenn der Parameter ,,Switch Mode“ = 20 gesetzt ist, entspricht die Funktion, die des invertierten
Switch Mode = 3. Die Funktion ist wie Switch Mode = 3 immer aktiv, aber der Ausgang ist nur
statisch aussteuerbar. Mit dieser Funktion wird der Relais Ausgang invertiert zum Switch Mode =
3 angesteuert, d.h. das Relais ist geschlossen bei Stillstand und geodffnet bei Frequenzen ungleich
Null. Die Stillstandszeit definiert eine gewisse zeitliche Verzogerung bis Stillstand ausgeldst wird

Relevante Bemerkung

Parameter

Switch Mode XXXX =20

Pulse Time XXXX Nur Statisch =0

Standstill Time Stillstandszeit in x Sekunden

Output Mode Homogene / Inverse Ausgangskonfiguration (beeinflusst den Safety
Integrity Level)

Relevante Eingangsfunktionen | Bemerkung

keine keine

11.24 Rampeniiberwachung (Switch Mode = 21)

Wenn der Parameter ,Switch Mode” = 21 gesetzt ist, wird dem Ausgang eine
Rampeniuberwachungsfunktion zugeordnet. Die Vorraussetzung fir die Rampeniberwachung
ist, dass das Bremsverhalten einer linearen Funktion von Frequenz und Zeit folgt. Beim
Ubergang von inaktiver zu aktiver Enable Flanke wird im Gerét die aktuelle Frequenz
zwischengespeichert und durch den vorprogrammierten Rampenparameter ,,Preselect XXXX.F“
kann die zu erwartende Frequenz bestimmt werden. Weicht die aktuelle Frequenz soweit ab, so
dass das vorberechnete Fenster ,Preselect XXXX.H/L“ verlassen wird, wird der Ausgang gesetzt.
Flr die Funktion wird ein Enable Eingangssignal bendétigt, welches durch den Parameter ,,Matrix
XXXX“ zugeordnet wird. Eine Selbsthaltung kann zugeschalten werden. Die Selbsthaltung kann
durch einen weiteren Eingang quittiert werden. Eine Quittierung ist nur bei deaktiviertem
Enable Signal moglich.
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Fortsetzung ,Rampeniiberwachung (Switch Mode = 21)“:

Relevante Bemerkung
Parameter
Switch Mode XXXX =21

Matrix XXXX

Nur Eingange verwenden, keine riickgekoppelten Ausgange

MIA-Delay XXXX

=0 (kann auch je nach Anwendung gesetzt werden)

MAI-Delay XXXX

=0 (kann auch je nach Anwendung gesetzt werden)

Lock Output

Selbsthaltung, nur Bereich von 0-31 verwenden

Output Mode

Homogene / Inverse Ausgangskonfiguration (beeinflusst die Sicherheitsstufe
SIL/PL)

Delay XXXX

Ausldseverzogerung

Preselect XXXX.H/L

+/- Bereich vom berechneten Mittelpunkt

Preselect XXXX.F

Eingabe der Bremsrampe

*IN* Function

Konfiguration der Steuereingédnge (beeinflusst die Sicherheitsstufe SIL/PL)

*IN* Config Funktion des Steuereingangs

Input Mode Schaltverhalten (einkanalig, zweikanalig, invers, homogen, dynamisch,
statisch)

GPI Err Time Max. zugelassene Fehlerzeit wiahrend des illegalen Ubergangszustands

Frequency

S5M Function: with static high Enable Input and activated Selfhold

Acknowledge

+ Preselect XOUK HIL
f=0
- Preselect XXX HIL

Enable

Internal Signal

|
[
|53 | —
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Relevante Eingangsfunktionen Bemerkung

Enable, z.B. Parameter ,IN1 Function” =21 Aktiviert die Funktion
Selbsthaltung |6sen, z.B. Parameter ,,IN2 Function“ =1 ... Nur wenn Selbsthaltung aktiviert ist
6
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Fortsetzung ,Rampeniiberwachung (Switch Mode = 21)“:

Das Fenster wird durch den ,Preselect XXXX.H/L” bestimmt und wird direkt in Hz Schritten
eingegeben. Eine Eingabe von 100 Hz erzeugt ein Fenster von +/- 100 Hz um die kalkulierte
Frequenz. Der Parameter ,Preselect XXXX.F“ kennzeichnet die Bremsrampe.

Wenn die Selbsthaltung aktiviert wurde, muss der Parameter Delay auch aktiviert werden. Er
muss mindestens auf den kleinsten Wert von 2ms eingestellt werden.

Beispiel:

Wird eine Bremsrampe von 0,01 Hz/ms bei 1353 Hz ausgeldst, ist die Zeitdauer bis 0 Hz erreicht
wird: 1353 Hz / (0,01 Hz/ms) = 135,3 s = 2min 15,3s

Zur Bestimmung der Rampe sollte der Antrieb bei z.B. 1kHz abgebremst werden und die
Zeitdauer gemessen werden. Daraus folgt dann der Parameterwert durch Rechnung.

11.25 Rampeniiberwachung (Switch Mode = 22)

Wenn der Parameter ,Switch Mode” = 22 gesetzt ist, wird dem Ausgang eine
Rampeniuberwachungsfunktion zugeordnet. Die Vorraussetzung fir die Rampeniberwachung
ist, dass das Bremsverhalten einer linearen Funktion von Frequenz und Zeit folgt. Beim
Ubergang von inaktiver zu aktiver Enable Flanke wird im Gerét die aktuelle Frequenz
zwischengespeichert und durch den vorprogrammierten Rampenparameter ,,Preselect XXXX.F“
kann die zu erwartende Frequenz bestimmt werden. Im Gegensatz zu Switch Mode = 21 findet
hier nur eine Uberwachung der Rampe auf Uberschreiten statt. Ist die aktuelle Frequenz
groRer, so dass das vorberechnete Fenster ,Preselect XXXX.H/L” verlassen wird, wird der
Ausgang gesetzt, ist hingegen die aktuelle Frequenz kleiner, so dass das vorberechente Fenster
verlassen wird, wird der Ausgang nicht gesetzt. Fir die Funktion wird ein Enable Eingangssignal
bendtigt, welches durch den Parameter ,,Matrix XXXX“ zugeordnet wird. Eine Selbsthaltung
kann zugeschalten werden. Die Selbsthaltung kann durch einen weiteren Eingang quittiert
werden. Eine Quittierung ist nur bei deaktiviertem Enable Signal moglich.

