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EINLEITUNG

INHALT DIESES HANDBUCHS

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

umfasst im Wesentlichen Folgendes:

* Beschreibung des Systems

* Installationsmethode

* Anschlisse

* Signalisierungen

+ Diagnostik

*  Verwendung der Konfigurations-SW

WICHTIGE HINWEISE ZUR SICHERHEIT

%k Dieses Symbol stellt einen wichtigen Hinweis zur Personensicherheit dar. Die
mangelnde Einhaltung kann zu einem sehr hohen Risiko fur das betroffene Personal
fahren.

=» Dieses Symbol weist auf einen wichtigen Hinweis hin.

Y \osaic erreicht das folgende Sicherheitsniveau: SIL 3, SILCL 3, PL und Kat. 4, Typ 4 gemal
der geltenden Bestimmungen.
Dennoch sind die endgultigen Sicherheitseinstufungen SIL und PL des Geréats von der
Anzahl der Sicherheitsbauteile, ihren Parametern und den hergestellten Anschliissen
abhangig, die sich aus der Risikoanalyse ergeben.

Lesen Sie aufmerksam den Absatz "Liste der geltenden Bestimmungen").

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

Yk Die Programmierung / Konfiguration von Mosaic erfolgt vom Installateur oder Bediener
unter einer ausschlie3lichen Verantwortung.

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

Yk Nach der Programmierung / Konfiguration und Installation von Mosaic und der daran
angeschlossenen Gerate muss ein erschopfender Sicherheitstest der Anwendung erfolgen
(siehe Absatz "SystemTEST", S. 82).

Yk Der Kunde muss eine umfassende Kontrolle des Systems sicherstellen, wenn neue
Sicherheitsbauteile zum System selbst hinzugefigt werden (siehe Abschnitt
"SystemTEST", S. 82).

ReeR haftet nicht fur diese Vorgange und eventuelle sich aus diesen ergebende Risiken.
Y%k Fir eine korrekte Verwendung der an Mosaic angeschlossenen Gerdte im Rahmen der

jeweiligen Verwendung siehe Bedienungsanleitung und eventuell die entsprechenden
Produkt- und/oder Geratebestimmungen.

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

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

far Sicherheitsangelegenheiten zustédndigen Behdrden lhres Landes oder an die
zustandigen Industrieverbénde.
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LISTE DER ABKURZUNGEN UND SYMBOLE

MCM =  Mosaic Configuration Memory: Speicherchip fiir Mosaic M1 (Zubehédr)

MSC = Mosaic Safety Communication: proprietdrer Bus fiir Erweiterungsmodule
MSD =  Mosaic Safety Designer: Konfigurations-SW fiir Mosaic in Windows-Umgebung

OSSD = Output Signal Switching Device: Statischer Sicherheitsausgang
MTTFd = Mean Time to Dangerous Failure

PL = Performance Level

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

SILCL = Safety Integrity Level Claim Limit

SW = Software

LISTE DER GELTENDEN BESTIMMUNGEN

MOSAIC wurde in Ubereinstimmung mit den folgenden europdischen Richtlinien
ausgelegt:
+ 2006/42/EG "Maschinenrichtlinie”
« 2004/108/EG '"Richtlinie tber die elektromagnetische Vertraglichkeit"
+ 2006/95/EG "Niederspannungsrichtlinie”
Es werden die folgenden Bestimmungen eingehalten:
B Speicherprogrammierbare Steuerungen, Teil 2:
CEIEN 61131-2 Technische Eigenschaften und Prufungen der Gerate
Sicherheit von Maschinen:
ISO 13489-1 Mit der Sicherheit verbundene Teile der Steuersysteme. Allgemeine
Grundsétze fur die Planung
Sicherheit von Maschinen: Beruhrungslos wirkende Schutzeinrichtungen,
EN 61496-1 e .
Teil 1: Allgemeine Voraussetzungen und Tests.
Funktionelle Sicherheit sicherheitsbezogener
IEC 61508-1 elektrischer/elektronischer/programmierbarer elektronischer Systeme:
Allgemeine Voraussetzungen.
Funktionelle Sicherheit sicherheitsbezogener
elektrischer/elektronischer/programmierbarer elektronischer Systeme:
IEC 61508-2 - .
Voraussetzungen sicherheitsbezogener
elektrischer/elektronischer/programmierbarer elektronischer Systeme.
Funktionelle Sicherheit sicherheitsbezogener
IEC 61508-3 elektrischer/elektronischer/programmierbarer elektronischer Systeme:
Software-Voraussetzungen
IEC 61784-3 Ubertragung von digitalen Daten fiir Messung und Kontrolle:
sicherheitsbezogene Profile fur die Kommunikation in Industrienetzwerken
Sicherheit von Maschinen: Funktionale Sicherheit sicherheitsbezogener
IEC 62061 ; . .
programmierbarer elektrischer und elektronischer Steuerungssysteme

Tabelle 1
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ALLGEMEINE BESCHREIBUNG

Mosaic ist ein modulares Sicherheitskontrollgerat, das eine Haupteinheit (M1)
umfasst, die Uber graphische Schnittstelle MSD konfiguriert werden kann und aus
verschiedenen an M1 (ber den proprietdren MSC-Bus anschliel3baren
Erweiterungen.

Die Master-Einheit M1, die auch unabhéngig eingesetzt werden kann, verflgt
Uber 8 Sicherheitseingdnge und 2 unabhangige und programmierbare Festkorper-
Zweikanalausgange.

=» Es stehen I/0-Erweiterungen (MI802), reine Input-Erweiterungen (MI8, MI12T8,
MI16, MVO, MV1 und MV2), reine Output-Erweiterungen (MO2 und MO4) sowie
Ausgangsmodule mit Sicherheitsrelais mit zwangsgefihrten Kontakten (MR2, MR4,
MRO4 und MRO4S8), erweiterungsmodule fur Signalisierung (MOS8, MOS16 und
MO4LHCS8) und Module fur den Diagnostikanschluss an die Haupt-
Automatisierungsbusse zur Verfiugung: MBP (PROFIBUS), MBC (CanOpen), MBD
(DeviceNet), MBEI (ETHERNET/IP), MBEI2B (ETHERNET/IP-2PORT), @ MBEP (Profinet),
MBEC (ETHERCAT), MBMR (Modbus RTU), MBEM (Modbus/TCP).

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

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

Das System muss aus einem einzigen Master M1 und einer Reihe von
elektronischen Erweiterungen bestehen, die von O bis hodchstens 14 variieren
kobnnen, davon nicht mehr als 4 desselben Typs. Die Relaismodule dagegen
kénnen ohne zahlenmalige Beschrankung installiert werden.

Das System kann mit 14 Erweiterungen Uber 128 Eingange verfugen, 16
Zweikanal-Sicherheitsausgdngen und 16 Signalisierungsausgange. Das MASTER-
Modul und seine SLAVE-Module kommunizieren tUber den 5-Wege-Bus MSC (von
ReeR), der auf der Ruckseite jedes Moduls untergebracht ist.

AulRerdem 8 Eingangen und 16 Ausgangen Sonde regelbar (von Fieldbus) stehen
zur Verfugung.

Die Erweiterungsmodule des Systems Mosaic MI8, MI16, MI12T8 gestatten dem
System, die Anzahl der Inputs zu erh6hen und damit die Anzahl der
anschlieBbaren externen Gerate. MI12T8 bietet auRerdem auch 8 OUT-TEST-
Ausgéange.

Die Erweiterungsmodule des Systems Mosaic MO2, MO4 bieten dem System
jeweils 2 und 4 statische OSSD-Sicherheitsausgdnge zur Steuerung der MOSAIC
nachgeschalteten Gerate.

MO4LHCSS8 ist ein Sicherheitsmodul mit 4 Hochstrom-Sicherheitsausgangen und
4 entsprechenden Ausgangen fur externe Feedback-Kontakte (EDM). Es verfugt
aullerdem uber 8 programmierbare Signalausgange.

MI802 verfugt Uber 8 OSSD-Inputs und 2 OSSD-Outputs.

Die Erweiterungsmodule des Systems Mosaic MR2, MR4 bieten dem System
jeweils 2 und 4 Sicherheitsrelais mit gefuhrten Arbeitskontakten und dem
jeweiligen Feedback der externen Relais (Ruhekontakt).
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Die Erweiterungsmodule der Reihe MB wurden fur den Anschluss an die
gangigsten industriellen Feldbusse fir Diagnostik und Datenversand ausgelegt.
MBEI, MBEI2B, MBEP, MBEM und MBEC sind aulRerdem mit einem Ethernet-
Anschluss ausgestattet.

MBU gestattet den Anschluss an mit USB-Anschluss ausgestattete Gerate.

MCT1, MCT2 sind Module der Familie Mosaic, die den Anschluss von M1 mit
anderen Slave-Modulen gestatten, die entfernt liegen (< 50 m). Anhand der
Verwendung eines abgeschirmten Kabels (ReeR MC25, MC50 oder entsprechend
der Tabelle der technischen Kabeldaten) werden zwei MCT-Module im
gewlnschten Abstand angeschlossen.

Die Erweiterungsmodule des Systems Mosaic MVO, MV1, MV2 gestatten die
Steuerung (bis zu PL €) von:

e Nullgeschwindigkeit, H6chstgeschwindigkeit, Geschwindigkeitsbereich;

e Bewegungsrichtung, Drehung/(Verschiebung;

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

Jedes Modul umfasst zwei logische, Uber MSD konfigurierbare Ausgange und ist
daher in der Lage, bis zu zwei unabhéangige Achsen zu steuern.

MOR4 und MOR4S8 sind Sicherheitsmodule, die mit 4 unabhangigen
Sicherheitsrelais mit jeweils 4 Eingangen fur die externen Feedback-Kontakte
(EDM) ausgestattet sind.

Es sind zwei verschiedene Ausgangskonfigurationen maoglich (Uber die
Konfigurations-Software MSD konfigurierbar):

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

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

Nur das Modul MOR4S8 verfugt uber 8 programmierbare Ausgange.
MOS8/MOS16 verfugt tber 8/16 output Signalisierung.

Uber die Software MSD konnen unter Verwendung logischer Operatoren und
Sicherheitsfunktionen wie Muting, Timer, Zahlern, etc. komplexe Logiken erstellt
werden.

Dies alles erfolgt tiber eine einfache und intuitive graphische Schnittstelle.

Die auf dem PC erfolgte Konfiguration wird an das Modul M1 tUber USB-Anschluss
Ubertragen. Die Datei bleibt auf M1 und kann auch auf dem proprietaren
Speicherchip MCM (Zubehor) gespeichert werden, der eine schnelle Ubertragung
der Konfiguration selbst auf ein weiteres Modul M1 gestattet.

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

Mosaic M1 wird mit folgendem Zubehor verkauft:

+ CD-ROM mit der kostenlosen SW MSD, dieses mehrsprachige Handbuch im
PDF-Format und die tbrige Produktliteratur.

* Mehrsprachiges Installationsblatt.

=» N.B.: Sowohl der rickseitige MSC-Anschluss als auch der MCM-Speicher konnen
getrennt als Zubehor bestellt werden.

Die Erweiterungsmodule werden mit folgendem Zubeho6r verkauft:
* Mehrsprachiges Installationsblatt.

+ Ruckseitiger MSC-Anschluss (in MR2 und MR4 nicht vorhanden, die nur Uber
Klemmenleiste angeschlossen werden).

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

fir den Anschluss an M1 erforderlich, die getrennt als Zubehor bestellt werden
kdnnen.
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INSTALLATION

MECHANISCHE BEFESTIGUNG

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

befestigt:

1. Eine Anzahl ruckseitiger 5-poliger "MSC"-Verbinder anschlie3en, die der
Anzahl der zu montierenden Module entspricht.

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

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

4. Um das Modul zu entfernen, muss (unter Verwendung eines Schraubenziehers)

der Sperrhaken auf der Rickseite des Moduls nach unten gezogen und dann
das Modul von unten angehoben und nach oben gezogen werden.

12
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BERECHNUNG DES SICHERHEITSABSTANDS EINER AN MOSAIC
ANGESCHLOSSENEN BWS

Jegliche an MOSAIC angeschlossenen berthrungslos wirkenden Schutzvorrichtungen muissen in einem
Abstand positioniert werden, der dem Mindestsicherheitsabstand S entspricht oder dartber liegt, so dass das
Erreichen einer geféahrlichen Stelle erst nach dem Stoppen des gefahrlichen Vorgangs der Maschine méglich

ist.

abhangt:

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

%k Nicht vergessen, dass die Gesamtreaktionszeit des System von folgenden Faktoren

Reaktionszeit von MOSAIC + Reaktionszeit der BWS + Reaktionszeit der Maschine in
Sekunden (die von der Maschine ab dem Moment, in dem das Stoppsignal Ubertragen
wird, bendtigte Zeit, um den gefahrlichen Vorgang zu unterbrechen).

ELEKTRISCHE ANSCHLUSSE
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Q h 5(6[7]8
——] i
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Die Module des Systems MOSAIC sind mit
Klemmenleisten fur die elektrischen Anschlisse
versehen. Jedes Modul kann 8, 16 oder 24 Klemmen
aufweisen.

