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2 Einleitung

Hinweis: Ob das geforderte PL der Applikation mit dieser Baugruppe erreicht wird gilt es
vom Maschinenbauer vorab zu Prifen.

Bitte beachten Sie, dass fur jede Applikation die Geschwindigkeiten individuell vom
Kunden unter Berlicksichtigung der Reaktionszeiten berechnet werden muissen.

Unter Umstanden kann die Verwendung eines Totmannschalters oder gar einer
Zweihandauslosung nétig werden.

Bei dem bereitgestellten Beispielprogramm handelt es sich nicht um ein fertiges, auf jede
Anwendung passendes Programm. Die Programmierung, Sicherheitsbetrachtung und
Abnahme der Maschine ist vom Kunden durchzufuhren. Die Afag Hardt GmbH tGbernimmt
keine Haftung dafur, dass mit den hier verwendeten Komponenten das angestrebte PL
erreicht wird.

Diese Anwendungsbeschreibung zeigt, wie ein eps EDP Linearmotorhandling mit sicher
reduzierter Geschwindigkeit betrieben werden kann.

Hierzu bendétigt man fur jede zu kontrollierende Achse einen Servocontroller mit einem STO
Eingang, ein externes Wegmesssystem und eine Sicherheitsbaugruppe.

In der Beispielsapplikation werden zwei Geschwindigkeiten fir Einrichtbetriebe definiert. Die
reduzierte Geschwindigkeit 1 ist dazu gedacht um direkt an dem Handling arbeiten zu kénnen und
die reduzierte Geschwindigkeit 2 ist fir das beobachten bei offener Schutztir.

Die Werte fur die sicher reduzierten Geschwindigkeiten wurden hier fur die Y- und Z-Achse gleich
definiert.

Die reduzierte Geschwindigkeit 2 darf nur mit einem zuséatzlichen Totmannschalter gefahren
werden.

Ist die Schutztlr geschlossen kann das Handling mit maximaler Geschwindigkeit fahren.

Sicher reduzierte Geschwindigkeit 1 1m/min 0.017 m/s
Sicher reduzierte Geschwindigkeit 2 2m/min 0.03 m/s

Diese Geschwindigkeiten wurden von wuns fur diese Testapplikation, anhand von
Erfahrungswerten festgelegt.

3 Begriff Erklarung

SLS safe limited speed Sicher reduzierte Geschwindigkeit

STO safe torque off Sichere Drehmomentabschaltung
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4 Blockschaltbild

r— Externes Messsystem
Schutz- Sicherheits- :
einrichtung SPS
p—p>
- Internes Messsystem
<
Servo-
SPS —— controller
—
_

5 Funktionsweise

Um eine sicher reduzierte Geschwindigkeit fur den Einrichtbetrieb zu gewahrleisten, werden
zusatzlich eine Sicherheitsbaugruppe und ein zusatzliches externes Messsystem eingesetzt.
Diese Sicherheitsbaugruppe uberwacht, mit Hilfe des zusatzlichen Messsystems, die
Geschwindigkeit des Handlings. Wird die vorher definierte maximale Einrichtgeschwindigkeit
Uberschritten, schaltet die Sicherheitselektronik die Freigabe des Reglers durch sichere Kontakte
ab und am Regler wird der STO ausgel6st. Die Sicherheitsbaugruppe tberwacht alle Signalkanéle
des Messsystems und vergleicht diese auf Plausibilitdt mit zwei Prozessoren.

Zuséatzlich zu der Uberwachung durch die Sicherheitsbaugruppe vergleicht der Regler die Werte
des internen und externen Messsystems. Tritt hierbei eine Positionsdifferenz z.B. durch
Kabelbruch auf, schaltet der Regler den Lastkreis Uber sichere Kontakte ab.

Die Sicherheitsbaugruppe bietet zusatzlich eine Stillstandstberwachung an. Diese kann z.B. fur
die Freigabe der Schutzturverriegelung verwendet werden.
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6 Verwendete Komponenten

6.1 Safeline Sicherheits-SPS mit

e Zentralmodul DNSL-ZMV 40ZM01
e Feldbusmodul z.B.:
Ethercat DNSL-ECV 40EC03
Profibus DNSL-DPV 40DP04
Profinet DNSL-PNV 40PNO3
CANopen DNSL-COV 40C003
e Antriebstiberwachungsmodul DNSL-DSV 2 40DS01 (fur 2 Achsen)
Hinweis:
Es kdnnen bis zu 13 Antriebsiberwachungsmodule (fiir 26 Achsen) angereiht werden