Relevante Bemerkung
Parameter

Switch Mode XXXX | =22

Matrix XXXX Nur Eingange verwenden, keine riickgekoppelten Ausgange
MIA-Delay XXXX = 0 (kann auch je nach Anwendung gesetzt werden)
MAI-Delay XXXX = 0 (kann auch je nach Anwendung gesetzt werden)

Lock Output Selbsthaltung, nur Bereich von 0-31 verwenden

Output Mode Homogene / Inverse Ausgangskonfiguration (beeinflusst die

Sicherheitsstufe SIL/PL)

Delay XXXX Ausléseverzégerung

Preselect XXXX.H/L | + Bereich vom berechneten Mittelpunkt
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Preselect XXXX.F Eingabe der Bremsrampe

*IN* Function Konfiguration der Steuereingdnge (beeinflusst die Sicherheitsstufe
SIL/PL)

*IN* Config Funktion des Steuereingangs

Input Mode Schaltverhalten (einkanalig, zweikanalig, invers, homogen, dynamisch,
statisch)

GPI Err Time Max. zugelassene Fehlerzeit wihrend des illegalen Ubergangszustands

R60719.0001 — Index 7b DE-S.95



Uberwachungsfunktionen

Fortsetzung ,Rampeniiberwachung (Switch Mode = 22)“:

S5M Function: with static high Enable Input and activated Selfhold

Frequency

+ Preselect XXX HIL
f=0

Acknowledge

Enable

|
I
| S L

Internal Signal

Relevante Eingangsfunktionen Bemerkung

Enable, z.B. Parameter ,IN1 Function” =21 Aktiviert die Funktion
Selbsthaltung |6sen, z.B. Parameter ,,IN2 Function“ =1 ... Nur wenn Selbsthaltung aktiviert ist
6

Das Fenster wird durch den ,Preselect XXXX.H/L“ bestimmt und wird direkt in Hz Schritten
eingegeben. Eine Eingabe von 100 Hz erzeugt ein Fenster von +/- 100 Hz um die kalkulierte
Frequenz. Der Parameter ,Preselect XXXX.F“ kennzeichnet die Bremsrampe.

Wenn die Selbsthaltung aktiviert wurde, muss der Parameter Delay auch aktiviert werden. Er
muss mindestens auf den kleinsten Wert von 2ms eingestellt werden.

Beispiel:

Wird eine Bremsrampe von 0,01 Hz/ms bei 1353 Hz ausgeldst, ist die Zeitdauer bis 0 Hz erreicht
wird: 1353 Hz / (0,01 Hz/ms) = 135,3 s = 2min 15,3s

Zur Bestimmung der Rampe sollte der Antrieb bei z.B. 1kHz abgebremst werden und die Zeitdauer
gemessen werden. Daraus folgt dann der Parameterwert durch Rechnung.
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12 Reaktionszeiten

12.1 Reaktionszeit des Relaisausgangs

Reaktionszeit des Relais: 25 ms (max.)

Im normalen Betrieb fiir Uberdrehzahl, Unterdrehzahl oder Frequenzband:
(Bei Frequenzband kleinere Frequenzgrenze wahlen, da dann die Zeitdauer langer ist)

2 x Sampling Time + 25 ms fur Frequenzen > 1 / Sampling Time

z. B. f =10 kHz, Sampling Time =1 ms 10 kHz > 1 kHz ergibt 27 ms

2 x 1/Frequenz + 25 ms fur Frequenzen < 1 / Sampling Time

z. B. f =100 Hz, Sampling Time =1 ms 100 Hz < 1 kHz ergibt 45 ms

Im normalen Betrieb fiir Stillstand:

2 x Wait Time + Stillstandszeit + 25 ms flir Frequenz=0

z. B. Stillstandszeit = 0 ms, Wait Time =

100 ms Ergibt 225 ms

Die Zeiten wurden fiir eine Sprungfunktionen ermittelt.

Der Parameter ,Filter” wurde fiir die obigen ermittelten Zeiten nicht
bericksichtigt.

Bei aktiviertem Filter miissen die Sampling Time oder der 1/Frequenz Wert
noch zusatzlich mit dem Faktor Filter x 5 multipliziert werden.

(5 = 100% vom Endwert erreicht, 3 = 95% vom Endwert erreicht)

Bei einem Systemfehler (kritischer interner Fehler) gilt fiir Version 3B und
héher: 85 ms + 25 ms ergibt 110 ms

R60719.0001 — Index 7b DE-S.97



Reaktionszeiten

12.2 Reaktionszeit des Analogausgangs

Reaktionszeit des analogen Ausgangs: 1 ms

Im normalen Betrieb fiir Uberdrehzahl, Unterdrehzahl bzw. Frequenzband:
(Bei Frequenzband kleinere Frequenzgrenze wahlen, da dann die Zeitdauer langer ist)

2 x Sampling Time + 1 ms fur Frequenzen > 1 / Sampling Time
z. B. f =10 kHz, Sampling Time = 1 ms 10 kHz > 1 kHz ergibt 3 ms

2 x 1/Frequenz + 1 ms fur Frequenzen < 1 / Sampling Time
z. B. f =100 Hz, Sampling Time =1 ms 100 Hz < 1 kHz ergibt 21 ms

Im normalen Betrieb fiir Stillstand:

2 x Wait Time + Stillstandszeit + 1 ms fir Frequenz =0

z. B. Stillstandszeit = 0 ms,

Wait Time = 100 ms Ergibt 201 ms

Die Zeiten wurden fiir eine Sprungfunktionen ermittelt.

Der Parameter ,Filter” wurde fiir die obigen ermittelten Zeiten nicht
bericksichtigt.

Bei aktiviertem Filter miissen die Sampling Time oder der 1/Frequenz Wert
noch zusatzlich mit dem Faktor Filter x 5 multipliziert werden.

(5 = 100% vom Endwert erreicht, 3 = 95% vom Endwert erreicht)

Bei einem Systemfehler (kritischer interner Fehler) gilt fiir Version 3B und
hoéher: 85 ms + 1 ms ergibt 86 ms
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12.3 Reaktionszeit der Digitalausgange

Reaktionszeit der digitalen Ausgdnge: 1 ms

Im normalen Betrieb fiir Uberdrehzahl, Unterdrehzahl bzw. Frequenzband:
(Bei Frequenzband kleinere Frequenzgrenze wahlen, da dann die Zeitdauer langer ist)

2 x Sampling Time + 1 ms fur Frequenzen > 1 / Sampling Time

z. B. f =10 kHz, Sampling Time = 1 ms 10 kHz > 1 kHz ergibt 3 ms

2 x 1/Frequenz + 1 ms fur Frequenzen < 1/ Sampling Time

z. B. f =100 Hz, Sampling Time =1 ms 100 Hz < 1 kHz ergibt 21 ms

Im normalen Betrieb fiir Stillstand:

100 ms

z. B. Stillstandszeit = 0 ms, Wait Time =

2 x Wait Time + Stillstandszeit + 1 ms fir Frequenz =0

Ergibt 201 ms

Die Zeiten wurden fiir eine Sprungfunktionen ermittelt.

Der Parameter ,Filter” wurde fiir die obigen ermittelten Zeiten nicht
beriicksichtigt.

Bei aktiviertem Filter miissen die Sampling Time oder der 1/Frequenz Wert
noch zusatzlich mit dem Faktor Filter x 5 multipliziert werden.