Jedes Modul verfugt auRerdem Uber einen ruckseitigen
Grid-Anschluss (fur die Kommunikation mit dem
Master und den andere Erweiterungsmodulen).

MR2 und MR4 werden nur Uber die Klemmenleiste
angeschlossen.

9Klemmenanzugsdrehmoment: 5+7Ilb-in (0,6=-0,7 Nm).

Y& Die Sicherheitsmodule in einer Umgebung mit einem Schutzgrad von mindestens

IP54 unterbringen.

Yk Verbinden Sie das Modul, wenn es nicht eingeschaltet ist.

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

MOSAIC nicht mit einer Versorgung fur externe Vorrichtungen verwenden.
Y%k Der Erdungsanschluss (O VDC) muss allen Bauteilen des Systems gemeinsam sein.

* “Beschreibt die Methoden, die die Planer zur Berechnung der Mindestsicherheitsabstande von einer Gefahr fur spezifische
Sicherheitsvorrichtungen verwenden konnen, insbesondere fir bertuhrungslos wirkende Schutzeinrichtungen (z.B.
Lichtschranken), druckempfindliche Matten oder Trittflichen und Zweihandsteuerungen. Enthélt eine Regel zur Bestimmung
der Anordnung der Sicherheitsvorrichtungen basierend auf der Anndherungsgeschwindigkeit und der Haltezeit der
Maschine, die angemessen extrapoliert werden kann, so dass auch die verriegelten Tlren mit einbezogen werden, ohne die

Schutzvorrichtung zu verriegeln."
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HINWEISE ZU DEN ANSCHLUSSKABELN

9Leiterquerschnitt: AWG 12--30 (starr/flexibel) (UL).
=» Verwenden Sie nur Kabel 5°C Kupfer (Cu).

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

=» Fir Anschliisse mit einer Lange von Uber 50m Kabel mit einem Querschnitt von
mindestens 1mm2 verwenden.

Im Anschluss werden die Anschlusse jedes einzelnen Moduls des Systems MOSAIC
aufgefuhrt:

Modul Master M1

KLEMME SIGNAL TYP BESCHREIBUNG FUNKTIONSWEISE
1 24VDC - Versorgung 24VDC -
2 MASTER_ENABLEL | Input Master Enable 1 Input ("Typ B gze)maB EN 61131~
3 MASTER_ENABLE2 | Input Master Enable 2 Input ("Typ B gze)maB EN 61131-
4 ovDC - Versorgung OVDC -
5 OSSD1_A Output Statischer Ausaand 1 Aktiver PNP oben
6 0SSD1 B Output gang Aktiver PNP oben
7 RESTART FBK1 Input Feedback/Restart 1 Input gemal EN 61131-2
8 OUT_STATUS1 |Output Programm'er%ﬂfgust'gna'ausgang Aktiver PNP oben
9 0OSsD2 A Output Statischer Ausaand 2 Aktiver PNP oben
10 0SSD2_B Output gang Aktiver PNP oben
11 RESTART_FBK2 Input Feedback/Restart 2 Input geméan EN 61131-2
12 OUT_STATUS2 | Output Programm'er%ffgui'g”a'ausga”g Aktiver PNP oben
13 OUT_TEST1 Output | Programmierbarer Signalausgang Aktiver PNP oben
14 OUT _TEST2 Output | Programmierbarer Signalausgang Aktiver PNP oben
15 OUT _TEST3 Output | Programmierbarer Signalausgang Aktiver PNP oben
16 OUT _TEST4 Output | Programmierbarer Signalausgang Aktiver PNP oben
17 INPUT1 Input Digitales Input 1 Input gemal EN 61131-2
18 INPUT2 Input Digitales Input 2 Input gemal EN 61131-2
19 INPUT3 Input Digitales Input 3 Input gemal EN 61131-2
20 INPUT4 Input Digitales Input 4 Input gemal EN 61131-2
21 INPUTS Input Digitales Input 5 Input geméanl EN 61131-2
22 INPUT6 Input Digitales Input 6 Input gemal EN 61131-2
23 INPUT7 Input Digitales Input 7 Input geman EN 61131-2
24 INPUT8 Input Digitales Input 8 Input gemal EN 61131-2
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USB-EINGANG

Mosaic Master M1 ist mit einem USB
2.0-Anschluss ausgestattet, um den
Anschluss an den PC Zu
ermdglichen, auf dem sich die
Konfigurations-SW MSD  befindet
(siehe Abb.2).

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

KENNSCHILD

MCM-SCHILD

@,ﬁ?}?

Abbildung 3 - MCM

= -
i pit! wi!
pons™®

Abb. 2 - Frontaler USB 2.0-Anschluss

MOSAIC CONFIGURATION MEMORY
(MCM)

Auf dem Mosaic Master M1 besteht die
Moglichkeit, einen Backup-Speicher mit

dem Namen MCM zu installieren
(Option), der das Speichern der
Konfigurationsparameter der SwW
ermoglicht.

Der Schreibvorgang auf MCM erfolgt jedes
Mal, wenn ein neues Projekt vom PC an
M1 versandt wird.

QMCM nur anschlieBen/entfernen, wenn
M1 ausgeschaltet ist.

Es gibt einen Steckplatz auf der
Ruckseite des M1, in den die Karte
eingeschoben werden kann (Richtung wie
in Abbildung 3 - MCM).

Funktion MEHRFACHLADEN

Um die Konfiguration mehrerer M1-
Module auszufuhren, ohne den PC und
den USB-Verbinder zu verwenden, kann
die gewilnschte Konfiguration auf einem
MCM gespeichert und dann verwendet
werden, um die Daten auf die M1-Module
zu laden, die konfiguriert werden sollen.

= Ist die im Speicher enthaltene Datei nicht mit der in M1 enthaltenen Datei identisch,
erfolgt ein Uberschreibvorgang, der die in M1 enthaltenen Konfigurationsdaten

definitiv 16scht.

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

Sollte das Modul M1 beschadigt werden, kann der Benutzer dieses durch ein neues
ersetzen. Da alle Konfigurationen zuvor auf dem MCM gespeichert wurden, muss nur der
MCM in das neue M1 eingesetzt und das System Mosaic wieder eingeschaltet werden, das
die Backup-Konfiguration automatisch ladt. Auf diese Weise  werden
Arbeitsunterbrechungen auf ein Minimum reduziert.

=» Die LADE- und RESTORE-Funktionen konnen uber die SW deaktiviert werden (siehe
Abb. 42).

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

Yk Bei jeder Verwendung des MCM aufmerksam kontrollieren, ob die ausgewéhlte
Konfiguration die ist, die fir das bestimmte System vorgesehen wurde. Erneut einen
erschopfenden Funktionstest des von Mosaic und allen daran angeschlossenen
Geraten gebildeten Systems ausfiihren (siehe Absatz SystemTEST).
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Modul MI802
KLEMME SIGNAL TYP BESCHREIBUNG FUNKTIONSWEISE
1 24VDC - Versorgung 24VDC -
5 NODE_SELO Input Input ("Typ B" %amarz EN 61131-
Knotenauswabhl - - "
3 NODE_SEL1 Input Input ("Typ B gzimars EN 61131-
4 ovDC - Versorgung OVDC -
5 OSSD1_A Output . Aktiver PNP oben
6 OSSD1 B | Output Statischer Ausgang 1 Aktiver PNP oben
7 RESTART_FBK1| Input Feedback/Restart 1 Input gemal EN 61131-2
8 OUT_STATUS1 | Output Programm'er%ffgust'g”a'ausga”g Aktiver PNP oben
9 0OSSD2_A Output . Aktiver PNP oben
10 OSSD2_B | Output Statischer Ausgang 2 Aktiver PNP oben
11 RESTART_FBK2 | Input Feedback/Restart 2 Input geméafll EN 61131-2
12 | OUT STATUS2 |Output Programm'er%ﬂtegui'gna'ausgang Aktiver PNP oben
13 OUT_TEST1 |Output Programmierbarer Signalausgang Aktiver PNP oben
14 OUT_TEST2 | Output Programmierbarer Signalausgang Aktiver PNP oben
15 OUT_TEST3 | Output Programmierbarer Signalausgang Aktiver PNP oben
16 OUT_TEST4 | Output Programmierbarer Signalausgang Aktiver PNP oben
17 INPUT1 Input Digitales Input 1 Input gemal EN 61131-2
18 INPUT2 Input Digitales Input 2 Input gemal EN 61131-2
19 INPUT3 Input Digitales Input 3 Input geméafR EN 61131-2
20 INPUT4 Input Digitales Input 4 Input gemal EN 61131-2
21 INPUTS Input Digitales Input 5 Input geméafl EN 61131-2
22 INPUT6 Input Digitales Input 6 Input geméal EN 61131-2
23 INPUT7 Input Digitales Input 7 Input gemal EN 61131-2
24 INPUT8 Input Digitales Input 8 Input geméal EN 61131-2
Tabelle 2
Modul MI8
KLEMME SIGNAL TYP BESCHREIBUNG FUNKTIONSWEISE
1 24VDC - Versorgung 24VDC -
2 NODE_SELO Input Input ("Typ B" gemaR EN 61131-2)
Knotenauswahl
3 NODE_SEL1 Input Input ("Typ B" gemaR EN 61131-2)
4 ovDC - Versorgung OVDC -
5 INPUT1 Input Digitales Input 1 Input geméal EN 61131-2
6 INPUT2 Input Digitales Input 2 Input gemal EN 61131-2
7 INPUT3 Input Digitales Input 3 Input gemall EN 61131-2
8 INPUT4 Input Digitales Input 4 Input gemafll EN 61131-2
9 OUT_TEST1 | Output | Programmierbarer Signalausgang Aktiver PNP oben
10 OUT_TEST2 | Output | Programmierbarer Signalausgang Aktiver PNP oben
11 OUT_TEST3 | Output | Programmierbarer Signalausgang Aktiver PNP oben
12 OUT_TEST4 | Output | Programmierbarer Signalausgang Aktiver PNP oben
13 INPUTS Input Digitales Input 5 Input gemall EN 61131-2
14 INPUT6 Input Digitales Input 6 Input geméal EN 61131-2
15 INPUT7 Input Digitales Input 7 Input geméal EN 61131-2
16 INPUT8 Input Digitales Input 8 Input geméal EN 61131-2

Tabelle 3
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Modul MI12T8

KLEMME SIGNAL TYP BESCHREIBUNG FUNKTIONSWEISE
1 24VDC - Versorgung 24VDC -
2 NODE_SELO Input Input ("Typ B" gemall EN 61131-2
3 NODE_SEL1 |ngut Knotenauswahl Inzut E"T;/S B" gemars EN 61131—2;
4 ovDC - Versorgung OVDC -
5 INPUT1 Input Digitales Input 1 Input gemalR EN 61131-2
6 INPUT2 Input Digitales Input 2 Input gemall EN 61131-2
7 INPUT3 Input Digitales Input 3 Input gemalR EN 61131-2
8 INPUT4 Input Digitales Input 4 Input gemall EN 61131-2
9 OUT_TEST1 | Output | Programmierbarer Signalausgang Aktiver PNP oben
10 OUT _TEST2 | Output | Programmierbarer Signalausgang Aktiver PNP oben
11 OUT_TEST3 | Output | Programmierbarer Signhalausgang Aktiver PNP oben
12 OUT_TEST4 | Output | Programmierbarer Signalausgang Aktiver PNP oben
13 INPUTS Input Digitales Input 5 Input gemalR EN 61131-2
14 INPUT6 Input Digitales Input 6 Input gemall EN 61131-2
15 INPUT7 Input Digitales Input 7 Input gemalR EN 61131-2
16 INPUT8 Input Digitales Input 8 Input gemall EN 61131-2
17 OUT_TESTS5 | Output | Programmierbarer Signalausgang Aktiver PNP oben
18 OUT_TEST6 | Output | Programmierbarer Signalausgang Aktiver PNP oben
19 OUT_TEST7 | Output | Programmierbarer Signalausgang Aktiver PNP oben
20 OUT_TEST8 | Output | Programmierbarer Signalausgang Aktiver PNP oben
21 INPUT9 Input Digitales Input 9 Input gemall EN 61131-2
22 INPUT10 Input Digitales Input 10 Input gemall EN 61131-2
23 INPUT11 Input Digitales Input 11 Input gemal EN 61131-2
24 INPUT12 Input Digitales Input 12 Input gemall EN 61131-2