Zentralmodul Achsiuiberwachungsmodul

IENY X‘;”!"_W

Feldbusmodul

6.2 Servocontroller C1xx0-xx-XC-1S
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6.3 Lineares Wegmesssystem (bei Linearachsen)

e Magnetsensor MSK500 mit Filter ftaps4 (TTL 5V)
e Magnetband MB500

Alternativ
e Magnetsensor MSA501 (TTL 5V)
e Magnetband MBA501

e Magnetsensor MSK1000 mit Filter ftaps4 (TTL 5V)
e Magnetband MB100

6.4 Encoder (bei SE20)
e IE3 L mit128 Imp (TTL 5V)

6.5 Encoder (bei RA-40 und SE30)
e IE3L mit512 Imp (TTL 5V)

O afag
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7 Konfiguration und Aufbau
Bevor eine Konfiguration festgelegt wird, mussen zuerst die Geschwindigkeiten bekannt sein.

Reduzierte Geschwindigkeit 1 (fcesch1) Im/min 0.017 m/s
Reduzierte Geschwindigkeit 2 (fesch2) 2m/min 0.03m/s

Um die Geschwindigkeit einzustellen, muss man als nachstes die maximale Frequenz berechnen,
die wahrend der Fahrt durch das Wegmesssystem entsteht.

7.1 Berechnung bei Linearachsen

7.1.1 Sensor 0,01mm Auflésung

Hierbei benoétigen wir zuerst die Aufldsung des Magnetsensors (hier 0,01mm bei 4fach

Auswertung)
s = 0,00001m*4 = 0,00004m

Dadurch entsteht die Periodenlange (s) von 0,00004m.

Zum Berechnen der Frequenz kann unten stehende Formel verwendet werden.

m
_ Vmax :M:MSHZ =%=7SOHZ
Gesch S Geschl 0,00004m Gesch2 0,00004m

Da wir mit diesen Geschwindigkeiten fahren wollen, missen wir ca. 10 Prozent mehr als Toleranz
fur diese Geschwindigkeit bzw. Frequenzen eintragen.

0,017M 0,03M
_ Ymax , 109 f = —A +10% =4675Hz f = —A +10% = 825Hz
Gesch S Geschl 0’00004m Gesch2 0,00004m

Da die Achsen sich auch im ,Stillstand“ minimal bewegen, muss auch hier eine Toleranz
bertucksichtigt werden. Diese wurde im Beispiel auf 10 Inkremente eingestellt. Bei Umgebungen
die grofRe Vibrationen auf das Handling Ubertragen, muss dieser Wert erhoht werden, damit ein
Stillstand korrekt signalisiert werden kann.

Anderungen vorbehalten. 7 Stand: 2019-05-23
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7.1.2 Sensor 0,000lmm Auflésung

Hierbei bentétigen wir zuerst die Auflosung des Magnetsensors (hier 0,001mm bei 4fach

Auswertung)
s = 0,000001m* 4 = 0,000004m

Dadurch entsteht die Periodenlange (s) von 0,000004m.

Zum Berechnen der Frequenz kann unten stehende Formel verwendet werden.

0,017M m
_ Vmax / 4250Hz :M:7500HZ
Gesch S Geschl 0, 000004m Gesch2  (0.000004m

Da wir mit diesen Geschwindigkeiten fahren wollen, missen wir ca. 10 Prozent mehr als Toleranz
fur diese Geschwindigkeit bzw. Frequenzen eintragen.

Vmax +10%

0,017 ny
- +10% = 4675Hz
Gescit  0,000004m

Gesch

0,03M
f —/+10% _ 8250Hz
Geschz  0,000004m

Da die Achsen sich auch im ,Stillstand“ minimal bewegen, muss auch hier eine Toleranz
bericksichtigt werden. Diese wurde im Beispiel auf 10 Inkremente eingestellt. Bei Umgebungen
die grofRe Vibrationen auf das Handling Ubertragen, muss dieser Wert erhdht werden, damit ein
Stillstand korrekt signalisiert werden kann.
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7.2 Berechnung bei Rotationsachsen

Hierbei bendétigen wir zuerst die Anzahl der Inkremente des Messsystems und das
Untersetzungsverhaltnis des Getriebes der Einheit.

7.2.1 SE20 mit 50:1 Getriebe

Zum Berechnen der Frequenz kann unten stehende Formel verwendet werden.
_ Ink *i *Vmax

Gesch 360°
*EM %170 * L) *20°
f 2128 50*17°/s _ 302.2Hz f :128 50*30°/s _ 533 3Hz
Geschl 360° Gesch2 360°

Da wir mit diesen Geschwindigkeiten fahren wollen, missen wir ca. 10 Prozent mehr als Toleranz
fur diese Geschwindigkeit bzw. Frequenzen eintragen.