(5 = 100% vom Endwert erreicht, 3 = 95% vom Endwert erreicht)

Bei einem Systemfehler (kritischer interner Fehler) gilt fiir Version 3B und
héher:

85 ms + 1 ms ergibt 86 ms

12.4 Reaktionszeit des Splitterausgangs

Reaktionszeit des Splitterausgangs: 1 ms

Die Zeiten wurden fiir eine Sprungfunktionen ermittelt.

Bei einem Systemfehler (kritischer interner Fehler) gilt fiir Version 3B und
héher:

85 ms + 1 ms ergibt 86 ms
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12.5 Reaktionszeit bei Frequenzfehlerauswertung

Reaktionszeiten bei Abriss einer Frequenz:
Einstellung Sampling Time = 10 ms, Wait Time = 100 ms

Fir Version 3B und hoher:

- Benutze Sampling Time fiir die Berechnung, wenn f > 1/Sampling Time
- Benutze 1/f wenn f < 1/Sampling Time

Firr die folgenden Tabellen gilt:

Der Parameter Filter hat hier keinen Einfluss.

Zusatzlich zu den Zeiten kommt noch die Hardware-Verzégerungszeiten
hinzu, (Relais = 25 ms, Analogausgang = 1 ms, Digitalausgang = 1 ms).

*) Die errechneten Zahlenwerte fiir die Reaktionszeit gelten jeweils fiir den
Fall, dass ,Sampling Time“ groRer waére als die reziproke Frequenz 1/f

Div. Filter = 10

Bei Parameter ,,Div.

%-Value” = 10:

11 x (Sampling Time oder (1/f)) + 1x Wait Time,
Reaktionszeit = 210 ms*)

Bei Parameter ,,Div.

%-Value” = 20:

21 x (Sampling Time oder (1/f)) + 1x Wait Time,
Reaktionszeit = 310 ms*)

Bei Parameter ,,Div.

%-Value” = 30:

31 x (Sampling Time oder (1/f)) + 1x Wait Time,
Reaktionszeit = 410 ms*)

Bei Parameter ,,Div.

%-Value” = 40:

41 x (Sampling Time oder (1/f)) + 1x Wait Time,
Reaktionszeit = 510 ms*)

Div. Filter =5

Bei Parameter ,,Div.

%-Value” = 10:

5 x (Sampling Time oder (1/f)) + 1x Wait Time,
Reaktionszeit = 150 ms*)

Bei Parameter ,,Div.

%-Value” = 20:

10 x (Sampling Time oder (1/f)) + 1x Wait Time,
Reaktionszeit = 200 ms*)

Bei Parameter ,,Div.

%-Value” = 30:

15 x (Sampling Time oder (1/f)) + 1x Wait Time,
Reaktionszeit = 250 ms*)

Bei Parameter ,,Div.

%-Value” = 40:

21 x (Sampling Time oder (1/f)) + 1x Wait Time,
Reaktionszeit = 310 ms*)
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Div. Filter=3

1 x (Sampling Time oder (1/f)) + 1x Wait Time,

. _— “_10.
Bei Parameter ,,Div. %-Value” = 10: Reaktionszeit = 110 ms*)

2 x (Sampling Time oder (1/f)) + 1x Wait Time,

. _— “_ 0.
Bei Parameter ,,Div. %-Value” = 20: Reaktionszeit = 120 ms*)

3 x (Sampling Time oder (1/f)) + 1x Wait Time,

. _— “_ 20
Bei Parameter ,,Div. %-Value” = 30: Reaktionszeit = 130 ms*)

5 x (Sampling Time oder (1/f)) + 1x Wait Time,

H H o/ _ " - .
Bei Parameter ,,Div. %-Value” = 40: Reaktionszeit = 150 ms*)

Filterwirkung bei 10 % Frequenzeinbruch

Div. Filter = 3 und Div. %-Value = 10: Ausl6ésung nach 9 x (Sampling Time oder 1/f)
Div. Filter =5 und Div. %-Value = 10: Ausl6ésung nach 10 x (Sampling Time oder 1/f)
Div. Filter = 10 und Div. %-Value = 10: Ausl6ésung nach 10 x (Sampling Time oder 1/f)

Filterwirkung bei 20 % Frequenzeinbruch

Div. Filter = 3 und Div. %-Value = 20: Ausl6ésung nach 13 x (Sampling Time oder 1/f)
Div. Filter = 3 und Div. %-Value = 10: Auslésung nach 4 x (Sampling Time oder 1/f)
Div. Filter = 5 und Div. %-Value = 20: Ausl6ésung nach 20 x (Sampling Time oder 1/f)
Div. Filter =5 und Div. %-Value = 10: Ausl6ésung nach 10 x (Sampling Time oder 1/f)
Div. Filter = 10 und Div. %-Value = 20: Ausl6ésung nach 20 x (Sampling Time oder 1/f)
Div. Filter = 10 und Div. %-Value = 10: Ausl6ésung nach 10 x (Sampling Time oder 1/f)

Filterwirkung bei 30 % Frequenzeinbruch

Div. Filter = 3 und Div. %-Value = 30: Ausl6sung nach 16 x (Sampling Time oder 1/f)
Div. Filter = 3 und Div. %-Value = 20: Ausl6ésung nach 7 x (Sampling Time oder 1/f)
Div. Filter = 3 und Div. %-Value = 10: Ausl6ésung nach 3 x (Sampling Time oder 1/f)
Div. Filter =5 und Div. %-Value = 30: Auslésung nach 30 x (Sampling Time oder 1/f)
Div. Filter = 5 und Div. %-Value = 20: Auslésung nach 20 x (Sampling Time oder 1/f)
Div. Filter = 5 und Div. %-Value = 10: Ausl6ésung nach 10 x (Sampling Time oder 1/f)
Div. Filter = 10 und Div. %-Value = 30: Ausl6ésung nach 30 x (Sampling Time oder 1/f)
Div. Filter = 10 und Div. %-Value = 20: Ausl6ésung nach 20 x (Sampling Time oder 1/f)
Div. Filter = 10 und Div. %-Value = 10: Ausl6ésung nach 10 x (Sampling Time oder 1/f)
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Filterwirkung bei 40 % Frequenzeinbruch

Div. Filter = 3 und Div. %-Value = 40: Ausl6ésung nach 18 x (Sampling Time oder 1/f)
Div. Filter = 3 und Div. %-Value = 30: Auslésung nach 9 x (Sampling Time oder 1/f)
Div. Filter = 3 und Div. %-Value = 20: Auslésung nach 5 x (Sampling Time oder 1/f)
Div. Filter = 3 und Div. %-Value = 10: Auslésung nach 2 x (Sampling Time oder 1/f)
Div. Filter =5 und Div. %-Value = 40: Ausl6ésung nach 36 x (Sampling Time oder 1/f)
Div. Filter =5 und Div. %-Value = 30: Ausl6ésung nach 26 x (Sampling Time oder 1/f)
Div. Filter =5 und Div. %-Value = 20: Ausl6ésung nach 16 x (Sampling Time oder 1/f)
Div. Filter =5 und Div. %-Value = 10: Auslésung nach 6 x (Sampling Time oder 1/f)
Div. Filter = 10 und Div. %-Value = 40: Ausl6ésung nach 40 x (Sampling Time oder 1/f)
Div. Filter = 10 und Div. %-Value = 30: Ausl6ésung nach 30 x (Sampling Time oder 1/f)
Div. Filter = 10 und Div. %-Value = 20: Ausl6ésung nach 20 x (Sampling Time oder 1/f)
Div. Filter = 10 und Div. %-Value = 10: Ausl6ésung nach 10 x (Sampling Time oder 1/f)
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13 Anschluss der Eingange

Die Eingange kdnnen auf unterschiedliche Art angeschlossen werden. Das Safety-M compact
hat SIL-3 fahige HTL-Eingange, wenn die Konfiguration auf 2-polig invers geschaltet ist. Der
endgiiltige Safety Integrity Level (SIL) hangt von der externen Beschaltung und von der
Konfiguration ab.