Tabelle 4
Modul MI16

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

Knotenauswahl
3 NODE_SEL1 Input Input ("Typ B" gemaR EN 61131-2)
4 ovDC - Versorgung OVDC -
5 INPUT1 Input Digitales Input 1 Input geméal EN 61131-2
6 INPUT2 Input Digitales Input 2 Input geméal EN 61131-2
7 INPUT3 Input Digitales Input 3 Input gemafll EN 61131-2
8 INPUT4 Input Digitales Input 4 Input gemall EN 61131-2
9 OUT_TEST1 | Output | Programmierbarer Signalausgang Aktiver PNP oben
10 OUT_TEST2 | Output | Programmierbarer Signalausgang Aktiver PNP oben
11 OUT_TEST3 | Output | Programmierbarer Signalausgang Aktiver PNP oben
12 OUT_TEST4 | Output | Programmierbarer Signalausgang Aktiver PNP oben
13 INPUTS Input Digitales Input 5 Input gemall EN 61131-2
14 INPUT6 Input Digitales Input 6 Input gemal EN 61131-2
15 INPUT7 Input Digitales Input 7 Input geméal EN 61131-2
16 INPUT8 Input Digitales Input 8 Input geméal EN 61131-2
17 INPUT9 Input Digitales Input 9 Input gemall EN 61131-2
18 INPUT10 Input Digitales Input 10 Input gemall EN 61131-2
19 INPUT11 Input Digitales Input 11 Input geméal EN 61131-2
20 INPUT12 Input Digitales Input 12 Input geméal EN 61131-2
21 INPUT13 Input Digitales Input 13 Input geméal EN 61131-2
22 INPUT14 Input Digitales Input 14 Input gemall EN 61131-2
23 INPUT15 Input Digitales Input 15 Input gemall EN 61131-2
24 INPUT16 Input Digitales Input 16 Input geméal EN 61131-2
Tabelle 5
18 8540780 - 23/03/2017 - Rev.31



MODULAR SAFETY INTEGRATED CONTROLLER MOSAIC

REER

Modul MO4
KLEMME SIGNAL TYP BESCHREIBUNG FUNKTIONSWEISE
1 24VDC - Versorgung 24VDC -
5 NODE_SELO Input Input ("Typ B" gzimars EN 61131-
Knotenauswahl " - "
3 NODE_SEL1 Input Input ("Typ B gzﬁmaB EN 61131-
4 ovDC - Versorgung OVDC -
5 OSSD1_A Output . Aktiver PNP oben
= Statischer Ausgang 1 -
6 OSSD1_B Output Aktiver PNP oben
7 RESTART_FBK1 | Input Feedback/Restart 1 Input gemal EN 61131-2
8 OUT_STATUS1 | Output Programm'er%ffgust'g”a'ausga”g Aktiver PNP oben
9 OSSD2_A Output . Aktiver PNP oben
= Statischer Ausgang 2 -
10 OSSD2_B Output Aktiver PNP oben
11 RESTART_FBK2 | Input Feedback/Restart 2 Input gemal EN 61131-2
12 | OUT_STATUS2 | Output Programm'er%ff;ust'g”a'ausga”g Aktiver PNP oben
13 24VDC - Versorgung 24VDC
Versorgung 24VDC Ausgangs *
14 24VDC - Versorgung 24VDC
15 ovDC - Versorgung OVDC Versorauna OVDC Ausaands *
16 ovDC - Versorgung OVDC gung gang
17 OSSD4_A Output . Aktiver PNP oben
= Statischer Ausgang 4 -
18 OSSD4_B Output Aktiver PNP oben
19 RESTART_FBK4 | Input Feedback/Restart 4 Input geméan EN 61131-2
20 | OUT_STATUS4 | Output Programm'er%aljte;ui'gna'a”sgang Aktiver PNP oben
21 OSSD3_A Output . Aktiver PNP oben
Statischer Ausgang 3 -
22 OSSD3_B Output Aktiver PNP oben
23 RESTART_FBK3 | Input Feedback/Restart 3 Input geméan EN 61131-2
24 | OUT STATUS3 |Output| Pregrammierbarer Signalausgang Aktiver PNP oben
Output
Tabelle 6
Modul MO2
KLEMME SIGNAL TYP BESCHREIBUNG FUNKTIONSWEISE
1 24VDC - Versorgung 24VDC -
2 NODE_SELO Input Input ("Typ B" gemaR EN 61131-2)
Knotenauswahl —
3 NODE_SEL1 Input Input ("Typ B" geméaR EN 61131-2)
4 ovDC - Versorgung OVDC -
5 OSSD1_A Output . Aktiver PNP oben
Statischer Ausgang 1 -
6 OSSD1_B Output Aktiver PNP oben
7 RESTART_FBK1 | Input Feedback/Restart 1 Input geméal EN 61131-2
Programmierbarer Signalausgang .
8 OUT_STATUS1 | Output Output 1A/1B Aktiver PNP oben
9 OSSD2_A Output . Aktiver PNP oben
Statischer Ausgang 2 -
10 OSSD2_B Output Aktiver PNP oben
11 RESTART_FBK2 | Input Feedback/Restart 2 Input gemall EN 61131-2
Programmierbarer Signalausgang .
12 OUT_STATUS2 | Output Output 2A/2B Aktiver PNP oben
13 24VDC - Versorgung 24VDC Versorgung 24VDC-Ausgéange *
14 N.C. - - -
15 ovDC - Versorgung OVDC Versorgung OVDC-Ausgange *
16 N.C. - - -

Tabelle 7
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* Fur den korrekten Betrieb des Moduls muss diese Klemme an die Versorgung

angeschlossen werden.

Modul MR4

KLEMME SIGNAL TYP BESCHREIBUNG FUNKTIONSWEISE
1 24VDC - Versorgung 24VDC -
4 ovDC - Versorgung OVDC -
5 OSSD1_A Input .
6 0SSD1 B ROt Steuerung BEREICH 1 Aktiver PNP oben
7 FBK_K1 K2 1 Output Feedback K1K2 BEREICH 1 N.C.
9 A_NC1 Output
10 B_NC1 Output Ruhekontakt BEREICH 1
13 A _NO11 Output .
14 B_NO11 Output Arbeitskontakt 1BEREICH 1
15 A _NO12 Output .
16 B_NO12 Output Arbeitskontakt 2 BEREICH 1
11 A_NC2 Output
12 B_NC2 Output Ruhekontakt BEREICH 2
17 OSSD2_A Input .
18 0SSD2._B Input Steuerung BEREICH 2 Aktiver PNP oben
19 FBK_K1 K2 2 Output Feedback K1K2 BEREICH 2 N.C.
21 A _NO21 Output .
>> B_NO21 Output Arbeitskontakt 1 BEREICH 2
23 A_NO22 Output .
> B_NO22 Output Arbeitskontakt 2BEREICH 2

Tabelle 8
Modul MR2

KLEMME SIGNAL TYP BESCHREIBUNG FUNKTIONSWEISE
1 24VDC - Versorgung 24VDC -
4 ovDC - Versorgung OVDC -
5 OSSD1_A Input .
6 0SSD1 B Input Steuerung BEREICH 1 Aktiver PNP oben
7 FBK_K1 K2 1 Output Feedback K1K2 BEREICH 1 N.C.
9 A NC1 Output
10 B _NC1 Output Ruhekontakt BEREICH 1
13 A NO11 Output .
14 B_NO11 Output Arbeitskontakt 1 BEREICH 1
15 A NO12 Output .
16 B_NO12 Output Arbeitskontakt 2 BEREICH 2

Tabelle 9
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Modul MVO - MV1 - MV2

KLEMME SIGNAL TYP BESCHREIBUNG FUNKTIONSWEISE
1 24V - Versorgung 24VDC -
2 NODE_SELO Input Input (“Typ B” gemdfs
EN61131-2)
Knotenauswahl - - -
3 NODE_SEL1 Input Input (“Typ B” gemdf
EN61131-2))
4 ovDC - Versorgung OVDC -
5 PROXI1_24V Output Versorgung 24 VDC an PROXI1
Anschliisse PROXIMITY 1
6 PROXI1_REF OUIPUL | e, EINGANG PROXIMITY FUR ~ | Versorgung OVDC an PROXI1
7 PROXI1 IN1 (3 WIRES) | Input CESCHW’ND,&%E’_TE’?%ROLLGERAT Eingang PROXI1 Arbeitskontakt
8 PROXI1 IN2 (4 WIRES) Input Eingang PROXI1 Ruhekontakt
9 PROXI2_24V Output . Versorgung 24VDC an PROXI2
outout Anschliisse PROXIMITY 2
10 PROXI2_REF utpu (“Bez. EINGANG PROXIMITY FUR Versorgung OVDC an PROXI2
11 PROXI2 IN1 (3 WIRES) | Input | GESCHWINDIGKEITSKONTROLLGERAT | Eingang PROXI2 Arbeitskontakt
MV2” -> S. 26)

12 PROXI2 IN2 (4 WIRES) Input Eingang PROXI2 Ruhekontakt
13 N.C. - -

14 N.C. - . -

Nicht angeschlossen

15 N.C. - -
16 N.C. - -

Tabelle 10
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ANSCHLUSSE ENCODER MIT RJ45-STECKVERBINDER (MV1, MV2)

12345678

123456738

G7E54321

e

Deutsch

EIA/TIA-568A
PIN MVT MVTB  MVH MVS
1 5VDC N.C. N.C. N.C.
VERDREHTER *
2 EXT OV EXT_ OV EXT.OV EXT_OV
3 N.C. N.C. N.C. N.C.
VERDREHTER * & A & &
5 INPUT & A A i
6 N.C N.C N.C. N.C
7 B B B B
VERDREHTER * — — — —
8 B B B B

* BEI VERWENDUNG VON KABEL VERDREHTER

EXT OV 5VDC
O—0O

POWER SUPPLY

POWER SUPPLY

5vDC/
24VDC EXT OV
O—O

|

|

ol

ENCODER TTL ENCODER TTLB
2 2 ST
+5VDC BROWN +5VDC 5VDC/24VDC BROWN
1 2 1 2
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Modul MOR4
KLEMME SIGNAL TYP BESCHREIBUNG FUNKTIONSWEISE
1 24VDC - Versorgung 24VDC -
2 NODE_SELO Input Input (“Typ B” gemdifs EN 61131-2)
Knotenauswahl -
3 NODE_SEL1 Input Input (“Typ B” gemdfs EN 61131-2)
4 ovDC - Versorgung OVDC -
5 REST FBK1 Input Feedback/Restart 1 Input (gemal EN 61131-2)
6 REST EBK2 Input Feedback/Restart 2 Input (geman EN 61131-2
7 REST EBK3 Input Feedback/Restart 3 Input (geman EN 61131-2
2] REST FBK4 Input Feedback/Restart 4 Input (gemal EN 61131-2
9 A _NO1 Output .
10 B NOL Output Arbeitskontakt Kanal 1
11 A _NO2 Output .
12 B_NO2 Output Arbeitskontakt Kanal 2
13 A _NO3 Output .
14 B_NO3 Output Arbeitskontakt Kanal 3
15 A_NO4 Output .
16 B_NOZ Output Arbeitskontakt Kanal 4
Tabelle 11
Modul MOR4S8
KLEMME SIGNAL TYP BESCHREIBUNG FUNKTIONSWEISE
1 24VDC - Versorgung 24VDC -
NODE_SELO Input Input (“Typ B” gemdiff EN 61131-2)
Knotenauswahl -
3 NODE_SEL1 Input Input (“Typ B” gemdiff EN 61131-2)
4 ovDC - Versorgung OVDC -
5 REST_FBK1 Input Feedback/Restart 1 Input (gemanl EN 61131-2)
6 REST_FBK2 Input Feedback/Restart 2 Input (gemanl EN 61131-2)
7 REST_FBK3 Input Feedback/Restart 3 Input (gemanl EN 61131-2)
8 REST_FBK4 Input Feedback/Restart 4 Input (geman EN 61131-2)
9 ANOL Output Arbeitskontakt Kanals 1
10 B_NO1 Output
11 A_NO2 Output .
12 B_NO2 Output Arbeitskontakt Kanals 2
13 ANOS Output Arbeitskontakt Kanal 3
14 B_NO3 Output
15 ANOA Output Arbeitskontakt Kanal 4
16 B NO4 Output
Programmierbarer -
17 OUT_STATUS11 Output Signalausgang 1 Aktiver PNP oben
Programmierbarer .
18 OUT_STATUS12 Output Signalausgang 2 Aktiver PNP oben
Programmierbarer .
19 OUT_STATUS13 Output Signalausgang 3 Aktiver PNP oben
Programmierbarer .
20 OUT_STATUS14 Output Signalausgang 4 Aktiver PNP oben
Programmierbarer .
21 OUT_STATUS15 Output Signalausgang 5 Aktiver PNP oben
Programmierbarer .
22 OUT_STATUS16 Output Signalausgang 6 Aktiver PNP oben
Programmierbarer .
23 OUT_STATUS17 Output Signalausgang 7 Aktiver PNP oben
Programmierbarer .
24 OUT_STATUS18 Output Signalausgang 8 Aktiver PNP oben

Tabelle 12
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Modul MOS8
KLEMME SIGNAL TYP BESCHREIBUNG FUNKTIONSWEISE

1 24VDC - Versorgung 24VDC -

2 NODE_SELO Input Knotenauswahl Input (::Typ B nach EN 61131-2)
3 NODE_SEL1 Input Input ("Typ B"nach EN 61131-2)
4 ovDC - Versorgung OVDC -