_Ink*i *vmax +10%

Gesch 360°
. A %170 *x 5() *2()°
_ABF0MTIS | gggpazasHz  f = 228750730%/S 1604 <500 H2
Geschl 360° Gesch2 360°

Da die Achsen sich auch im ,Stillstand“ minimal bewegen, muss auch hier eine Toleranz
bertcksichtigt werden. Diese sollte auf 34Hz (ca.10% von Reduzierte Geschwindigkeit 1 (feesch1))
eingestellt werden. Bei Umgebungen die grof3e Vibrationen auf das Handling Ubertragen, muss
dieser Wert erhdht werden, damit ein Stillstand korrekt signalisiert werden kann.

7.2.1 SE20 mit 30:1 Getriebe
Zum Berechnen der Frequenz kann unten stehende Formel verwendet werden.

f  —Ink*iI*Vmax
Gesch 360°
* * o * * °
fo_1BFROMTUS oy, f 0 _128730%30%s 00
Geschl 360° Gesch2 360°

Da wir mit diesen Geschwindigkeiten fahren wollen, missen wir ca. 10 Prozent mehr als Toleranz
fur diese Geschwindigkeit bzw. Frequenzen eintragen.

f _ Ink*i*vmax 1004
Gesch 360°
* oA %170 * 30 *30)°
f o _18730M70s e ooomz  f = 128730730°/s g0r asohy
Geschl 360° Gesch2 360°

Da die Achsen sich auch im ,Stillstand“ minimal bewegen, muss auch hier eine Toleranz
berlcksichtigt werden. Diese sollte auf 20Hz (ca.10% von Reduzierte Geschwindigkeit 1 (fcesch1))
eingestellt werden. Bei Umgebungen die grol3e Vibrationen auf das Handling Ubertragen, muss
dieser Wert erhoht werden, damit ein Stillstand korrekt signalisiert werden kann.

Anderungen vorbehalten. 9 Stand: 2019-05-23
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7.2.2 RA-40 und SE30 mit 50:1 Getriebe

Zum Berechnen der Frequenz kann unten stehende Formel verwendet werden.
_ Ink *i *Vmax

Gesch 360°
*EN %170 *50*30°
_ 912*50*17 Is —1208 .88 Hz f _ 512*50*30 /s =2133,33Hz
Geschl 360° Gesch2 360°

Da wir mit diesen Geschwindigkeiten fahren wollen, missen wir ca. 10 Prozent mehr als Toleranz
fur diese Geschwindigkeit bzw. Frequenzen eintragen.

_ Ink* i *vimax | 10
Gesch 360°
A %10 *EN) * 2N °
f 0 _D12¥50MI7S ynor c1330Hz f = 22750730°7S ho4 « 2350 He
Geschl 360° Gesch2 360°

Da die Achsen sich auch im ,Stillstand“ minimal bewegen, muss auch hier eine Toleranz
bericksichtigt werden. Diese sollte auf 130 Hz (ca.10% von Reduzierte Geschwindigkeit 1
(feesch1)) eingestellt werden. Bei Umgebungen die grol3e Vibrationen auf das Handling Gibertragen,
muss dieser Wert erhéht werden, damit ein Stillstand korrekt signalisiert werden kann.

7.2.3 RA-40 und SE30 mit 30:1 Getriebe

Zum Berechnen der Frequenz kann unten stehende Formel verwendet werden.
. Ink *i *vmax

Gesch 360°
.o %170 * 2N * 2N °
_ 1273070 _ 205 33 o= 2o S a0
Geschl 360° Gesch2 360°

Da wir mit diesen Geschwindigkeiten fahren wollen, missen wir ca. 10 Prozent mehr als Toleranz
fur diese Geschwindigkeit bzw. Frequenzen eintragen.

. Ink *i *vVmax +10%

Gesch 360°
* * ° * * o
£ O12F0MITS oo ~gooHz  f = 222730730%7S 1696 21410 He
Geschl 360° Gesch2 360°

Da die Achsen sich auch im ,Stillstand“ minimal bewegen, muss auch hier eine Toleranz
bertcksichtigt werden. Diese sollte auf 80 Hz (ca.10% von Reduzierte Geschwindigkeit 1 (fcesch1))
eingestellt werden. Bei Umgebungen die grol3e Vibrationen auf das Handling Gibertragen, muss
dieser Wert erhdht werden, damit ein Stillstand korrekt signalisiert werden kann.
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7.3 Einstellungen SL-VARIO Designer
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Die Einstellungen werden tber die Software SL-VARIO Designer gemacht.