Relevante Bemerkung

Parameter

xINx Config Schaltverhalten (2-polig, 1-polig, getaktet)

Input Mode Konfiguration der Eingange (Einzeleingdnge, Signalpaare, gemischt)
Switch Mode XXXX | =9, wenn Ausgang zur Takterzeugung verwendet wird, nur bei

getaktetem Eingang

Output Mode Taktausgang muss auf invers geschalten werden

GPI Err Time Max. zugelassene Fehlerzeit wiahrend des illegalen Ubergangszustands

e Ein 1-polig nicht getakteter Eingang hat SIL=1
e Ein 1-polig getakteter Eingang kann SIL = 1-2 erreichen
e Ein 2-poliger nicht getakteter Eingang kann SIL = 2-3 erreichen

Wenn ein getakteter Eingang verwendet wird, sollte fiir die Takterzeugung
zuerst OUT1, OUT2, OUT3 und dann erst OUT4 verwendet werden. Die
Takterzeugung unterscheidet sich in Bezug auf die Frequenz, wobei OUT1 die
héchste Frequenz ausgeben kann.

Beide Ausgangsspuren (OUT1 und /OUT1) konnen verwendet werden, da
diese eine Phasenverschiebung von 180° besitzen (Parameter ,,Output Mode“
beachten).
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13.1 Anschluss: 1-polig nicht getakteter Eingang

Ein 1-poliger nicht getakteter Eingang kann wie unten gezeigt, angeschlossen werden. Es kann
auch ein Wechselschalter, der zwischen GND und +24 V schaltet, verwendet werden. Ein 1-polig
statischer Eingang hat den Safety Integrity Level (SIL) = 1. Der Parameter ,xINx Config“ muss auf
Werte zwischen 8-11 eingestellt, der Parameter ,Input Mode” auf 1 oder 2 gesetzt werden.
Fehler kdnnen nicht detektiert werden, damit gibt es keine Reaktionszeit.

+24V

SMCx

CONTROL INPUT
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13.2 Anschluss: 1-polig getakteter Eingang

Ein 1-poliger getakteter Eingang kann wie unten gezeigt, angeschlossen werden. Ein 1-polig
getakteter Eingang hat den Safety Integrity Level (SIL) = 1-2. Der Parameter , xINx Config“ muss
auf Werte zwischen 20-35, der Parameter ,Input Mode” auf 1 oder 2 gesetzt werden. Ein
Ausgang muss fur die Takterzeugung zur Verfligung stehen. Beim Fehler des Taktsignals muss
die Auslésung der Funktion (statisch high/low) so gewahlt sein, dass kein Sicherheitsrisiko
entsteht. (Leitungstrennung und Schalterversagen konnen nicht detektiert werden). Ein
Fehlerfall 16st einen Runtime Readback Digital Output Error aus und die Reaktionszeit betragt
ca. 20 ms.

[y
SMCx
\.
CONTROL INPUT CONTROL OUT
Uy
SMCx
\
CONTROL INPUT CONTROL OUT

_h q_

Einfluss auf den Safety Integrity Level (SIL):

e Rdumlich getrennte Verlegung der Schalterzuleitungen

e Zwangsgefiihrte redundante Reihenkontakte

e Spezielle Schalteranschliisse zur Verhinderung von Kurz- und
Querschliissen
MTTFd Wert des Schalters
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13.3 Anschluss: 2-polig nicht getakteter Eingang

Ein 2-poliger nicht getakteter Eingang kann wie unten gezeigt, angeschlossen werden. Ein 2-
polig nicht getakteter Eingang hat den Safety Integrity Level (SIL) = 2-3. (homogen = 2-3, invers
=3).

Der Parameter ,xINx Config”“ muss auf Werte zwischen 0-7, der Parameter ,,Input Mode“ auf

0 oder 1 gesetzt werden. Ein Fehlerfall |6st einen Runtime GPI Error aus und die Reaktionszeit
betragt ca. 20 ms. Der Parameter GPI Err Time bestimmt die max. zuldssige Fehlerzeit wahrend
des illegalen Zwischenzustands. (1 entspricht ca. einer Dauer von 1ms).

+24V

SMCx

8.3

CONTROL INPUT

+24V +24V
GND GND

SMCx
CONTROL INPUT

Einfluss auf den Safety Integrity Level (SIL):

e Réaumlich getrennte Verlegung der Schalterzuleitungen

e Zwangsgefiihrte redundante Reihenkontakte

e Spezielle Schalteranschliisse zur Verhinderung von Kurz- und
Querschliissen

e MTTFd Wert des Schalters
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14 Anschluss der Ausgange

Die Ausgange konnen auf unterschiedliche Art angeschlossen werden. Das Safety-M compact
hat SIL-3 fahige HTL-Ausgadnge, wenn die Konfiguration auf 2-polig invers geschalten. Der
endgiiltige Safety Integrity Level (SIL) hangt von der externen Beschaltung und von der
Konfiguration ab.

Relevante Bemerkung
Parameter
Output Mode Konfiguration der Ausgange (homogen / invers)

e Ein 1-poliger Ausgang hat SIL=1
e Ein 2-poliger homogener Ausgang kann SIL = 2-3 erreichen
e Ein 2-poliger inverser Ausgang kann SIL = 3 erreichen

15 EDM-Funktion

Bei der EDM (External Device Monitoring) Funktion wird das fehlerhafte Schalten eines
externen Relais oder Schiitzes durch einen Rickfiihrkreis Gberwacht. Fir den Riickfihrkreis
wird ein getaktetes Ausgangssignal Giber einen zwangsgefihrten Relaiskontakt gefiihrt und liber
einen Eingang Gberwacht.

Das Gerat Safety-M compact muss damit einen Ausgang fiir die Ansteuerung der Relaisspule,
einen Ausgang fir die Bildung des Taktes, sowie einen Eingang fiir die Riicklesung des Taktes
zur Verfiigung stellen.