5 24VDC _ Versorgung 24VDC _

STATUS 1-8 AUSGANG STATUS 1-8

6 - - - -

7 - - - -

8 - - - -

9 OUT_STATUS11 | Output | Programmierbarer Sighalausgang 1 Aktiver PNP oben
10 OUT_STATUS12 | Output | Programmierbarer Signalausgang 2 Aktiver PNP oben
11 OUT_STATUS13 | Output | Programmierbarer Signalausgang 3 Aktiver PNP oben
12 OUT_STATUS14 | Output | Programmierbarer Signalausgang 4 Aktiver PNP oben
13 OUT_STATUS15 | Output | Programmierbarer Signalausgang 5 Aktiver PNP oben
14 OUT_STATUS16 | Output | Programmierbarer Signalausgang 6 Aktiver PNP oben
15 OUT_STATUS17 | Output | Programmierbarer Signalausgang 7 Aktiver PNP oben
16 OUT_STATUS18 | Output | Programmierbarer Signalausgang 8 Aktiver PNP oben

Tabelle 13
Modul MOS16
KLEMME SIGNAL TYP BESCHREIBUNG FUNKTIONSWEISE

1 24VDC - Versorgung 24VDC -

2 NODE_SELO Input Knotenauswahl Input (::Typ B nach EN 61131-2)
3 NODE_SEL1 Input Input ("Typ B"nach EN 61131-2)
4 ovDC - Versorgung OVDC -

5 24VDC _ Versorgung 24VDC _

STATUS 1-8 AUSGANG STATUS 1-8
6 24VDC _ Versorgung 24VDC _
STATUS 9-16 AUSGANG STATUS 9-16

7 - - - -

8 - - - -

9 OUT_STATUS11 |Output| Programmierbarer Signalausgang 1 Aktiver PNP oben
10 OUT_STATUS12 |Output| Programmierbarer Signalausgang 2 Aktiver PNP oben
11 OUT_STATUS13 | Output| Programmierbarer Signalausgang 3 Aktiver PNP oben
12 OUT_STATUS14 |Output| Programmierbarer Signalausgang 4 Aktiver PNP oben
13 OUT_STATUS15 |Output| Programmierbarer Signalausgang 5 Aktiver PNP oben
14 OUT_STATUS16 |Output| Programmierbarer Signalausgang 6 Aktiver PNP oben
15 OUT_STATUS17 |Output| Programmierbarer Signalausgang 7 Aktiver PNP oben
16 OUT_STATUS18 |Output| Programmierbarer Signalausgang 8 Aktiver PNP oben
17 OUT_STATUS19 | Output| Programmierbarer Signalausgang 9 Aktiver PNP oben
18 OUT_STATUS110 | Output | Programmierbarer Signalausgang 10 Aktiver PNP oben
19 OUT_STATUS111 | Output | Programmierbarer Signalausgang 11 Aktiver PNP oben
20 OUT_STATUS112 | Output | Programmierbarer Signalausgang 12 Aktiver PNP oben
21 OUT_STATUS113 | Output | Programmierbarer Signalausgang 13 Aktiver PNP oben
22 OUT_STATUS114 | Output | Programmierbarer Signalausgang 14 Aktiver PNP oben
23 OUT_STATUS115 | Output | Programmierbarer Signalausgang 15 Aktiver PNP oben
24 OUT_STATUS116 | Output | Programmierbarer Signalausgang 16 Aktiver PNP oben

Tabelle 14
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Modul MO4LHCS8

PIN SIGNAL TYP BESCHREIBUNG FUNKTIONSWEISE
1 24VvDC - Versorgung 24VDC -
2 NODE_SELO Input Input ("Typ B" nach EN 61131-2)
3 NODE_SEL1 Input Knotenauswahl Input ("Typ B" nach EN 61131-2)
4 ovDC 0OVDC Stromversorgung -
5 REST_FBK1 Input Feedback/Restart 1 Input (nach EN 61131-2)
6 REST_FBK2 Input Feedback/Restart 2 Input (nach EN 61131-2)
7 REST_FBK3 Input Feedback/Restart 3 Input (nach EN 61131-2)
8 REST_FBK4 Input Feedback/Restart 4 Input (nach EN 61131-2)
9 0OssD1 Output Statischer Sicherheitsausgang 1
10 OSSD2 Output Statischer Sicherheitsausgang 2 Aktiver PNP oben
11 0SsSD3 Output | Statischer Sicherheitsausgang 3 4 Einzelkanale (oder 2 Doppelkanale)
12 0OSssD4 Output Statischer Sicherheitsausgang 4
13 - - -
14 24 VvDC Versorgung 24VDC -
15 - - -
16 - - -
17 OUT_STATUS1 Output | Programmierbarer Statusausgang 1 Aktiver PNP oben
18 OUT_STATUS2 Output | Programmierbarer Statusausgang 2 Aktiver PNP oben
19 OUT_STATUS3 | Output | Programmierbarer Statusausgang 3 Aktiver PNP oben
20 OUT_STATUS4 | Output | Programmierbarer Statusausgang 4 Aktiver PNP oben
21 OUT_STATUSS5 | Output | Programmierbarer Statusausgang 5 Aktiver PNP oben
22 OUT_STATUS6 | Output | Programmierbarer Statusausgang 6 Aktiver PNP oben
23 OUT_STATUS7 | Output | Programmierbarer Statusausgang 7 Aktiver PNP oben
24 OUT_STATUS8 | Output | Programmierbarer Statusausgang 8 Aktiver PNP oben

Tabelle 15

BEISPIEL DES ANSCHLUSSES VON MOSAIC AN DIE MASCHINENSTEUERUNG
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Abb. 4
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CHECKLISTE NACH DER INSTALLATION

MOSAIC ist in der Lage unabhéngig die Defekte zu erfassen, die in jedem Modul
auftreten. Dennoch fuhren Sie die im Anschluss genannten Kontrollen bei der

Installation und mindestens einmal jahrlich aus, um die korrekte Funktionsweise
des Systems zu garantieren:

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

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

SO hAWN =

Y%k Nach  der Installation, nach der Wartung und nach jeder eventuellen

Konfigurationsdnderung einen TEST des Systems ausfihren wie in Absatz
"SystemTEST" auf Seite 82.
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FUNKTIONSDIAGRAMM

Mechanische Befestigung
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BESCHREIBUNG DER SIGNALE

EINGANGE

MASTER ENABLE

Das Mastermodul M1 von Mosaic sieht zwei Eingange vor, die als MASTER_ENABLE1 und
MASTER_ENABLE?2 bezeichnet werden.

=» Diese Signale missen beide auf logischer Ebene 1 (24 VDC) standig vorhanden sein,
um den Betrieb von MOSAIC zu gestatten. Mdchte der Benutzer MOSAIC deaktivieren,
genugt es, diese Eingange auf die logische Ebene O zu bringen (OVDC).

NODE SEL

Die Inputs NODE_SELO und NODE_SEL1 (auf den SLAVE-Modulen) dienen dazu, den Slave-
Modulen Uber Anschlisse entsprechend der Tabelle 16 eine physische Adresse
zuzuweisen:

NODE_SEL1 (Klemme 3) NODE_SELO (Klemme 2)
NODE O O (oder nicht angeschlossen) 0 (oder nicht angeschlossen)
NODE 1 O (oder nicht angeschlossen) 24VDC
NODE 2 24VDC O (oder nicht angeschlossen)
NODE 3 24VvDC 24VDC
Tabelle 16

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

=) Es ist nicht zulassig, dieselbe physische Adresse auf zwei Modulen desselben Typs zu
verwenden.
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EINGANG PROXIMITY FUR GESCHWINDIGKEITSKONTROLLGERAT MV

Konfiguration mit Interleaved- Proximity (Abb. 5)

Ist die Achse des Moduls MV fur eine Messung mit zwei Proximity konfiguriert, konnen
diese im Interleaved-Modus konfiguriert sein.

Unter Einhaltung der im Anschluss genannten Bedingungen, wird ein Performance Level =
PLe erreicht:

o Die Proximity mussen so installiert sein, dass die aufgezeichneten Signale sich
Uberlappen

¢ Die Proximity mussen so installiert sein, dass mindestens einer immer aktiv ist

T
iy e
el ciiialiie

Abb. 5

Aullerdem:
o Mussen die Proximity des Typs PNP sein.

e Mussen die Proximity des Typs NO sein (Ausgang ON, wenn das Metall erfasst
wird).

e Muss der Wert des DC 90 % betragen, wenn die vorgenannten Bedingungen
vorliegen.

e Miuissen die beiden Proximity des gleichen Modells sein bei MTTF > 70 Jahre.

8540780 - 23/03/2017 - Rev.31 29

Deutsch



Deutsch

REER

MODULAR SAFETY INTEGRATED CONTROLLER MOSAIC

RESTART_FBK

Das Signal RESTART_FBK gestattet MOSAIC nicht nur die Uberprifung des EDM-Signals
(External Device Monitoring) des Feedbacks (Reihe der Kontakte) der externen Schiutze,

sondern auch die Verwaltung des manuellen/automatischen Betriebs (siehe alle
moglichen Anschlisse in Tabelle 17).

erweisen.

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

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

“ Es darf nicht mdglich sein, die Steuerung von innerhalb des Gefahrenbereichs zu erreichen.

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

FUNKTIONSWEISE EDM RESTART_FBK
K1 K2
Mit Kontrolle 24\/4/5_0/5 ext_Restart_fbk
K1_K2
AUTOMATISCH
Ohne 24V ext_Restart_fbk
Kontrolle
K1_K2
K1
Mit Kontrolle 24V40/&—0£8 ext_Restart_fbk
K1_K2
MANUELL
Ohne 24V ext_Restart_fbk
Kontrolle
K1_K2
Tabelle 17

30
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AUSGANGE

OUT STATUS

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

* Einen Eingang.

* Einen Ausgang.

* Einen Knoten des mit MSD geplanten logischen Diagrammes.

OUT TEST

Die Signale OUT TEST mussen verwendet werden, um das Vorliegen von Kurzschlissen
oder Uberlasten auf den Eingangen zu tberwachen (Abb. 6).

SHORT CIRCUIT CONTROL

N 9Die maximal fur jeden Ausgang OUT TEST steuerbare
i B I Anzahl Eingange sind:
o - 2 INPUT (parallel geschaltet) (M1, MI802, MI8, MI12T8)

- 4 INPUT (parallel geschaltet) (MI16)

|
|
&
@
|
|
|
|
|
|
|

%

INPUT3

INPUT4

MOSAIC M1

|
la

9Die maximal zulassige Lange fur OUT TEST-Signal-
Verbindungen ist = 100m.

QUT TEST2

28
[=

w

QUT TEST1

Abb. 6

OSSD (MODULE M1, MI802)

Die OSSD-Ausgénge (statische Sicherheitsausgdnge mit Halbleiter) sind gegen KurschlUsse
geschutzt und ergeben:

. Im ON-Status: Uv-0,75V = Uv (mit Uv von 24V = 20%)
. Im OFF-Status: OV = 2V r.m.s.

Die maximale Last betragt 400mA @24VDC, was mindestens einer ohmschen Last von
600 entspricht. Die maximale kapazitive Last betragt 0,82 pF. Die maximale induktive Last betragt 2mH.

0OSSD (MODULE MO2, MO4)

Die OSSD-Ausgange (statische Sicherheitsausgdnge mit Halbleiter) sind gegen KurschlUsse
geschitzt und ergeben:

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

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

Die maximale Last betragt 400mA @24VDC, was mindestens einer ohmschen Last von
600 entspricht. Die maximale kapazitive Last betragt 0,82 uF. Die maximale induktive Last betragt 2mH.

=» Der Anschluss von externen Vorrichtungen an die Ausgdnge ist nur gestattet, wenn
dies ausdricklich von der mit dem Programm MSD erfolgten Konfiguration
vorgesehen ist.

Jeder OSSD-Ausgang kann wie in der Tabelle 18 angegeben konfiguriert werden:

Der Ausgang wird gemaf der von der SW MSD vorgegebenen Konfigurationen nur aktiviert, wenn der

Automatisch entsprechende Eingang RESTART_FBK an 24VDC angeschlossen ist.

Der Ausgang wird gemaf der von der SW MSD vorgegebenen Konfigurationen nur aktiviert, wenn der

Manuell entsprechende Eingang RESTART_FBK EINEN LOGISCHEN UBERGANG 0-->1 verfolgt.

Der Ausgang wird gemaR der von der SW MSD vorgegebenen Konfigurationen nur aktiviert, wenn der

Uberwacht | o icprechende Eingang RESTART FBK EINEN LOGISCHEN UBERGANG O-—>1—-->0 verfolgt.

Tabelle 18
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MANUELL
RESTART_FBK —— \
ot
[
ouT
t = 250ms

UBERWACHT
t2

RESTART_FBK

ouT

250

ms < tl< 5s
t2 = 250ms

0SSD (MO4LHCSS)

MOA4LHCSS liefert 4 Sicherheitsausgange mit Hochstrom (max. 2 A pro Kanal).
Es kdnnen zwei unterschiedliche Output-Konfigurationen eingegeben werden (mit der

Software MSD konfigurierbar):

¢ Vier Einzelkanéle (1 Sicherheitsausgang pro Kanal mit jeweiligem Feedback-Eingang).

e Zwei Doppelkanéle (2 Sicherheitsausgange pro Kanal mit jeweiligem Feedback-Eingang).