Datei Parameter Projekt Ansicht Ubertragung Hilfe

DEEEel

B8 Geratekonfiguration || Logik ” Rack Diagnose ‘

+| = ||| [ @ oninepiagnose | [z ofrav 1[psv 2[psv 3osv

IS

Seite 1 | Seite2 | Seite3 | Seited |

SLVario V0344 -

O ]|==!
|[Ex][mating
E_][==!

=232

Hinweis: Nach der Ubertragung werden die
die Frequenz des eingebauten Quarzes.

Wgoing "

Hgoin: "

R RRERE
02,1
-GDDqu
AIZELR)
Fi2; 83293
JF11 &0
| 551 10 Ine

MTL BR

Fiz @

Fl2

FLl |

ario Parameter

Einstellungen

|| DNCO

|| DNCO-SCANMER ” NOCKER

'I';D 2

Slot

pzipst | pzlpsz |

.I?I.:I”

o & Info1 Dz0 1 Name [ Muting ohne Sensorikiberwachung
Info2 = Sicherer Stopp
FBV (= [erwachung Y-Achse Elnlegehandiing] Beschreibung ESEME““SEMMQM 03
= tiletand E 1—@1:!1 He_ssung
() Drehzahliiberwachung SIS
_ [ 1fSTOP=1 =
@) Positionsiberwachung 10 Ink.
rDNCO K RS422 (Low .. ...| w | Encoder
— Abschaltverziigerung
‘Keine DNCO-Kembination | - ‘
(sec) Sens.Uberw \erzog.
rAktuelle Wert rMaschi
Klemmen Frequenz Antrieb [ACHSE =
MT1 unendlich Hz [
F13 1 Hz .
Steigung |1 mm/Umdr
@ F12 832.93 Hz Obersetzung[T |
F11 470 Hz Lin. Geber (O -
- i [ Rot. Geber (@) |1 Ink/Umdr
u FR 8o (= Automatikbetrieb (F13) 1 mimin
— 10 Ink. Sonderbetrieb (F12) 1 m/min
@ Manuell Einrichtbetrieb (F11) |1 m/min
(2 Mascl Toleranz |0 %
oK | | Abbruch ‘

Frequenzen automatisch geandert. Dies kommt durch
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8 Hinweise zur Verdrahtung

Die verschiedenen Karten sind mit speziellen Steckverbindern direkt miteinander verbunden. Uber
diese werden die Spannungsversorgung der einzelnen Module und die Kommunikation zum

Zentralmodul realisiert.

8.1 Spannungsversorgung der Sicherheits-SPS

Zentralmodul GND.
— c—C
Al = 24V/DC 24V/DC
A2 = GND
Drehzahlkarte

P24V = 24V/IDC

r!!*wz EE)IEE N AW ]
W W W AT W W W TG W W
I 'll - - llll J w T‘;ﬁ

®
8.2 Not-Halt-Kreis

Zentralmodul

I03 | Not-Halt Taktausgang 1 _o\o_ IN7 | Eingang 1 fur Not Halt
104 | Not-Halt Taktausgang 2 —oto— | IN8 | Eingang 2 fiir Not Halt

Werden die Kontakte nicht benotigt kbnnen Sie auch direkt gebrtuckt werden.

8.3 Schutztir-Kreis
Zentralmodul

O afag

|2-2-2-598-8- 83

101 | Schutztir Taktausgang 1

102 | Schutztir Taktausgang 2

INS

Eingang 1 fur Schutztir

IN6

Eingang 2 fur Schutztir

Werden die Kontakte nicht benotigt konnen Sie auch direkt gebriuckt werden.

102.Ttakkz Ture ) - - - (IN5. Turkreis K1
101 Ttakt1 Ture ) - - - (1. Turkre

s K2
FO0oy

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

104, Thakt4 NotH) - - -
103.Ttakt 3 MotH) - - -

(M8 MotHalt k2
TR

(vz.nothalk ks BT

.............
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8.4 Sichere Abschaltung (STO)

Um bei reduzierter Geschwindigkeit die Sicherheit zu gewahren ist es wichtig, dass die
Abschaltung des Antriebs sicher erfolgt (STO). Deshalb ist es wichtig hier einen Doppelkontakt zu
benutzen, wie in der Anschlussskizze dargestellt.

Die Anschlussskizzen zeigen 2 Varianten, wie der STO Kreis zu verdrahten ist.