Mit Hilfe des Parameters ,,*IN* Function” wird der Ausgang bestimmt, der fir die
Relaisansteuerung verwendet wird, mogliche Einstellungen sind 17-20 und 22. Der Parameter
,» FIN* Config” bestimmt, welcher Ausgang fiir das Taktsignal verwendet wurde, der
Einstellungsbereich liegt zwischen 12-19.

Der endgiiltige Safety Integrity Level (SIL) hdngt von der externen Beschaltung und von der
Konfiguration ab. Im Fehlerfall wird der Runtime External RB Error ausgelost.

Relevante Parameter | Bemerkung

Read Back OUT Mogliche Invertierung der Relaisansteuerung

Switch Mode Ausgang zur Ansteuerung der Relaisspule (Einstellung: invers)

Switch Mode Taktausgang (Einstellung: invers)

*IN* Function Spezifizierung der Relaisansteuerung

*IN* Config Spezifizierung der Taktrickfiihrung

Input Mode Konfiguration des Riicklese-Eingangs (Einzeleingang fir Ricklesung)

Read Back Delay Zeitdauer, bis Relais sicher angezogen hat (gilt fur alle verwendeten
Relais)
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15.1 EDM: 1 Relais, 1 Ausgang, 1 Eingang (NO)

ouT2

JOUT1

GND

Zwangsgefiihrtes Relais

S O sl |

>

IN2

Hilfskontakt

(Schliesser) Hauptkontakt
(NO)

IN2 = IN3 (alte Gehdusebezeichnung)

Parameter Wert | Beschreibung

Switch Mode OUT1 0 OUT1 detektiert Uberdrehzahl

Switch Mode OUT2 9 OUT2 dient zur Takterzeugung

Read Back OUT 1 Invertierung (Anschluss an /OUT1 mit NO Kontakt)
IN2 Function 17 Funktionsausgang OUT1 (Uberdrehzahl)

IN2 Config 14 Taktausgang OUT2 (Anschluss an X10/4)

Input Mode 2 4 Einzel-Steuereingange verwendbar

Read Back Delay 0,050 | 50ms Delay aufgrund der Relais Prellzeit

Output Mode 0 Inverse Beschaltung

Bei normaler Drehzahl wird der digitale Ausgang /OUT1 mit HIGH
angesteuert, so dass das externe Relais angezogen ist. Bei Uberdrehzahl wird
der digitale Ausgang /OUT1 mit LOW angesteuert und das externe Relais fallt
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ab. Der zwangsgefiihrte Hilfskontakt schlieBt, wenn das Relais angesteuert
wird und leitet den Takt zum Eingang weiter.

Ein Fehler im Taktkreis kann nur im angesteuerten Zustand erkannt werden.
Im Fehlerfall schaltet das Safety-M compact alle digitalen Ausgange auf LOW,
das externe Relais fillt ab und zeigt damit Uberdrehzahl an. Tritt ein
Fehlerfall im Taktkreis bei normaler Drehzahl auf, wird ein Fehler ausgelost
und Uberdrehzahl angezeigt. (Safety Integrity Level = 1). Hauptkontakte
konnen je nach Applikation als SchlieBer oder Offner ausgefiihrt sein.
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15.2

EDM: 1 Relais, 1 Ausgang, 1 Eingang (NC)

ouT2

JOUT1

GND
IN2

£ [ B e |

Zwangsgefiihrtes Relais

>

e

e
T

IN2 = IN3 (alte Gehausebezeichnung)

Hilfskontakt
(Offner)
(NC)

Hauptkontakt

Parameter

Wert

Beschreibung

Switch Mode OUT1 0

OUT1 detektiert Uberdrehzahl

Switch Mode OUT2 9

OUT2 dient zur Takterzeugung

Read Back OUT 0 Keine Invertierung (Anschluss an /OUT1 mit NC Kontakt)
IN2 Function 17 Funktionsausgang OUT1 (Uberdrehzahl)

IN2 Config 14 Taktausgang OUT2 (Anschluss an X10/4)

Input Mode 2 4 Einzel-Steuereingange verwendbar

Read Back Delay 0,050 | 50ms Delay aufgrund der Relais Prellzeit

Output Mode 0 Inverse Beschaltung
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Funktion:

Bei normaler Drehzahl wird der digitale Ausgang /OUT1 mit HIGH
angesteuert, so dass das externe Relais angezogen ist. Bei Uberdrehzahl wird
der digitale Ausgang /OUT1 mit LOW angesteuert und das externe Relais fallt
ab. Der zwangsgefiihrte Hilfskontakt 6ffnet, wenn das Relais angesteuert
wird und unterbricht den Takt zum Eingang.

Ein Fehler im Taktkreis kann nur im abgefallenen Zustand erkannt werden. Im
Fehlerfall schaltet das Safety-M compact alle digitalen Ausgénge auf LOW,
und das externe Relais fillt ab und zeigt damit Uberdrehzahl an. Tritt ein
Fehlerfall im Taktkreis bei Uberdrehzahl auf, wird ein Fehler ausgeldst und
Uberdrehzahl angezeigt. (Safety Integrity Level = 1). Hauptkontakte kénnen je
nach Applikation als SchlieRer oder Offner ausgefiihrt sein.

15.3 EDM: 2 Relais, 1 Ausgang, 1 Eingang (NC, NO)

Zwangsgefiihrte Relais Hauptkontakte
O 5
ouT2
ouT1 1
L\ AN N \
\ N\ O\
JOUT1 1
\ AN N \
\ \ O\
GND
GND
IN2
Hilfskontakte
IN2 = IN3 (alte Gehdusebezeichnung) NO und NC in Reihe

Parameter

Wert | Beschreibung
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Switch Mode OUT1 0 OUT1 detektiert Uberdrehzahl
Switch Mode OUT2 9 OUT2 dient zur Takterzeugung
Read Back OUT 1 Invertierung
IN2 Function 17 Funktionsausgang OUT1 (Uberdrehzahl)
IN2 Config 14 Taktausgang OUT2 (Anschluss an X10/4)
Input Mode 2 4 Einzel-Steuereingange verwendbar
Read Back Delay 0,050 | 50ms Delay aufgrund der Relais Prellzeit
Output Mode 0 Inverse Beschaltung

Funktion:

Bei normaler Drehzahl wird der digitale Ausgang /OUT1 mit HIGH und OUT1
mit LOW angesteuert. Bei Uberdrehzahl wird der digitale Ausgang /OUT1 mit
LOW und OUT1 mit HIGH angesteuert. Damit ist immer ein Relais angezogen,
wahrend das andere abgefallen ist. Bei normaler Drehzahl ist der Taktkreis
geschlossen, bei Uberdrehzahl ist der Taktkreis gedffnet. Die GND Leitungen
der Relais miissen unabhdngig sein.