Dual Channel OSSD

0SSD1 24VDC
o S —

A

08sD2

KL_“——;—_E\
S

MO4LHCSS8

FBK
O

Konfiguration Ausgdnge mit 2 Doppelkandilen
(Sicherheitskategorie 4)

MO4LHCS8

C

FBK (1,2,3,4)

Single Channel OSSD

085D (1,2,3.4) 24VDC

-]

Konfiguration Ausgdnge mit 4 Einzelkandilen

(Sicherheitskategorie 4)

= Bei Verwendung von MO4LHCS8 mit Ausgangsstrom >=>500mA dieses von den
angrenzenden Modulen durch Einfiigen eines MSC-Verbinders dazwischen trennen.
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SICHERHEITSRELAIS (MODULE MR2, MR4, MOR4, MOR4S8)

CHARAKTERISTIKEN DES AUSGANGSSTROMKREISES.

Die Module MR2/MR4 verwenden Sicherheitsrelais mit zwangsgefuhrten Kontakten, von
denen jedes sowohl zwei Arbeitskontakte und einen Ruhekontakt als auch einen
Feedback-Ruhekontakt liefert. Das Modul MR2 verwendet zwei Sicherheitsrelais,
wahrend MR4 vier verwenden.

Die Module MOR4/MORA4S8 verwenden vier Sicherheitsrelais mit zwangsgefihrten
Kontakten.

Jedes Relais liefert einen Arbeitskontakt (N.A.), der von der Logik des Moduls dank des
internen FBK-Kontakts Uberwacht wird.

QSiehe Absatz "RELAIS", um die mdglichen Betriebsarten fur die mit der Software MSD
konfigurierbaren Module MOR4/MOR4S8 festzustellen.

Erregungsspannung 17..31 VDC
Schaltbare Mindestspannung 10 VDC
Schaltbarer Mindeststrom 20 mA
Schaltbare H6chstspannung (DC) 250VDC
Schaltbare H6chstspannung (AC) 400VAC

Schaltbarer H6chststrom 6A
Reaktionszeit 12ms
Mechanische Dauer der Kontakte > 20 x 106

Tabelle 19

=» Um die korrekte Isolierung zu garantieren und die Beschadigung oder vorzeitige
Alterung der Relais zu vermeiden, muss jede Ausgangsleitung mit einer verzogerten
4A-Schmelzsicherung schnell wirkenden und Uberpruft  werden, ob die
Lasteigenschaften den Angaben aus Tabelle 19 entsprechen.

=»Den Absatz "MR2/MR4" konsultieren (fur weitere Informationen hinsichtlich
dieser Relais).
MODUL MR2/MR4 INTERNE KONTAKTE
MOSAIC MR4 INTERNAL DIAGRAM
MOSAIC MR2 INTERNAL DIAGRAM ossor_a [[18 16
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BEISPIEL FUR MR2 MODUL VERBINDUNG MIT STATISCHER OSSD-AUSGANGE
DES MODULS M1?

O 24VDC
1 |24vDC OUT_TESTT | 13| 1
Z MASTER_ENABLE1 OUT_TEST2 E ok
3 |MASTER_ENABLEZ 15
ovDe Z oND E
57 OSSD1_A % INPUT1 l
67 OSSD1_B INPUT2 ﬁ
777 RESTART_FBK1 % ﬂ
87 QUT_STATUS1 [0 &
97 QOSSD2Z2_A % A
ﬂ QOSSD2_B &
11| RESTART_FBK2 INPUT7 | 23
? QUT_STATUS2 INPUT8 Z
MOSAIC MR2
Mo
osspi_8|] 6 B_No12| || 16
ossp1_A || |5 el el B;Ng 14
ovoe | | |4 . - L L
i ST W
+24voc| | |1 © o o 13

FBK_K1_K2_1

Abb. 8

FUNKTIONSDIAGRAMM DES AN DAS MODUL MR2/MR4 ANGESCHLOSSENEN
AUSGANGSSTROMKREISES

% Mit einem Relais Modul angeschlossen, muss die Reaktionszeit des OSSD stehen von 12ms erhdht werden.
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Abb. 9
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TECHNISCHE EIGENSCHAFTEN

ALLGEMEINE SYSTEMEIGENSCHAFTEN

Sicherheitsparameter des Systems

| Parameter |[ wert |[ Bezugsnorm

‘ PFH4 H Siehe den technischen Daten fiir jedes Modul ‘

| SIL (3 |

| SFF I[ 99,8% || IEC 61508:2010

| HFT L1 |

| Standard-Sicherheits I[ TypB \

| siLCL I[ 3 |[ IEC 62061:2005 |
[ Typ Il 4 |[ EN 61496-1:2013 |
| PL e |

| Dcavg || Alta | _

[ MTTFd (Jahre) 30 = 100 | EN o 2008

| Kategorie I[ 4 \

| Lebensdauer des Gerats |[ 20 Jahre \

| Verschmutzungsgrad I[ 2 |

Allgemeine Daten

Deutsch

| Max. Anzahl Eingange I 128 \
| Max. Anzahl OSSD-Ausgange | 16 Zweikanal-Ausgénge \
| Max. Anzahl Signalisierungsausgange | 16 \
Max. Anzahl der Slave-Module 14
(ausgenommen MR2-MR4)
Max. Anzahl der Slave-Module desselben 4
Typs (ausgenommen MR2-MR4)
| Nennspannung | 24VDC + 20% / Stromversorgung aus der Klasse Il (LVLE) \
| Uberspannung | I \
| Digitale INPUTS || Aktiver PNP oben (EN 61131-2) - Max. zulassiger Widerstand 1,2 kQ |
| OSSD (M1, MI8O2, MO2, MO4) I Aktiver PNP oben - max. 400mA@24VDC (jeder OSSD) \
(Slzngfanufég;nagzokjngpfhoss MOS16) Aktiver PNP oben - max. 100mA@24VDC
M | 106 +12,6 + TFilter Input |
| M1+1Slave | 11,8 + 26,5 + TFilter Input |
Reaktionszeit (ms) | M1 + 2 Slaves | 12,8+ 28,7+ TFilter Input |
| M1+ 3Slaves I 13,9 +30,8 + TFilter Input |
Diese Reaktionszeiten, hédngt von folgenden - -
Parametern: | M1 + 4 Slaves | 15 =33+ TFilter Input |
1) Anzahl der Slave-Module installiert \ M1 + 5 Slaves H 16 +35 + TFilter_Input ‘
2) Anzahl der Operatoren o
=+ TFj
3) Anzahl der OSSD-Ausgiinge | (AR IETES | L e Filter_Input |
Fiir die richtige Antwort Zeit beziehen sich auf ‘ M1 + 7 Slaves H 18,2 +39,5 + TFilter Input ‘
die man durch die MSD-Software berechnet - o T
(siehe Report des Projekts) M1 + 8 Slaves S RileRINEaE
M1 + 9 Slaves 20,4 ~ 43,8 + TFijlter Input
Failure Reaktionszeit (ms) M1 + 10 Slaves 215 =46 + Tri
Dieser Befund deckt sich mit der Reaktionszeit, ‘ v H - Bl ‘
mit Ausnahme der Module MV mit Schnittstelle ‘ M1 + 11 Slaves H 22,5+48,1 + Trilter Input ‘
Encoder/Proximity wobei es gleich 25 ist. ‘ M1 + 12 Slaves H 23,6 50,3+ TFilter Input ‘
] M1 + 13 Slaves I 24,7 +525 + TFilter Input |
| M1+ 14 Slaves | 25,8 +54,6 + TFilter Input |
[ Anschluss M1> Module | Proprietarer 5-poliger Bus ReeR (MSC) \
\ Anschlusskabelquerschnitt H 0,5 + 2,5 mm? \
| Max. Lange der Anschliisse | 100m |
| Betriebstemperatur | -10 + 55°C \
\ Max Umgebungstemperatur H 55°C (UL) \
| Lagertemperatur | -20 + 85°C |
| Relative Feuchtigkeit | 10% + 95% \
\ Max. H6he (Gber dem Meeresspiegel) H 2000m \
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9Tpi|ter_|nput = max. Filterzeit zwischen denen auf den Eingdngen des Projekts
eingegebenen (siehe Abschnitt "EINGANGE").

Gehduse

Beschreibung

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

\ Behaltermaterial H Polyamid
‘ Schutzgrad des Behélters H IP 20
\ Schutzgrad Klemmenleiste H IP 2X

‘ Befestigung

Schnellanschluss auf Schiene gemaRl EN 60715

‘ Abmessungen (H x B x T)

108 x 22,5 x 114,5

Modul M1

‘ PFHy4 (IEC 61508:2010)

6.86E-9

‘ Nennspannung

24VDC £ 20%

Ausgangsleistung

max. 3 W

Modulaktivierung (Anz./Beschreibung) H

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

Digitale INPUTS (Anz./Beschreibung) ||

8 /Aktiver PNP oben gemal EN 61131-2

INPUT FBK/RESTART
(Anz./Beschreibung)

2 / Steuerung EDM / Automatischer oder manueller Betrieb mit

RESTART-Taste mdglich

OUTPUT Test (Anz./Beschreibung)

4 / zur Kontrolle von Kurzschliissen - Uberlasten

Signalisierungs-OUTPUT
(Anz./Beschreibung)

2 / programmierbar - Aktiver PNP oben

OSSD (Anz./Beschreibung)

2 Paare/ Statische Sicherheitsausgange aktiver PNP oben
max 400mA@24VDC

Steckplatz fur MCM-Karte

vorhanden

Anschluss an PC

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

‘ Anschluss an Slave-Module

uber proprietédren 5-Wege-Bus MSC

Modul MI802

‘ PFHy (IEC 61508:2010)

5.68E-9

‘ Nennspannung

24VDC * 20%

‘ Ausgangsleistung

max. 3 W

| Digitale INPUTS (Anz./Beschreibung) |

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

‘ OUTPUT Test (Anz./Beschreibung)

4 / zur Kontrolle von Kurzschliissen - Uberlasten

Signalisierungs-OUTPUT
(Anz./Beschreibung)

2 / programmierbar - Aktiver PNP oben

OSSD (Anz./Beschreibung)

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

‘ Anschluss an M1

Uber proprietdaren 5-Wege-Bus MSC
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Module MI8 - MI16

| Modell | MI8 MI16
‘ PFHg (IEC 61508:2010) H 4.45E-9 4.94E-9
‘ Nennspannung H 24VDC + 20%
‘ Ausgangsleistung H max. 3 W

Digitale INPUTS | 8 16

(Anz./Beschreibung) ‘

Aktiver PNP oben gemaf EN 61131-2

‘ OUTPUT Test (Anz./Beschreibung) H

4 / zur Kontrolle von Kurzschliissen - Uberlasten

‘ Anschluss an M1 H

Uber proprietaren 5-Wege-Bus MSC

Module MI12T8

‘ PFHy (IEC 61508:2010) H

5.56E-9

‘ Nennspannung H 24VDC + 20%
‘ Ausgangsleistung H max. 3 W
Digitale INPUTS | 12

(Anz./Beschreibung) ‘

Aktiver PNP oben gemafl EN 61131-2

| OUTPUT Test (Anz./Beschreibung) ||

8 / zur Kontrolle von Kurzschliissen - Uberlasten

‘ Anschluss an M1 H

Uber proprietaren 5-Wege-Bus MSC

Module MO2 - MO4

| Modell | MO2 MO4 |
| PFHd (IEC 61508:2010) | 4.09E-9 5.84E-9 |
‘ Nennspannung H 24VDC + 20% ‘
\ Ausgangsleistung H max. 3 W \
Signalisierungs-OUTPUT ‘ 2 4 ‘
(Anz./Beschreibung) | programmierbar - Aktiver PNP oben |
| 2 4 |

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

400mA@24VDC

Anschluss an M1 H

Uber proprietdren 5-Wege-Bus MSC

Module MOS8 - MOS16

(Anz./Beschreibung) |

programmierbar - Aktiver PNP oben

' Modell [ MOS8 MOS16 |
\ Nennspannung H 24VDC + 20% \
\ Ausgangsleistung H max. 3 W \
Signalisierungs-OUTPUT | 8 16

|

\ Anschluss an M1 H

Uber proprietdren 5-Wege-Bus MSC
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Module MR2 - MR4

Anschluss an Ausgangsmodul

Modell | MR2 MR4 |
Nennspannung H 24VDC + 20% ‘
Leistungsaufnahme H max. 3 W \
Schaltspannung H 240 VAC ‘
Schaltsstrom H max. 6A ‘
Arbeitskontakte H 2N.0. + 1 N.C. 4 N.O. + 2 N.C. \
FEEDBACK-Kontakte | 1 2 |
Reaktionszeit H 12ms \
Mechanische Dauer d. Kontakte H > 20 x 10° \

|

H Auf der frontalen Klemmenleiste (kein Anschluss Giber MSC-Bus)