8.4.1 STO ausldsen bei Achsen (Variante 1)

Um bei alle Achsen gleichzeitig den STO auszuldsen, sobald eine Sicherheitsverletzung auftritt,
muss folgendes Anschlussschema verwendet werden.

Zentralmodul Servoregler

Q13 | 24v

Q14 | X33.8 X33.8 | Q14

Q23 | 24V

Q24 | X33.4 X33.4 | Q24
X33.7 | GND
X33.3 | GND

Anderungen vorbehalten.
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8.4.2 STO ausltsen einzelne Achse (Variante 2)

Um bei einzelnen Achsen den STO auszulésen, sobald eine Sicherheitsverletzung der jeweiligen
Achse auftritt, kann folgendes Anschlussschema verwendet werden.

Drehzahlmodul

Servoregler 1

Servoregler 2

Q4 [ X33.8(1) | | X33.8]0Q4
Q5 | X33.4(1) | | X33.4 | Q5
Q6 | X33.8(2) X33.8 | Q6
Q7 | X33.4(2) X33.4 | Q7
X33.7 | GND
X33.3 | GND
=i
"
SLRCC

GND

Anderungen vorbehalten.
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8.5 Wegmesssystem

Fur das Wegmesssystem wird empfohlen, die Standard-Kabel-Adapter zu verwenden. Diese
splitten die Signalleitungen des Wegmesssystems auf, sodass sowohl am Servocontroller, als
auch an der Sicherheits-SPS die Signale anliegen.

Der Kabel-Adapter hat 3 Anschliisse (Sub-D Stecker 15pol / Sub-D Buchse 15pol / RJ45 Stecker).
Er wird direkt an den Servocontroller mit dem Sub-D Stecker, an X13 des Servocontrollers
angeschlossen. An der Sub-D Buchse wird der Magnetsensor eingesteckt. Der RJ45 Stecker wird
an DS1 oder DS2 der jeweiligen Drehzahlkarte angeschlossen.

g

Anschlussschema

Anderungen vorbehalten. 15 Stand: 2019-05-23
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9 Bedienung

9.1 Auswahl der Betriebsart

Bei unserem Beispiel werden 3 Betriebsarten verwendet: Reduzierte Geschwindigkeit 1,
Reduzierte Geschwindigkeit 2 und Automatikbetrieb (keine Uberwachung der Geschwindigkeit).
Um die jeweiligen Betriebsarten zu wahlen, stehen die Eingange IN1, IN2 und IN3 am
Zentralmodul zur Verfligung. Die Eingange werden durch den Anschluss von 24 V aktiviert.

Wie welche Betriebsart gewahlt wird sehen Sie nachfolgend in der Tabelle.

Eingéange Betriebsart o .;?.,{' xxx '.F.f."'.“|"f!‘?"?!’.5 .
IN1|IN2|IN3
X SLs 1 s
x [SLS?2 o, L B
X Automatikbetrieb Ha3% st

(x ist jewells 24V anliegend)

456

9.2 Umschalten zwischen den Betriebsarten

Um einen sicheren Betriebszustand zu erreichen, muss bei gedffneter Schutztir SLS gewahlt
sein. Ansonsten wird automatisch der STO am Servocontroller ausgeldst und die Achse ist damit
stromlos.

“METKETr AUtOMatiKnEtrsh ©

0F.%33.87
Dsv 2

07 833,47

Bei Bedarf kann tUber die Zeitglieder die Umschaltung von Automatik auf SLS verzdgert werden.

Es muss beachtet werden, dass die SLS erst nach Ablauf der Zeiten ZW3/ZW1 aktiv ist.

Daraus kénnen sich mogliche Probleme ergeben:

Zeiten zu lang: sicherer Betrieb kann nicht gewéhrleistet werden

Zeiten zu kurz: Achsen kénnen nicht schnell genug auf die sichere Geschwindigkeit
abgebremst werden - Verletzung der SLS - STO - Achsen sind stromlos

Die Zeit ZW?2 sollte immer ca. 10% hoher als ZW1/3/4 eingestellt sein.
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9.2.1 Wichtige Hinweise

1. Im Automatikbetrieb muss der Not-Halt-Kreis und der Schutztir-Kreis geschlossen sein

2. Im SLS-Betrieb muss der Not-Halt-Kreis geschlossen sein

3. Bei Verwendung eines Zustimmungsschalters muss dieser, auch schon beim Umschalten
in den SLS Betrieb, betatigt sein. Ist dieser nicht betétigt fihrt dies automatisch zu einem
STO.