Ein Fehler im Taktkreis kann nur im geschlossenen Zustand erkannt werden.
Im Fehlerfall schaltet das Safety-M compact alle digitalen Ausgange auf LOW,
und die externen Relais fallen ab und es wird Uberdrehzahl angezeigt. Tritt
ein Fehlerfall im Taktkreis bei Uberdrehzahl auf, wird ein Fehler ausgelést
und Uberdrehzahl angezeigt. (Safety Integrity Level = 2). Hauptkontakte
konnen je nach Applikation als SchlieBer oder Offner ausgefiihrt sein.
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15.4 EDM: 2 Relais, 2 Ausgange, 1 Eingang (NC, NO)
Zwangsgefiihrte Relais Hauptkontakte
0 e i
ouT1 -
JouT2 1
/OUT3 1
L W, W W .
| Y T T
GND
GND
IN2 = —
Hilfskontakte
IN2 = IN3 (alte Gehausebezeichnung) NC oder NO in Reihe
Parameter Wert | Beschreibung
Switch Mode OUT1 9 OUT1 dient zur Takterzeugung
Switch Mode OUT2 0 OUT2 detektiert Uberdrehzahl
Switch Mode OUT3 0 OUT3 detektiert Uberdrehzahl
Read Back OUT 0/6 Invertierung oder keine Invertierung je nach Hilfskontaktart
IN2 Function 18/19 | Funktionsausgang OUT2 oder OUT3 (Uberdrehzahl)
IN2 Config 12 Taktausgang OUT1 (Anschluss an X10/4)
Input Mode 2 4 Einzel-Steuereingange verwendbar
Read Back Delay 0,050 | 50ms Delay aufgrund der Relais Prellzeit
Output Mode 0 Inverse Beschaltung
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Hier werden zwei unabhingige Ausginge /OUT2 und /OUT3 verwendet, die
in Bezug auf ihr Schaltverhalten identisch programmiert sind. Die Basis-
Funktion entspricht der Funktion mit einem Relais. Die Hilfskontakte der
Relais werden in Reihe geschaltet und auf einen Eingang gefiihrt. Da das
Schaltverhalten beider Ausgédnge gleich sein muss, kann der Parameter ,,IN2
Function” auf 18 oder 19 gesetzt sein. Die GND Leitungen der Relais miissen
unabhangig sein. (Safety Integrity Level = 2). Hauptkontakte kdnnen je nach
Applikation als SchlieRer oder Offner ausgefiihrt sein.

15.5 EDM: 2 Relais, 2 Ausgange, 2 Eingange (NC)

Zwangsgefilhrte Relais

Hauptkontakte
Mrirerem
JouT1
B e I L P -
ouT1
JOouT2 1
\ NN
\ N\ N
JOUT3 1
L W W W ¥
VO \
GND
GND
IN2
JIN2

3 i Hilfskontakt
IN2 = IN3 (alte Gehausebeschreibung) e

J/IN2 = IN4 (alte Gehdusebeschreibung)

Parameter Wert | Beschreibung

Switch Mode OUT1 9 OUT1 dient zur Takterzeugung
Switch Mode OUT2 0 OUT2 detektiert Uberdrehzahl
Switch Mode OUT3 0 OUT3 detektiert Uberdrehzahl
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Read Back OUT 0 keine Invertierung (Anschluss mit NC Kontakt)
IN2 Function 18 Funktionsausgang OUT2 (Uberdrehzahl)

IN2 Config 12 Taktausgang OUT1 (Anschluss an X10/4)

/IN2 Function 19 Funktionsausgang OUT3 (Uberdrehzahl)

/IN2 Config 13 Taktausgang /OUT1 (Anschluss an X10/5)
Input Mode 2 4 Einzel-Steuereingange verwendbar

Read Back Delay 0,050 | 50ms Delay aufgrund der Relais Prellzeit
Output Mode 0 Inverse Beschaltung

Hier werden zwei unabhingige Ausginge /OUT2 und /OUT3 verwendet, die
in Bezug auf ihr Schaltverhalten identisch programmiert sind. Die Basis-
Funktion entspricht der Funktion mit einem Relais. Die Hilfskontakte der
Relais werden jeweils auf einen eigenen Eingang gefiihrt. Die GND Leitungen
der Relais miissen unabhangig sein. (Safety Integrity Level = 3).
Hauptkontakte kénnen je nach Applikation als SchlieRer oder Offner
ausgefiihrt sein.
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15.6 EDM: 2 Relais, 2 Ausgange, 2 Eingange (NO)

Zwangsgefiihrte Relais

Hauptkontakte
JOUT1
O I B 1 e [
ouT1
JOUT2 1
JOUT3 1
A W W W \
\ N O\
GND
GND
IN2
JIN2

5 i Hilfskontakt
IN2 = IN3 (alte Gehausebeschreibung) LR E L

/IN2 = IN4 (alte GehAusebeschreibung)

Parameter Wert | Beschreibung

Switch Mode OUT1 9 OUT1 dient zur Takterzeugung

Switch Mode OUT2 0 OUT2 detektiert Uberdrehzahl

Switch Mode OUT3 0 OUT3 detektiert Uberdrehzahl

Read Back OUT 6 Invertierung (Anschluss mit NO Kontakt)
IN2 Function 18 Funktionsausgang OUT2 (Uberdrehzahl)
IN2 Config 12 Taktausgang OUT1 (Anschluss an X10/4)
/IN2 Function 19 Funktionsausgang OUT3 (Uberdrehzahl)
/IN2 Config 13 Taktausgang /OUT1 (Anschluss an X10/5)
Input Mode 2 4 Einzel-Steuereingange verwendbar
Read Back Delay 0,050 | 50ms Delay aufgrund der Relais Prellzeit
Output Mode 0 Inverse Beschaltung
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Hier werden zwei unabhingige Ausginge /OUT2 und /OUT3 verwendet, die
in Bezug auf ihr Schaltverhalten identisch programmiert sind. Die Basis-
Funktion entspricht der Funktion mit einem Relais. Die Hilfskontakte der
Relais werden jeweils auf einen eigenen Eingang gefiihrt. Die GND Leitungen
der Relais miissen unabhangig sein (Safety Integrity Level = 3). Hauptkontakte
konnen je nach Applikation als SchlieBer oder Offner ausgefiihrt sein.

15.7 EDM: 2 Relais, 2 Ausgange, 2 Eingange (NO, NC)

JOUT1
ouUT1
JOUT2

JOUT3

GND
GND
IN2

/IN2

Zwangsgefiihrte Relais

Y ] Y

Hauptkontakte

S 7 ]

AR

IN2 = IN3 (alte Gehdusebeschreibung)
J/IN2 = IN4 (alte Gehdusebeschreibung)

Hilfskontakte
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Parameter Wert | Beschreibung

Switch Mode OUT1 9 OUT1 dient zur Takterzeugung

Switch Mode OUT2 0 OUT2 detektiert Uberdrehzahl

Switch Mode OUT3 | 0 OUT3 detektiert Uberdrehzahl

Read Back OUT 2 Invertierung (Anschluss mit NO, NC Kontakt)
IN2 Function 18 Funktionsausgang OUT2 (Uberdrehzahl)
IN2 Config 12 Taktausgang OUT1 (Anschluss an X10/4)
/IN2 Function 19 Funktionsausgang OUT3 (Uberdrehzahl)
/IN2 Config 13 Taktausgang /OUT1 (Anschluss an X10/5)
Input Mode 2 4 Einzel-Steuereingange verwendbar
Read Back Delay 0,050 | 50ms Delay aufgrund der Relais Prellzeit
Output Mode 0 Inverse Beschaltung