MR2 — MR4: TECHNISCHE DATEN ZUR SICHERHEIT

FEEDBACK-ANSCHLUSS AKTIV

FEEDBACK-ANSCHLUSS NICHT AKTIV

PFHd SFF MTTFd DCavg PFHd SFF MTTFd DCavg
3,09E-10 99,6% 2335,94 98,9% tcyclel 9,46E-10 60% 2335,93 0 tcyclel
8,53E-11 99,7% 24453,47 97,7% tcycle2 DC13 (2A) 1,08E-10 87% 24453,47 0 tcycle2 DC13 (2A)
6,63E-11 99,8% 126678,49 92,5% tcycle3 6,75E-11 97% 126678,5 0 tcycle3
8,23E-09 99,5% 70,99 99,0% tcyclel 4,60E-07 50% 70,99 0 tcyclel
7,42E-10 99,5% 848,16 99,0% tcycle2 AC15 (3A) 4,49E-09 54% 848,15 0 tcycle2 AC15 (3A)
1,07E-10 99,7% 12653,85 98,4% tcycle3 1,61E-10 79% 12653,85 0 tcycle3
3,32E-09 99,5% 177,38 99,0% tcyclel 7,75E-08 51% 177,37 0 tcyclel
3,36E-10 99,6% 2105,14 98,9% teycle2 AC15 (1A) 1,09E-09 60% 2105,14 0 teycle2 AC15 (1A)
8,19E-11 99,7% 28549,13 97,5% teycle3 1,00E-10 88% 28549,13 0 tecycle3
tcyclel: 300s (1 Schaltausgang alle 5 Minuten)
tcycle2: 3600s (1 Schaltausgang stindlich)
teycle3: 1 Schaltausgang taglich
(PFHd gemafR IEC61508, MTTFd, DCavg gemaR 1SO13849-1)
Modul MO4LHCSS8
\ PFHa (IEC 61508:2010) H 9,28E-09

‘ Nennspannung

24VDC = 20 %

Verlustleistung

max.

max. 4W

Strom OSSD-Ausgange

max. 2 A pro Kanal *

Anzahl der Sicherheitsausgange
(OSsD)

4 Einzelkanéle (oder 2 Doppelkanéle), Kat. 4

INPUT FBK/RESTART
(Anz./Beschreibung)

4 / Steuerung EDM / Automatischer

oder manueller Betrieb mit Restart-Taste

Digitale OUTPUTS
(Anz./Beschreibung)

8 / programmierbare Ausgange / Aktiver PNP oben

Reaktionszeit

12ms

Anschluss an M1

uber proprietédren 5-Wege-Bus MSC

*  Bei Verwendung von MO4LHCS8 mit Ausgangsstrom >500mA dieses von den
angrenzenden Modulen durch Einfugen eines MSC-Verbinders dazwischen trennen.
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Modul MOR4 - MOR4S8

[ Modul I MOR4 | MOR4S8 |
| PFHa (IEC 61508:2010) I 2,9E-9 | 2,94E-9 |
‘ Nennspannung H 24VDC % 20% ‘
| Leistungsaufnahme I Max 3W |
| Schaltspannung I 240 VAC |
‘ Schaltsstrom H Max. 6A ‘
| Arbeitskontakte (N.A) I 4 |

4 / Steuerung EDM / Automatischer oder manueller Betrieb mit
RESTART-Taste mdglich

INPUT FBK/RESTART (Anz./Beschreibung)

‘ Digitale OUTPUTs (Anz./Beschreibung) H - H 8 / programmierbar - Aktiver PNP oben ‘
| Reaktionszeit I 12ms |
| Mechanische Dauer der Kontakte I > 40 x 10° |
| Benutzeranschluss I Auf Klemmenleiste |
| Anschluss an M1 I Uber Bus MSC |

Module MVO - MV1 - MV2

Deutsch

(Z-:Jvﬁl\tlggwcljSPEED CONTROL) H Overspeed H Stand still H Window speed ‘
\ Safe state H Overspeed H NO Stand still H Out of Window speed \
| Modell I MVO I MV1 I Mv2 |
[ PFHq | 598-09 | - | - |
| PFHa (TTL) I - I 7,08E-09 (MV1T) | 8,18E-09 (MV2T) |
| PFHd (sin/cos) I - I 7,94E-09 (MV1S) I 9,89E-09 (MV2S) |
| PFH4 (HTL24) I - I 6,70E-09 (MV1H) | 7,42E-09 (MV2H) |
| PFHa (TTL interne Nennspannung) || - I 7,82E-09 (MV1TB) I 9,66E-09 (MV2TB) |
‘ Nennspannung H 24VDC = 20% ‘
\ Ausgangsleistung max. \ \ 3w \

120 ohm (Modelle MV1T - MV1TB / MV2T - MV2TB)

Eingangsimpedanz - 120 ohm (Modelle MV1S - MV2S)

TTL (Modelle MV1T - MV1TB /7 MV2T - MV2TB)
Encoder-Schnittstelle - HTL (Modelle MV1H - MV2H)
sin/cos (Modelle MV1S - MV2S)

Encoder-Anschlisse ‘ ‘ - ‘ ‘ RI45 ‘
Eingangssignale des Encoders l_\_lennisolierspannung 2_50V

elektrisch gemal Norm = Uberspannungskategorie |l

EN 61800-5 Nennimpulsspannung 4,00kV

I 1 | 2 |
I 500KHz (HTL: 300KH2) |

‘ Max. Encoderanzahl H

‘ Max. Encoderfrequenz H

Eingebbarer Schwellenwertbereich _ 1Hz = 450KHz
Encoder )
‘ Proximity-Kategorie H PNP/NPN - 3/4 Drahte ‘
\ Proximity-Anschlisse H Klemmenleiste \
Eingebbarer Schwellenwertbereich 1Hz = 4KHzZ
Proximity )
‘ Max. Proximity-Anzahl H 2 ‘
‘ Max. Proximity-Frequenz H 5KHz ‘
‘ Max. Achsenanzahl H 2 ‘
Gap Standstill/Overspeed- ~10Hz
Frequenz
Min. Gap zwischen
Schwellenwerten (wenn Anz. > 5%
Schwellenwerte >1)
‘ Anschluss an M1 H Uber Bus MSC
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MECHANISCHE ABMESSUNGEN

114.5 mm

99 mm
O
~
K¢ D]
q D
q D
L D
108 mm
Abb. 10
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SIGNALISIERUNGEN

ON ~ RUN
IN©EXT
FAIL
COM | ENA
M1
1 2
N
3 4
5 §
7 8
1
08SD
1
CLEAR
1
STATUS
MOsA:C

Abbildung 11 - M1

MODUL MASTER M1 (ABBILDUNG 11)

LED
BEDEUTUNG RUN IN FAIL | EXT FAIL COM ENA IN1+8 0OSssD1/2 CLEAR1/2 | STATUS1/2
GRUN ROT ROT ORANGE BLAU GELB | ROT/GRUN GELB GELB
Einschalten - EingangsTEST ON ON ON ON ON ON Rot ON ON
Erfasster MCM OFF OFF OFF ON ON OFF Rot OFF OFF
(max 1s) (max 1s)
Schreiben /Laden Plans zum/vom MCM-Karte OFF OFF OFF 5-maliges | 5-maliges OFF Rot OFF OFF
Blinken Blinken
MSD bittet um Anschluss: Langsames
interne Konfiguration nicht vorhanden OFF OFF OFF Blinken OFF OFF Rot OFF OFF
MSD bittet um Anschluss: (Nicht korrekt Slave-Module oder
nicht korrekt Knotennummer) (=>An'ze|ge der OFF OFF OFF Schnelles OFF OFF Rot OFF OFF
Zusammensetzung des SystemsAnzeige der Blinken
Zusammensetzung des Systems)
MSD bittet um Anschluss: (Slave-Modul fehlt oder nicht Schnelles Schnelles
bereit) (=>Anzeige der Zusammensetzung des Blinken OFF OFF Blinken OFF OFF Rot OFF OFF
SystemsAnzeige der Zusammensetzung des Systems)
MSD angeschlossen, M1 untétig OFF OFF OFF ON OFF OFF Rot OFF OFF
Tabelle 20 - Ausgangsansicht
LED
BEDEUTUNG RUN IN FAIL EXT FAIL COM IN1-+-8 ENA 0OSsD1/2 CLEAR1/2 STATUS1/2
GRUN ROT ROT ORANGE GELB BLAU ROT/GRUN GELB GELB
NORMALBETRIEB OFF ON =M1 an PC Zustand
ON OFF Funk. OK angeschlossen INPUT ON . ON
: OFF=andernfalls MASTER ENABLEL | ROT b%FAF”Sgang in Erwartung auf
ON Es blinkt di e MASTER_ENABLE2 RESTART Zustand
_ s blinkt nur die aktiv . . OUTPUT
EXTERNES PROBLEM falschen ON = M1 an PC Nummer des INPUTS OFF GRUN bei Blinkend
ERFASST ON OFF externen angeschlossen it dem falsch Ausgang ON inken
Anschluss OFF=andernfalls OIS GISt) e 0T andernfalls KEIN Feedback
- Anschluss

Tabelle 21 - Dynamische Ansicht
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MODUL MI8O2 (ABBILDUNG 12)

BIREER LED
ON RUN BEDEUTUNG RUN IN FAIL EXT FAIL SEL IN1+8 0OSsD1/2 CLEAR1/2 STATUS1/2
GRUN ROT ROT ORANGE GELB ROT/GRUN GELB GELB
FAIL I FT Einschalten - EingangsTEST ON ON ON ON ON Rot ON ON
g 0 1 Tabelle 22 - Ausgangsansicht
Miso2
T 2 LED
3 4 BEDEUTUNG RUN IN FAIL EXT FAIL IN1+-8 SEL 0OSsD1/2 CLEAR1/2 STATUS1/2
GRUN ROT ROT GELB ORANGE ROT/GRUN GELB GELB
3 6 OFF
wenn das Modul die erste
7 8 Kommunikation vom
MASTER abwartet OFF ZI‘I‘\ISFffEd ~ROT ON
bei Ausgang | ;. Erwartung
BLINKEND Fuhrt die OFF
] ] NORMALBETRIEB | wenn die Konfiguration OFF Tabelle auf RESTART Zustand
0SSD kein INPUT oder OUTPUT der Signale OUTPUT
erfordert NODE_SELO/1 U .
] 1 falsoc’;lwen Es blinkt nur die - GE;N Blinkend
EEAR ON externon Nummer des INPUTS Ausaang ON | KEIN Feedback
1 wenn die Konfiguration Anschl mit dem falschen gang
STATUS INPUT oder OUTPUT ”Sfc “tss Anschluss
erfordert erfass
MOsR:EC ] _
Tabelle 23 - Dynamische Ansicht

Abbildung 12 - MI8O2
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MODUL MI8 (ABBILDUNG 13)

ON RUN
LED
IN EXT BEDEUTUNG RUN IN FAIL EXT FAIL SEL IN1+-8
P GRUN ROT ROT ORANGE GELB
SEL 0 ! Einschalten - EingangsTEST ON ON ON ON ON
MIS Tabelle 24 - Ausgangsansicht
1 2
IN
3 4 LED
5 6 BEDEUTUNG RUN IN FAIL EXT FAIL SEL IN1+8
GRUN ROT ROT ORANGE GELB

7 8 OFF
wenn das Modul die erste
Kommunikation vom MASTER OFF Zustand
abwartet ) ) INPUT

] . . . OFF der Signale
wenn die Konfiguration kein INPUT
der OUTPUT erfordert NODE_SELO/1
ode ON Es blinkt nur die INPUT-
ON falschen externen Nummer mit dem falschen
wenn die Konfiguration INPUT oder Anschluss erfasst Anschluss
OUTPUT erfordert
MOS5sA:C Tabelle 25 - Dynamische Ansicht

Abbildung 13 - MI8

Deutsch
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MODUL MI12T8 (ABBILDUNG 14)

Abbildung 14 -
MIT12T8

IAREER
EE
ON RUN LED
as T BEDEUTUNG RUN IN FAIL EXT FAIL SEL IN1+12
FAIL GRUN ROT ROT ORANGE GELB
0 1 Einschalten - EingangsTEST ON ON ON ON ON
SEL
Tabelle 26 - Ausgangsansicht
MI12T8
1 2
IN
3 1 LED
BEDEUTUNG RUN IN FAIL EXT FAIL SEL IN1+12
5 6 GRUN ROT ROT ORANGE GELB
OFF
1 8 wenn das Modul die erste
Kommunikation vom MASTER OFE Zustand
9 10 abwartet INPUT
11 12 - - . . OFF der Signale
wenn die Konfiguration kein INPUT
oder OUTPUT erfordert NODE_SELO/1
ON Es blinkt nur die INPUT-
ON falschen externen Nummer mit dem falschen
wenn die Konfiguration INPUT oder Anschluss erfasst Anschluss
OUTPUT erfordert
=, Tabelle 27 - Dynamische Ansicht
MOsA:C
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MODUL MI16 (ABBILDUNG 15)

ON RUN LED
T . BEDEUTUNG RUN IN FAIL EXT FAIL SEL IN1+-16
FAIL GRUN ROT ROT ORANGE GELB
= 0 1 Einschalten - EingangsTEST ON ON ON ON ON
Tabelle 28 - Ausgangsansicht
MI16 g9ang
1 2
IN
3 4 LED
5 6 BEDEUTUNG RUN IN FAIL EXT FAIL SEL IN1+-16
GRUN ROT ROT ORANGE GELB