4. Das Abbremsen kann Uber einen entsprechenden Fahrbefehl tiber die SPS realisiert
werden. Zum Beispiel kann ein absoluter Fahrbefehl mit gleicher Zielposition und
reduzierter Geschwindigkeit, Beschleunigung und Verzdgerung gesendet werden.

Alternativ kann die /Abort — Funktion (Control-Word) verwendet werden. Diese Funktion
wird dann auf einen digitalen Eingang des Servocontrollers gelegt. Diese Funktion bremst
die Achse komplett ab, anschlieRend bleibt die Regelung aber aktiv.

Der /Quickstop sollte nicht verwendet werden, da dieser automatisch zu einem STO flhrt.
Hinweis: die digitalen Eingdnge am Regler sind keine Sicheren Eingange!

9.3 Reset der Sicherheits-SPS

Wenn ein Fehler aufgetreten ist, z.B. durch Uberschreitung der Geschwindigkeit, benotigt die
Sicherheits-SPS einen Reset.

Dieser kann entweder Uber den Eingang IN4 am Zentralmodul oder tUber den Feldbus (FBI1.1)
ausgefihrt werden.

Wenn Sie keinen Reset durchfuhren wollen, sondern die Sicherheits-SPS diesen automatisch
durchfiihren soll, kdbnnen Sie den Eingang IN4 fest auf 24V legen. Allerdings werden bei einem
automatischen Reset keine Fehler ausgegeben.

Reset IN4 Zentralmodul :::::ﬁ:ﬁ::::::::::::::ﬁ:ﬁ::::::::::-»n—'img
B T MD Rasal
: ZI 0 IN E:;:].Et N ....... . Hslj?ljj

Reset | Feldbuseingang FBI1.1 (T Reset re=— gl tinod| 2 RS (0 Z@
) . A ] RTSK?

HEOAS o g [ JResetS

RV 1 | e RO ofos
{FBIL.1.Resat e IR
kbl — R A Om‘i
O o 1 1
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9.4 Anzeige des Betriebszustands
Digitale Ausgéange

O afag

Zentralmodul

Q1

Stopp fur Umschalten
Automatik - SLS (Abort)

Q2

Stillstand

Q3

Fehler

o B
BT
Iunhi

TN W jTW W WY

[ w W W
-5-§-
{
~
03 |
oz,

Achsiiberwachungsmodul fé’y"h
Q1 Stillstand Achse 1 '

Q4/5 Achse 1 OK

Q2 Stillstand Achse 2

Q6/7 Achse 2 OK

Achtung!

Wenn Sie die Variante , STO
auslosen einzelne Achse “
verwenden, muss der Eingang lhrer
SPS gegen induktive Lasten
gesichert sein.

10 Belegung der Feldbus — Ein/Ausgabe

10.1Eingangsbytes

FBI1.1 Reset
FBI1.2 Frei
FBI1.3 Frei
FBI1.4 Frei
FBI1.5 Frei
FBI1.6 Frei
FBI1.7 Frei
FBI1.8 Frei

Alle anderen Eingangsbytes sind nicht belegt.
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10.2Ausgangsbytes