Funktion:

Hier werden zwei unabhingige Ausginge /OUT2 und /OUT3 verwendet, die
in Bezug auf ihr Schaltverhalten identisch programmiert sind. Die Basis-
Funktion entspricht der Funktion mit einem Relais. Die Hilfskontakte der
Relais werden jeweils auf einen eigenen Eingang gefiihrt. Die GND Leitungen
der Relais miissen unabhdngig sein. (Safety Integrity Level = 3).
Hauptkontakte kénnen je nach Applikation als SchlieRer oder Offner
ausgefiihrt sein.
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15.8 EDM: Beschaltungsarten des Relay Out X1

out2

REL1
REL2

GND
IN2

eIy Zwangsgefiihrtes Relais

ST = e

>

N\

IN2 = IN3 (alte Gehadusebezeichnung)

Hilfskontakt

(Schliesser) Hauptkontakt
(NO)

Parameter Wert | Beschreibung

Switch Mode REL1 0 REL1 detektiert Uberdrehzahl

Switch Mode OUT2 9 OUT2 dient zur Takterzeugung

Read Back OUT 16 Invertierung (Anschluss an REL2 mit NO Kontakt)
IN2 Function 22 Funktionsausgang REL1 (Uberdrehzahl)

IN2 Config 14 Taktausgang OUT2 (Anschluss an X10/4)

Input Mode 2 4 Einzel-Steuereingange verwendbar

Read Back Delay 0,100 | 100ms Delay aufgrund der zweifachen Relais Prellzeit
Output Mode 0 Inverse Beschaltung
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Funktion:

Bei normaler Drehzahl ist der Relais Ausgang an X1 geschlossen, so dass das
externe Relais angezogen ist. Bei Uberdrehzahl wird der Relais Ausgang an X1
geoffnet und das externe Relais fallt ab. Der zwangsgefiihrte Hilfskontakt des
externen Relais schlie8t, wenn der Relais Ausgang an X1 geschlossen wird
und leitet den Takt zum Eingang weiter.

Ein Fehler im Taktkreis kann nur erkannt werden, wenn der Relais Ausgang X1
geschlossen ist. Im Fehlerfall 6ffnet das Safety-M compact den Relais Ausgang
an X1, das externe Relais fillt ab und zeigt damit Uberdrehzahl an. Tritt ein
Fehlerfall im Taktkreis bei normaler Drehzahl auf, wird ein Fehler ausgeldst
und Uberdrehzahl angezeigt. (Safety Integrity Level = 1). Hauptkontakte
kdnnen je nach Applikation als SchlieBer oder Offner ausgefiihrt sein.

Beschaltungsart fir SIL3:

24V Zwangsgefiihrte Relais Hauptkontakte
JouT1
ouT1
REL1
REL2

|

\ NN\

\ N O\

U . W \

\ N\

GND l

IN2
JIN2

" " Hilfskontakt
IN2 = IN3 (alte Gehdusebeschreibung) R

/IN2 = IN4 (alte Gehdusebeschreibung)
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Beschaltungsart fir SIL2:

Zwangsgefiihrte Relais Hauptkontakte
124V
R A 0 e 1
ouT2
REL1
REL2 I
\ N\
\ N O\
\ NN\
A N O\
GND 1
IN2
Hilfskontakte
IN2 = IN3 (alte Gehdusebezeichnung) NO in Reihe
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16 Overlap

Mit Hilfe des Parameters ,,Sensor Overlap” kann die Overlap Uberwachung aktiviert
werden. Die Overlap Funktion kann nur durchgefiihrt werden, wenn der Parameter
,Operational Mode” =5 aktiviert ist, d.h. beide Sensoren mit A HTL Signalen arbeiten.
Wenn es sich bei den Sensoren um Nahrungsschalter handelt, miissen die Aussparungen
beider Sensoren so angebracht sein, dass beim Uberfahren nur drei von vier méglichen
Ausgangszustanden auftreten.

Das untere Bild zeigt, dass hier nie der Zustand eintritt, bei dem beide Nahrungsschalter
unbedeckt sind. Féllt ein Sensor ab, kann in der unbedeckten Phase des anderen Sensors
ein Fehler ausgelost werden, da dann beide Sensoren den Zustand unbedeckt anzeigen.
Auch das Entfernen beider Sensoren oder ein Kabelbruch kann dann einen Fehler auslésen.
Durch die Art der Aussparung kann ein Fehler bei gleichzeitig bedecktem oder gleichzeitig
unbedecktem Zustand ausgeldst werden. Durch die Wahl des Nidhrungsschalter, PNP Offner
oder PNP Schliesser, kann die Polaritat an den Eingang des SMC angepasst werden (SMC
Eingang offen entspricht low).

Overlap:
E INI1

—>

-

Error:

INI1

—> —>

> ==

ey
EINH
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17 Technische Daten

Schutzschaltung:

Spannungsversorgung: Eingangsspannung: 18...30VDC
Schutzschaltung: Verpolungsschutz
Restwelligkeit: max. 10 % bei 24 VDC
Stromaufnahme: ca. 150 mA (unbelastet)
Absicherung: externe Sicherung (2,5 A, mitteltrdge) erforderlich
Anschlussart: X3, Schraubklemme, 2-polig, 1,5 mm?
Geberversorgung: Anzahl: 2
Ausgangsspannung: ca. 2 VDC kleiner als Eingangsspannung
Ausgangsstrom: max. 200 mA pro Geber

kurzschlussfest

SinCos-Eingange: Anzahl Eingdnge:
Signalspuren:
Amplitude:

DC Offset:

Frequenz:

Anschlussart:

2

SIN+, SIN-, COS+, COS-
0,8..1,2Vpp
2,4..2,6 VDC

max. 500 kHz (bei Lissajous-Figur-Uberwachung max.
100 kHz)

X6 und X7, Sub-D Stift, 9-polig

Inkremental-Eingédnge: Anzahl Eingdnge:
Format:
Frequenz:

Anschlussart:

2

RS422 Standard (Differenzsignal A, /A, B, /B)
max. 500 kHz

X8 und X9, Schraubklemme, 7-polig, 1,5 mm?

Control-/ Inkremental- Anzahl Eingdnge:

Eingadnge: Verwendung:
Signalpegel:
Belastung:
Frequenz (Control):

Frequenz
(Inkremental):

Anschlussart:

2 (jeweils komplementér ausgefiihrt)

Anschluss von HTL-Gebern, Naherungsschaltern oder
Steuerbefehlen

HTL/ PNP (10...30 V)
max. 15 mA

max. 1 kHz

max. 250 kHz
X10, Schraubklemme, 5-polig, 1,5 mm?