1 8 OFF
wenn das Modul die erste

2 10 Kommunikation vom MASTER Zustand

OFF
m g abwartet ) ) INPUT
. . . . OFF der Signale

13 14 wenn die Konfiguration kein INPUT NODE SELO/1

o oder OUTPUT erfordert ON - Es blinkt nur die INPUT-
ON falschen externen Nummer mit dem falschen
wenn die Konfiguration INPUT oder Anschluss erfasst Anschluss

= OUTPUT erfordert
MOSA:C

Tabelle 29 - Dynamische Ansicht
Abbildung 15 - MI16
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Q@FER

RUN

IN EXT
FAIL

SEL

Mo2

1

0SsD
1

CLEAR

1
STATUS

mOasA:C

Abbildung 16 - MO2

MODUL MO2 (ABBILDUNG 16)

LED
BEDEUTUNG RUN IN FAIL EXT FAIL SEL 0SsD1/2 CLEAR1/2 STATUS1/2
GRUN ROT ROT ORANGE ROT/GRUN GELB GELB
Einschalten - EingangsTEST ON ON ON ON Rot ON ON
Tabelle 30 - Ausgangsansicht
LED
BEDEUTUNG RUN IN FAIL EXT FAIL SEL 0OSSD1/2 CLEAR1/2 STATUS1/2
GRUN ROT ROT ORANGE ROT/GRUN GELB GELB
OFF
wenn das Modul die erste ROT ON
Kommunikation vom MASTER bei Ausgang in Erwartung
abwartet Fiihrt die Tabell OFF auf RESTART
NORMALBETRIEB | BLINKEND OFF OFF u dr;r S'? n‘;: € Zustand
wenn die Konfiguration kein INPUT | Funk. OK | Funk. OK 9 OUTPUT
NODE_SELO/1
oder OUTPUT erfordert - GRUN
. Blinkend
ON bei KEIN Feedback
wenn die Konfiguration INPUT oder Ausgang ON
OUTPUT erfordert

Tabelle 31 - Dynamische Ansicht
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MODUL MO4 (ABBILDUNG 17)

Deutsch

Abbildung 17 - MO4

LED
QREER BEDEUTUNG RUN IN FAIL EXT FAIL SEL 0SsD1/4 CLEAR1/4 STATUS1/4
ON —/RUN GRUN ROT ROT ORANGE ROT/GRUN GELB GELB
T . Einschalten - EingangsTEST ON ON ON ON Rot ON ON
FAIL .
7 ] Tabelle 32 - Ausgangsansicht
SEL
Mo4
LED
BEDEUTUNG RUN IN FAIL | EXT FAIL SEL 0OSssD1/4 CLEAR1/4 STATUS1/4
0SSD 1 1 GRUN ROT ROT ORANGE ROT/GRUN GELB GELB
1 ) OFF wenn das Modul die erste
CLEAR Kommunikation vom MASTER ROT ON
1 2 abwartet bei Ausgang | in Erwartung auf
STATUS OFF Fuhrt die Tabelle OFF RESTART
NORMALBETRIEB | g INKEND wenn die Konfiguration Funk. OFF der Signale Zustand
kein INPUT oder OUTPUT erfordert OK Funk. OK NODE_SELO/1 SRON OUTPUT
. Blink
0SSD 3 ON wenn die Konfiguration INPUT bei KEINIEeeednt?ack
3 4 oder OUTPUT erfordert Ausgang ON
CLEAR
3 4 Tabelle 33 - Dynamische Ansicht
STATUS
MOSsA:C
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ON RUN
N EXT
FAIL
DR
SEL
MOR4
1 2
RELAY
1 2
CLEAR
3
RELAY
3 4
CLEAR
MOSA:C

Abbildung 18 - MOR4

MODUL MOR4 (ABBILDUNG 18)

Konfiguration INPUT
oder OUTPUT vom
Modul erfordert

LED
BEDEUTUNG RUN IN FAIL EXT FAIL SEL 0/1 RELAY 1/4 CLEAR1/4
GRUN ROT ROT ORANGE ROT GRUN GELB
Einschalten -
EingangsTEST ON ON ON ON Rot ON
Tabelle 34 - Ausgangsansicht
BEDEUTUNG RUN IN FAIL EXT FAIL SEL 0/1 RELAY 1/4 CLEAR1/4
GRUN ROT ROT ORANGE ROT GRUN GELB
OFF
wenn das Moo!ul cfle ROT ON
erste Kommunikation mit in Erwartung auf
vom MASTER abwartet SchlieRerkontakt RESTART
BLINKEND
wenn die OFF OFF Fuhrt die Tabelle
NORMALBETRIEB Konfiguration kein Funktionsweise Funktionsweise der Signale
INPUT oder OUTPUT OK OK NODE_SELO/1 auf
vom Modul erfordert BLINKEND
ON . GRUN Feedback externe
wenn die mit Offnerkontakt

Schtze falsch

Tabelle 35 - Dynamische Ansicht
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REER

MODULAR SAFETY INTEGRATED CONTROLLER MOSAIC

MODUL MOR4S8 (ABBILDUNG 19)

Deutsch

REER =
mmmanns BEDEUTUNG RUN IN FAIL EXT FAIL SEL 0/1 RELAY 1/4 CLEAR1/4 | STATUS 1/8
- GRUN ROT ROT ORANGE ROT GRUN GELB GELB
FAIL .
T cinschalten ~ ON ON ON ON Rot ON ON
S ingangs
MOR4S8 Tabelle 36 - Ausgangsansicht
1 2
RELAY
1
CLEAR LED
3
RELAY BEDEUTUNG RUN IN FAIL EXT FAIL SEL 0/1 RELAY 1/4 CLEARL/4 |sTATUS 1/8
Er T EmEmE GRUN ROT ROT ORANGE ROT GRUN GELB GELB
1
STATUS OFF
3 wenn das Modul die erste ON
STATUS Kommunikation vom . ROT in Erwartung
5 o MASTER abwartet mit SchlieBerkontakt
STATUS W auf RESTART
6 ¢ Fuhrt die
STATUS ~ BLINKEND _ OFF OFF Tabelle der Gibt den
NORMALBETRIEB wenn die Konfiguration kein | Funktionsweise | Funktionswei Signale Zustand der
g INPUT oder OUTPUT vom OK se OK NODE_SELO/1 Ausgange an
mOsA:C Modul erfordert auf BLINKEND
) ON GRUN Feedback
Abbildung 19 - . . . mit Offnerkontakt externe Schutze
MORA4S8 wenn die Konfiguration falsch
INPUT oder OUTPUT vom
Modul erfordert

Tabelle 37 - Dynamische Ansicht
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MODULAR SAFETY INTEGRATED CONTROLLER MOSAIC

REER

MODUL MOS8 (ABBILDUNG 20)

I
HREER
T T ON_| R’UN BEDEUTUNG RUN IN FAIL EXT FAIL SEL 0/1 STATUS 1/8
[ . B
N EXT GRUN ROT ROT ORANGE GELB
FAIL .
Einschalten -
| | \
01 EingangsTEST ON ON ON ON
SEL |
I
| Tabelle 38 - Ausgangsansicht
MOS8 gang
,,,,,,, T
[T .2
STATUS [ LED
| Il
L3 -4 BEDEUTUNG RUN IN FAIL EXT FAIL SEL 0/1 STATUS 1/8
5 : é GRUN ROT ROT ORANGE GELB
7 g OFF
T - wenn das Modul die erste
________ Kommunikation vom MASTER
abwartet
""" BLINKEND OFF OFF Fuhrt die Tabelle |0 (oo o
NORMALBETRIEB wenn die Konfiguration kein Funktionsweise Funktionsweise der Signale der Ausginge an
INPUT oder OUTPUT vom Modul OK OK NODE_SELO/1 auf
...... erfordert
ON
"""" wenn die Konfiguration INPUT
|'|'| D 5 |:| E E oder OUTPUT vom Modul
[T erfordert

Abbildung 20 - MOS8

Tabelle 39 - Dynamische Ansicht
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REER

MODULAR SAFETY INTEGRATED CONTROLLER MOSAIC

MODUL MOS16 (ABBILDUNG 20)

HREER

" ON"| |RUN
L EXT
[FAIL
0 1
SEL
~M0OS16
| 2]
STATUS
HF adl
...... 5 6]
7 18]
9. | 10|
1. 12|
37 14|
""" 15711 16]
MOSH:C
Abbildung 21 -
MOSI16
52

LED
BEDEUTUNG RUN IN FAIL EXT FAIL SEL 0/1 STATUS 1/16
GRUN ROT ROT ORANGE GELB
Einschalten -
EingangsTEST ON ON ON ON ON
Tabelle 40 - Ausgangsansicht
LED
BEDEUTUNG RUN IN FAIL EXT FAIL SEL 0/1 STATUS 1/16
GRUN ROT ROT ORANGE GELB
OFF
wenn das Modul die erste
Kommunikation vom MASTER
abwartet
BLINKEND OFF OFF Fuhrt die Tabelle | o0 (0o
NORMALBETRIEB wenn die Konfiguration kein Funktionsweise Funktionsweise der Signale der Ausgange an
INPUT oder OUTPUT vom Modul oK oK NODE_SELO/1 auf gang
erfordert
ON
wenn die Konfiguration INPUT
oder OUTPUT vom Modul
erfordert

Tabelle 41 - Dynamische Ansicht
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MODULAR SAFETY INTEGRATED CONTROLLER MOSAIC

REER

MODULE MVO, MV1, MV2 (ABBILDUNG 22)

ElngR

RUN

IN
FAIL

SEL

MV1

ENC

1
PROX

1 2
SH

mMOsA:C

ElngR

AUN
N EXT
FAIL
o 1
geL
Mv2
ENC
2
ENC
1
1
PROX
1 2
SH
masA:C

Abbildung 22 - MV1, MV2

LED
BEDEUTUNG ON RUN IN FAIL EXT FAIL SEL ENC* PROX SH
GRUN GRUN ROT ROT ORANGE GELB GELB GELB
Einschalten -
EingangsTEST ON ON ON ON ON ON ON
Tabelle 42 - Ausgangsansicht
LED
BEDEUTUNG ON RUN IN FAIL EXT FAIL SEL ENC* PROX SH
GRUN GRUN ROT ROT ORANGE GELB GELB GELB
OFF
Modul wartet OFF
die erste Achse im Range der
Kommunkation Normalgeschwindigkeiten
von M1 ab
BLINKEND
Die
Konflgurathn Fiihrt die ON ON ON
ON erfordert kein OFF OFF Tabelle der Encoder Proximity Achse im Standstill
NORMALBETRIEB Modul INPUT oder Funktionsweise | Funktionsweise Signale angeschlossen | angeschlossen
versorgt | OUTPUT vom OK OK NODE und in Betrieb | und in Betrieb
SELO/1 auf
Modul
ON
Die
Konfiguration BLINKEND
erfordert Achse im Range der
INPUT oder Normalgeschwindigkeiten
OUTPUT vom
Modul

* AUF MODUL MVO NICHT VORHANDEN

Tabelle 43 - Dynamische Ansicht
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REER

MODULAR SAFETY INTEGRATED CONTROLLER MOSAIC

MODULE MR2 (ABBILDUNG 23) / MR4 (ABBILDUNG 24)

AIREER

MR2

0SSb

MOSsA:C

MR4

0SsD

MOSsA:C

BAIREER

Abbildung 23- MR2

54

Abbildung 24-MR4

LED
BEDEUTUNG OSsD1
GRUN
NORMALBETRIEB

ON mit dem Ausgang aktiviert

Tabelle 44 - MR2 - Dynamische Ansicht

BEDEUTUNG

NORMALBETRIEB

LED

OSSD1

OSSD2
GRUN

GRUN

ON mit dem Ausgang aktiviert

Tabelle 45 - MR4 - Dynamische Ansicht
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MODULAR SAFETY INTEGRATED CONTROLLER MOSAIC

REER

Module MO4LHCS8 (ABBILDUNG 25 )

LED
QRUNEEﬁN BEDEUTUNG RUN IN FAIL EXT FAIL SEL 0/1 OSSD 1/4 CLEAR1/4 STATUS1/8
GRUN ROT ROT ORANGE ROT GRUN GELB GELB
IN -
FAIL Einschalten - ON ON ON ON Red ON ON
0 1 EingangsTEST
E
r Tabelle 46 - Ausgangsansicht
MO4LHCS8
1
0ssD =D
Sk 1 2 BEDEUTUNG RUN ‘ IN FAIL ‘ EXT FAIL SEL 0/1 OSSD 1/4 CLEAR1/4 STATUS1/8
3 GRUN ROT ROT ORANGE ROT GRUN GELB GELB
0SsD OFF ON
3 4 .
CLEAR wenn das Modul die erste Der
] z Kommunikation vom ROT . OtN ) zugeordnete
MASTER abwartet . . in Erwartung au SYSTEM
STATUS bei Ausgang in OFF RESTART STATUS-
3 Ausgang ist
STATUS BLINKEND Fuahrt die aktiv
5 B NORMALBETRIEB wenn die Konfiguration OFF OFF Tal:?ellel
STATUS O kein INPUT oder OUTPUT Be(t)ril(eb Be(t)rlzeb Nc(l)eDrESuS;]EnLaotjl o
7 "
STATUS vom Modul erfordert auf Der
GRUN BLINKEND zugeordnete
. Feedback externe SYSTEM
mOsA:C ON bei Ausgang auf ON sehiitee falseh :
wenn die Konfiguration chttze faise Aﬁlgz;\r:;ist
. INPUT oder OUTPUT vom nicht aktiv
Abbildung 25 - Modul erfordert
MO4LHCS8