FBO1.1 Fehler Achse 1 FBO2.1 | Fehler Achse 9

FBO1.2 Fehler Achse 2 FBO2.2 | Fehler Achse 10

FBO1.3 Fehler Achse 3 FBO2.3 | Fehler Achse 11

FBO1.4 Fehler Achse 4 FBO2.4 | Fehler Achse 12

FBO1.5 Fehler Achse 5 FBO2.5 | Fehler Achse 13

FBO1.6 Fehler Achse 6 FBO2.6 | Fehler Achse 14

FBO1.7 Fehler Achse 7 FBO2.7 | Fehler Achse 15

FBO1.8 Fehler Achse 8 FBO2.8 | Fehler Achse 16

FBO3.4 Fehler Achse 20 FBO4.4 | Stillstand Achse 4

FBO3.5 Fehler Achse 21 FBO4.5 | Stillstand Achse 5

FBO3.6 Fehler Achse 22 FBO4.6 | Stillstand Achse 6

FBO3.7 Fehler Achse 23 FBO4.7 | Stillstand Achse 7

FBO3.8 Fehler Achse 24 FBO4.8 | Stillstand Achse 8

FBO5.1 Stillstand Achse 9 FBO6.1 | Stillstand Achse 17

FBO5.2 Stillstand Achse 10 FBO6.2 | Stillstand Achse 18

FBO5.3 Stillstand Achse 11 FBO6.3 | Stillstand Achse 19

FBO5.4 Stillstand Achse 12 FBO6.4 | Stillstand Achse 20

FBO5.5 Stillstand Achse 13 FBO6.5 | Stillstand Achse 21

FBO5.6 Stillstand Achse 14 FBO6.6 | Stillstand Achse 22

FBO5.7 Stillstand Achse 15 FBO6.7 | Stillstand Achse 23

FBO5.8 Stillstand Achse 16 FBO6.8 | Stillstand Achse 24

FBO7.1 Frei FBOS8.1 | Fehler

FBO7.2 Frei FBOS8.2 | Stillstand aller Achsen

FBO7.3 Frei FBO8.3 | Eingangszustand Muting

FBO7.4 Frei FBO8.4 | Eingangszustand reduzierte Geschwindigkeit 1

FBO7.5 Frei FBO8.5 | Eingangszustand reduzierte Geschwindigkeit 2

FBO7.6 Frei FBO8.6 | Frei

FBO7.7 Frei FBO8.7 | Frei

FBO7.8 Frei FBO8.8 | System OK

FBO3.1 Fehler Achse 17 FBO4.1 | Stillstand Achse 1
FBO3.2 Fehler Achse 18 FBO4.2 | Stillstand Achse 2
FBO3.3 Fehler Achse 19 FBO4.3 | Stillstand Achse 3
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11 Software SL-VARIO Designer

Die Sicherheits-SPS wird mit der Software SL-VARIO Designer - V0344, die kostenlos mitgeliefert
wird, programmiert.

Diese Beschreibung soll nur zur groben Orientierung dienen. Eine detaillierte Beschreibung finden
Sie auf der vom Hersteller mitgelieferten CD und auf dem Flash-Laufwerk im Zentralmodul.

Hinweis:

Um eine Onlinediagnose des Programms durchfihren zu kénnen muss die auf dem PC
gespeicherte Version identisch zu dem auf der Sicherheits-SPS sein.

11.1 Systemvoraussetzungen

FESNATEE =)
f\:\’v\vv‘?‘i"

e Betriebssystem: Windows XP, Windows Vista, Windows 7, Windows 8 (erst
nach Rucksprache mit DINA)

e Arbeitsspeicher: min. 512MB

e JAVA Runtime Environment (JRE): min. Version 6 Update 16

e USB-Port

e Verbindungskabel: Um eine Verbindung zum Zentralmodul aufzubauen,
wird ein herkdmmliches USB-Kabel (A Stecker auf B Mini-Stecker) benétigt.
Dieses wird an der mini USB-Buchse mit der Aufschrift ,USB PORT"
angeschlossen.

11.2Einstellen der Schnittstelle

5 SLVario * - Prj34_8479_5-Achsen 2015012053 I

Datei Parameter Projekt Ansicht | Uberragung| Hilfe

=

= Applikation tbertragen

| il | ] @
B3 Gerstekenfiguration Racl

+ | =[] ™| | @ onineDiagnose | |zmv o Fev

Seite1 | Seite2 | Seite3 | Seited

SLVario V0344 -17.11.2014- DE

Schnittstelle
iagnose

DSV 2|DSv 3|DsV 4

- oz o .
104, Ttaktd MotH
b gy

Com Port

Geschwindigkeit

Timeout

Interval

Total-Constant

TotaFMuttiplier

COM-Port TEST ‘ ‘ Refresh COM-Port List ‘

‘ 0K ‘ ‘ Abbruch ‘

s =

N
o

Anderungen vorbehalten. Stand: 2019-05-23
©afag Hardt GmbH — Gewerbestrafle 11 - 78739 Hardt - Tel.:07422/56003-0

Sitz der Gesellschaft: 78739 Hardt, Geschaftsfiihrer: Walter Kunz, HRB 480966 Stuttgart



O afag

11.3Programm/Einstellungen Gbertagen

r 1
£ stvario - P34 8470 5 Achsen 2015012051w3 e N . )
Datel Parameter Projekt Ansicnt | Ubertragung | Hilfe
N === G’ Applikation Ubertragen [ COM PORT
Schnittstelle Selected COM Port
B Geratekonfiguration RackDTagnase
+ - | G Online-Diagnose ZMv O|FBY 1|DSv 2|DSV 3|C ‘ COM-Port TEST H Refresh COM-Port List ‘
I Seite 1 r Seite 2 r Seite 3 r Seite 4 |
- A i i
LIl e o 0O
. -101 o zvv o c
C e Co e [[] erifikation
Lo 102.Teaktz Tare ) - - - (IS Turkreis K1 ,Ni Masen
S 1oL Teakt1 Tare ) - - - (N6, Turkreis k2 Meme |Maschine
o T Max Autor
210115 Datum
‘ Firmware Vergleichstest
System-Info-1 r‘Systen'l-lnfn-2
Hinwels:
.. Werzeichnis
Die Ubertragung kann bis zu 5 Minuten dauern. — N
Mittwaoch, 21. Januar 2015 10:08:15 Zeitstempel
oK ‘ ‘ Abbruch