SinCos-Ausgang: Splitterausgang:

(sicherheitsgerichtet) Signalspuren:
Amplitude:

DC Offset:
Frequenz:
Signalverzogerung:

Anschlussart:

des Eingangs SinCos 1
SIN+, SIN-, COS+, COS-
0,8..1,2Vpp
2,4..2,6VDC

max. 500 kHz

ca. 200 ns

X5, Sub-D Buchse, 9-polig

Inkremental-Ausgang: Splitterausgang:

(sicherheitsgerichtet)

des Eingangs SinCos 1, SinCos 2, RS422 1, RS422 2,
HTL 1 oder HTL 2

Format: RS422 (Differenzsignal A, /A, B, /B)
Frequenz: max. 500 kHz
Signalverzogerung: ca. 600 ns
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Anschlussart:

X4, Schraubklemme, 7-polig, 1,5 mm?

Analog-Ausgang:

(sicherheitsgerichtet)

Stromausgang:
Auflésung:
Genauigkeit:

Anschlussart:

4 ... 20 mA (Blrde max. 270 Ohm)

14 Bit

+0,1%

X4, Schraubklemme, 7-polig, 1,5 mm?

Control-Ausgédnge:

(sicherheitsgerichtet)

Anzahl Ausgange:

Ausgangsspannung:

Ausgangsstrom:
Ausgangsstufe:
Schutzschaltung:

Anschlussart:

4 (jeweils komplementar ausgefiihrt)

HTL (ca. 2 VDC kleiner als Eingangsspannung)
max. 30 mA pro Ausgang

Push-Pull

kurzschlussfest

X2, Schraubklemme, 8-polig, 1,5 mm?

Relais-Ausgang:
(sicherheitsgerichtet)

Anzahl Relais:
Schaltfahigkeit:
Schaltvermogen:

Anschlussart:

zwei in Reihe geschaltete zwangsgefiihrte Relais (NO)
5...36 VDC

5mA..5A

X1, Schraubklemme, 2-polig, 1,5 mm?

USB-Schnittstelle:

Version:
Anschlussart:

Betriebssystem:

USB 1.0
X12, USB-B Buchse

OSxx-Software ab Version 4c fiur WIN7 /8 / 10
(getestet mit 1511 build 10586.104), sonst nur fur
WIN7 / 8 einsetzbar

Anzeige: Griine LED: Betriebsbereit ,ON“
Gelbe LED: Fehler ,ERROR“

Schalter: DIL-Schalter: 1 x 3-polig
Bezeichnung: S1

Konformitdt und Normen:

MR 2006/42/EG

EMV 2014/30/EU:

Vibrationsfestigkeit:

Schockfestigkeit:

EN ISO 13849-1

EN 61508

EN 62061

EN 60947-5-1

EN 61000-6-2

EN 61000-6-3

EN 61000-6-4

EN 61326-3-1

EN 61326-3-2

EN 60068-2-6 (Sinus, 7 g, 10 — 200 Hz, 20 Zyklen)
EN 60068-2-27 (Halbsinus, 30 g, 11 ms, 3 Schocks)

EN 60068-2-27 (Halbsinus, 17 g, 6 ms, 4000
Schocks)

EN IEC 63000

RoHS (1) 2011/65/EU
RoHS (') 2015/863:
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Technische Daten

Fortsetzung , Technische Daten”

Sicherheitskennwerte:

Klassifizierung:

L~Approved Safety Function“:

System-Struktur:
System-Architektur:
DCavg:

SFF:

MTTFo:

PFH:

Asp:

Asu:

Aop:

Aou:

Sicherheitsfunktionen:

SIL3/PLe (je nach Art der verwendeten
Gebersignale)

Zertifikat Nr.: 44 207 14018601
2-kanalig

Kategorie 3 /HFT =1
97,95 %

98,77 %

38,1 Jahre

3,76 *108h !
1,93*10°%h !
4,64*108h1
2,94*10%h !
6,14*108h !

aquivalent zu EN 61800-5-2 fiir SS1, SS2, SOS, SLS,
SDI, SSM, SLI, SBC, STO, SMS (je nach Art der
verwendeten Gebersignale)

Gehause: Material: Kunststoff
Montage: auf 35 mm Hutschiene (nach EN 60715)
Abmessungen: 50 x 100 x 165 mm (B x H x T)
Schutzart: 1P20
Gewicht: ca. 390 Gramm
Umgebungstemperatur: Betrieb: -20 °C ... +55 °C (nicht kondensierend)
Lagerung: -25 °C ... +70 °C (nicht kondensierend)
Wartung: Intervall: Bei Dauerbetrieb 1 x pro Jahr ein- und
ausschalten
Bediengerat SMCB.1 Anzeige: OLED-Display
(optional): Bedienung: Touchscreen
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Technische Daten

17.1 Abmessung
(inklusive aufgestecktes SMCB.1)

Frontansicht:

ca. 120
100
Seitenansicht:
SMC
K]
=
=
N 80 e _ SMCB.1 (Option)
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Zertifikat

18 Zertifikat

ZERTIFIKAT
CERTIFICATE

Hiermit wird bescheinigt, dass die Firma | This is to cerlify, that the company

Fritz Kiibler GmbH
Schubertstrasse 47

78054 Villingen-Schwenningen
Deutschland

berechtigt ist, das unten genannte Produkt mit dem abgebildeten Zeichen zu kennzeichnen.
is authorized to provide the product described below with the mark as illustrated.

Fertigungsstatte: Details siehe Anlage 2
Manufacturing plant: Details see Annex 2
Beschreibung des Produktes: Safety-M compact:
(Details s. Anlage 1) Wichter Serie zur sicherheitsgerichteten Uberwachung
Description of product: von Drehzahl, Stillstand und Drehrichtung.
(Details see Annex 1) Monitor series for safety-related monitoring of speed, standstill
and direction of rotation.
EN ISO 138491
EN 61508
\ EN 62061
Geprift nach: EN ISO 13849:2015 - Kat. 3, PLe \ PL ‘e
Tested in accordance with: EN 61508:2010 — SIL 3 N, SiL 3 /

EN 62061:2005+Cor.:2010+A1:2013+A2:2015 - SILCL 3 ™ SE&’

Registrier-Nr. / Registered No. 44 207 14202301 Giltigkeit / Validity
Priifbericht Nr. / Test Report No. 3527 0559 von [ from 2020-06-10
Aktenzeichen | File reference 8003019337 bis [ until 2025-06-09

d RD CERT GmbH Essen, 2020-06-10
Certification bodAbf TOV NORD CERT GmbH

TUV NORD CERT GmbH Langemarckstralte 20 45141 Essen www.tuev-nord-cert.de machinery@tuev-nord.de

Bitte beachten Sie auch die umseitigen Hinweise
Please also pay attention to the information stated overleaf
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Kiibler Group

Fritz Kibler GmbH
Schubertstralle 47

D-78054 Villingen-Schwenningen
Germany

Phone:+49 7720 3903-0

Fax: +49 7720 21564
info@kuebler.com

www.kuebler.com
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