11.4Einstellen der Feldbusadresse
£ Mustershua — - - =

Datei Parameter Projekt Ansicht Ubertragung Hilfe

1 ol o=y [ED SLVario Parameter {éj
Logik | Rack Diagnose
| Eil " DNCO " DNCO-SCANNER |
rRack:
R Struktur it
== 5 Rack f Parameter | Eingange | Ausgange 1 | Ausgange2 | FB-LZ-Diag |
“5| sLvario-Zuv - )
D 0. sLvario-Zv 0| 2w -SPS-FB Konfiguration
e [ 4. SLvarig-FBY
= [ 2. sLvari| Maske offnen 4 M Name {® 1 Byte pro Slot
[ 2. sLvari{ Loschen 3
] v . () 2 Byte (1 Short) pro Slot
i StyarcERV [ 4. SLvari| Steckplatz dndem 0z DSV Stationsadresse \ |3 | )
o [ sirei Baudrate 0 () 4 Byte (1 Long) pro Slot
& [yt 03 DSV () & Byte (1 Quad) pro Slot 1
] Oy 7trei
| Stvare D3V RELT 04 -Anzahl FB-Octets
£ [ arei [[] SLOK off, wenn Feldbus-Fehier
& E l:l Automatische Ermittiun
i % m’e‘ [] Bei FB-Starung ZM FB-Eingangsbits nicht lschen | g ‘ hd |
el
wvwooy [l D me o]
& D 13 frei
- £ rere o[ ] -
— ]

12 Zu Beachten

Je nach Modus, verwendetem Motor und Beschaltung kann es zu unterschiedlichen
Reaktionszeiten. Die Sicherheitsbaugruppe bendtigt bei ,1-Fach Messung® und aktiver
Schnellabschaltung direkt im Drehzahliberwachungsmodul (Halbleiterausgang Q3) ca. 11ms vom
erkennen der Uberhdhten Geschwindigkeit bis zur fallenden Flanke am Ausgang. Wird der
Relaiskontakt am Zentralmodul verwendet erhort sich diese Zeit entsprechend.

Die Zeit bis zum Abfallen des STO Relais am Regler selbst gilt es in der Kundenseitigen
Sicherheitsbetrachtung ebenfalls zu beachten, diese betragt je nach externer Beschaltung
zwischen 3 ms und 20 ms.
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13 Erreichbarer Performance Level

O afag

Durch die redundante Ausfiihrung und Uberwachung aller sicherheitsrelevanten Komponenten
sowie der Drehzahliberwachung auf der Sicherheits-SPS, kann eine Ein-Fehler-Sicherheit
sichergestellt werden.
Dadurch kann der erforderliche Performance Level ,d“ realisiert werden.

Die Verdrahtung muss wie im nachfolgenden Anschlussschema dargestellt realisiert werden.

Sicherheits-SPS

[ ] Dina DNSL-ZMV Dina DNSL-xxV Dina DNSL-DSV
Not-Halt i »| Zentralmodul Feldbusmodul Feldbusmodul
2-kanalig rE| mmmeEm || ey || 4
<] P mmany
SchutztUrei WA
; i
2-kanalig m
an
! Klemme | |RJ45
; 1
I e J I
I B B B 8 B N N | '
Freigabe/STO
I (alternativ)
1
I /Abort Freigabe/
optional STO
I 2-kanalig
Klemme || Klemme RJ45
a 39 17118 Externes Messsystem
Servocontroller N
v Sub-D \
X3 [—
A X
N
'§lu Juinviot ]
-
N =2
Kunden- Betriebsart: SLS 2
SPS

Reset

| — Internes Messsystem

=

F Sub-D
E X3
=

|
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14 Notizen
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15 Support

Afag Hardt GmbH
GewerbestralRe 11
D-78739 Hardt

Telefon +49 (0)7422/56003-20
E-Mail support.hardt@afag.com
Internet http://www.afag.com

O afag

Afag Hardt GmbH
GewerbestralRe 11
D-78739 Hardt

O afag

Telefon +49 (0)7422/56003-0

Telefax +49 (0)7422/56003-29

E-Mail info.hardt@afag.com

Internet http://www.afag.com
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