Tabelle 47 - Dynamische Ansicht
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Deutsch

REER

MODULAR SAFETY INTEGRATED CONTROLLER MOSAIC

DEFEKTDIAGNOSE

ON_ RUN
INEXT
FALL
COM_ ENA
M1
1 2
N
3 4
5 §
7 8
1
0SSD
1 2
CLEAR
1 2
STATUS
MOsA:C

Abbildung 26 - M1

MODUL MASTER M1 (ABBILDUNG 26)

LED
BEDEUTUNG RUN IN FAIL EXT FAIL COM IN1+-8 | ENA 0SsD1/2 CLEAR1/2 | STATUS1/2 ABHILFE
GRUN ROT ROT ORANGE GELB | BLAU ROT/GRUN GELB GELB
2- oder 3-
Interner Defekt | OFF | maliges OFF OFF OFF | OFF Rot OFF OFF Das Modul zur Reparatur
- bei ReeR einsenden
Blinken
4-maliges Blinken : ﬁgrs]i:rolﬁisesrzr?SSDUZ
Fehler OSSD- orr | 4-maliges OFF OFF OFF | OFF (nur die dem in Fail OFF OFF | Bleibt das Problem
Ausgange Blinken befindlichen Ausgang :
bestehen M1 bei ReeR zur
entsprechende LED) :
Reparatur einsenden
» Das System wieder starten
Fehler 5-maliges » Bleibt das Problem
qumunlkatlon OFF Blinken OFF OFF OFF OFF OFF OFF OFF bestehen M1 bei ReeR zur
mit Slave :
Reparatur einsenden
» Das System wieder starten
Fehler » Kontrollieren, welches
Slavemodul OFF ON OFF OFF OFF OFF OFF OFF OFF Modul sich in FAIL
befindet
6-maliges &
Fehler MCM OFF natlg OFF -maliges OFF OFF OFF OFF OFF MCM ersetzen
Bl Blinken

Tabelle 48 - Diagnostik M1

56

8540780 - 23/03/2017 - Rev.31




MODULAR SAFETY INTEGRATED CONTROLLER MOSAIC

REER

MODUL MI802 (ABBILDUNG 27)

ON~ RUN
INEXT
FALL
0 1
SEL
Mi802
1 2
N
3 4
5 §
7 8
1
0sSD
1
CLEAR
1
STATUS
MOSA:C

Abbildung 27 -
MI8O2

LED
BEDEUTUNG RUN IN FAIL EXT FAIL SEL IN1+-8 0OSsD1/2 CLEAR1/2 | STATUS1/2 ABHILFE
GRUN ROT ROT ORANGE GELB ROT/GRUN GELB GELB
2—??_der Das Modul zur
Interner Defekt OFF e - OFF OFF Rot OFF OFF Reparatur bei ReeR
allg einsenden
Blinken
Firmware-Version
2 e 5-maliges e 5-maliges nicht mit M1
Kompatibilitatsfehler OFF maliges OFF maliges BIinkgn -maliges Blinkegn kompatibel, zur
Blinken Blinken Blinken Aktualisierung der FW
bei ReeR einsenden.
4-maliges Blinken i’;\gz;:ﬂ)lmsﬁ}s;:})SSDl/Z
4- (nur die dem in Fail Bleibt das Problem
Fehler OSSD-Ausgange OFF maliges OFF OFF befindlichen OFF OFF .
- i i bestehen MIB0O2 bei
Blinken ibt die Ausgang
gibt ReeR zur Reparatur
physische entsprechende LED) einsenden
Adresse des -
Moduls an Das System wieder
5_ starten
Fehler Kommunikation - Bleibt das Problem
mit Master OFF m{:lllges OFF OFF OFF OFF OFF bestehen MI802 bei
Blinken
ReeR zur Reparatur
einsenden
Das System wieder
Fehler auf anderem Starten
Slave oder auf M1 OFF ON OFF OFF OFF OFF OFF Kontrollieren, welches
Modul sich in FAIL
befindet
Anderen Slave desselben 5- 5- Die Adresse des
Typs mit derselben OFF maliges maliges OFF OFF OFF OFF Moduls &ndern (siehe
Adresse erfasst Blinken Blinken Absatz NODE SEL)
. s e 3- . Das Modul zur
Fehler im Stromkreis fur : 3-maliges -
Knotenerkennung OFF mf_;lllges OFF Blinken OFF OFF OFF OFF R_eparatur bei ReeR
Blinken einsenden

Tabelle 49 - Diagnostik MI8O2
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REER MODULAR SAFETY INTEGRATED CONTROLLER MOSAIC

MODUL MI8 (ABBILDUNG 28)

LED
BEDEUTUNG RUN IN FAIL EXT FAIL SEL IN1+8 ABHILFE
QREER GRUN ROT ROT ORANGE GELB
2- oder 3- -
ON RUN Interner Defekt OFF maliges OFF OFF D_as Modul zur Reparatur bei ReeR
. einsenden
Blinken
FAIL N i 5_maliges 5_maliges * Firmware-Version nicht mit M1
Kompatibilitatsfehler OFF naflg OFF naflg kompatibel, zur Aktualisierung der
0 1 Blinken Blinken FW bei ReeR ei d
SEL gibt die el ReeR einsenden.
. _ . physische + Das System wieder starten
MI8 Fe_hler Kommunikation OFF e rr_1a||ges OFF Adresse des OFF + Bleibt das Problem bestehen MI8
mit Master Blinken f -
1 2 Moduls an bei ReeR zur Reparatur einsenden
IN Fehler auf anderem - Das System wieder starten
3 4 Slave oder auf M1 OFF ON OFF OFF + Kontrollieren, welches Modul sich
in FAIL befindet
5 6 Anderen Slave desselben Typs OFF 5-maliges 5-maliges OFF » Die Adresse des Moduls &ndern
mit derselben Adresse erfasst Blinken Blinken (siehe Absatz NODE SEL)
7 8 Fehler im Stromkreis fir 3-maliges 3-maliges « Das Modul zur Reparatur bei ReeR
OFF . OFF : OFF :
Knotenerkennung Blinken Blinken einsenden
Tabelle 50 - Diagnostik MI8
MOSRAEIC

Abbildung 28 - MI8
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MODULAR SAFETY INTEGRATED CONTROLLER MOSAIC

REER

MODUL MI12T8 (ABBILDUNG 29)

Abbildung 29 -
MI12T8

ON RUN LED
BEDEUTUNG RUN IN FAIL EXT FAIL SEL IN1+12 ABHILFE
Y GRUN ROT ROT ORANGE GELB
2- oder 3- .
SEL 0 1 Interner Defekt OFF maliges OFF OFF D_as Modul zur Reparatur bei ReeR
. einsenden
Blinken
Mi12T8 _mal; T « Firmware-Version nicht mit M1
Kompatibilitatsfehler OFF 5B:r_1allges OFF 2 ".‘a"ges kompatibel, zur Aktualisierung der FW
inken Blinken . .
1 2 ibt di bei ReeR einsenden.
IN gi ie

Fehler Kommunikation 5_maliges physische Das System wieder starten

3 4 - OFF naflg OFF Adresse des OFF Bleibt das Problem bestehen MI12T8 bei
mit Master Blinken :

Moduls an ReeR zur Reparatur einsenden
3 6 Fehler auf anderem Das System wieder starten
OFF ON OFF OFF Kontrollieren, welches Modul sich in

Slave oder auf M1 -

1 3 FAIL befindet
Anderen Slave desselben Typs mit OFF 5-maliges 5-maliges OFF Die Adresse des Moduls andern (siehe

9 10 derselben Adresse erfasst Blinken Blinken Absatz NODE SEL)
Fehler im Stromkreis fur OFF 3-maliges OFF 3-maliges OFF Das Modul zur Reparatur bei ReeR

11 12 Knotenerkennung Blinken Blinken einsenden

Tabelle 51 - Diagnostik MI16
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REER

MODULAR SAFETY INTEGRATED CONTROLLER MOSAIC

MODUL MI16 (ABBILDUNG 30)

REER LD
ON__RUN BEDEUTUNG RUN IN FAIL EXT FAIL SEL IN1+-16 ABHILFE
GRUN ROT ROT ORANGE GELB
IN EXT >_ oder 3
FRE Interner Defekt OFF - oder o= OFF OFF Das Modul zur Reparatur bei ReeR einsenden
0 1 maliges Blinken
SEL I 5-maliges 5-maliges * Firmware-Version nicht mit M1 kompatibel, zur

MI16 Kompatibilitdtsfehler OFF Blinken OFF Blinken Aktualisierung der FW bei ReeR einsenden.
Fehler Kommunikation 5 » Das System wieder starten

1 2 . OFF -maliges OFF gibt die OFF + Bleibt das Problem bestehen MI16 bei ReeR zur

IN mit Master o - .
Blinken physische Reparatur einsenden

3 4 Fehler auf anderem Adresse des + Das System wieder starten
S| OFF ON OFF Moduls an OFF « Kontrollieren, welches Modul sich in FAIL

5 6 ave oder auf M1 .

befindet

7 8 Anderen Slave 5 5
desselben Typs mit OFF _maliges —maliges OFF » Die Adresse des Moduls andern (siehe Absatz
derselben Adresse allg allg NODE SEL)

9 10 Blinken Blinken
erfasst

1 12 Fehler im Stromkreis flr OFF s aelices OFF s arelices OFF « Das Modul zur Reparatur bei ReeR einsenden
Knotenerkennung Blinken Blinken

13 14

15 16 Tabelle 52 - Diagnostik MI12T8

MOSsA:C
Abbildung 30 -
MIT16
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MODULAR SAFETY INTEGRATED CONTROLLER MOSAIC

REER

MODULE MO2 / MO4 (ABBILDUNG 31)

HAREER

ON ~ _ RUN

IN EXT
FAIL

SEL
moz2

1
0ssD
1
CLEAR

1
STATUS

MOSsA:C

MAREER

ON _ RUN

IN EXT
FAIL

SEL
Mo4

1
08sD
1
CLEAR

1
STATUS

3
0SsD
3
CLEAR

3
STATUS

MOSsAC

Abbildung 31 - MO2 / MO4

LED
BEDEUTUNG RUN IN FAIL EXT FAIL SEL 0sSsD1/4 CLEAR1/4 | STATUS1/4 ABHILFE
GRUN ROT ROT ORANGE ROT/GRUN GELB GELB
2- oder
Interner Defekt OFF 3-maliges OFF Rot OFF OFF Da_s Modul_zur Reparatur
a bei ReeR einsenden
Blinken
5 * Firmware-Version nicht
A 5-maliges 5-maliges ; 5-maliges mit M1 kompatibel, zur
Kompatibilitatsfehler OFF Blinken OFF Blinken —m_allges Blinken Aktualisierung der FW
Blinken . .
bei ReeR einsenden.
4-maliges Blinken * Anschlisse OSSD1/2
. . . kontrollieren
Fehler OSSD-Ausgénge orr [IESINEEEE OFF (nuL(ej;:ieng?irghlennFall OFF OFF * Bleibt das Problem
gang Blinken AUsaan bestehen MO2 / 4 bei
gang ReeR zur Reparatur
entsprechende LED) cinsenden
+ Das System wieder
5 gibt die starten
Fehler Kommunikation . physische » Bleibt das Problem
mit Master OFF _é?iillL%iS OFF Adresse des OFF OFF OFF bestehen MO2 / 4 bei
Moduls an ReeR zur Reparatur
einsenden
» Das System wieder
Fehler auf anderem starten
OFF ON OFF OFF OFF OFF « Kontrollieren, welches
Slave oder auf M1 AN
Modul sich in FAIL
befindet
Anderen Slave desselben 5 5 + Die Adresse des Moduls
Typs mit derselben OFF -maliges -maliges OFF OFF OFF andern (siehe Absatz
Adresse erfasst Blinken Blinken NODE SEL)
Stromversorgung fehlt auf Rot . Zustand |+ Klemme 13 und 14 bis
0SSD 3,4 (nur MO4) ON OFF ON -maliges Blinken Blinken OUTPUT | 24VDC Schlieen
Kurzschluss oder Uberlast + Uberpriifen Anschlisse
STATUS OUTPUT OFF OFF o4 OFF OFF OFF STATUS OUTPUT
Stérung auf Knoten OFF —ma?l,iges OFF —ma?iges Zustand Zustand Blinken MO2/4 bei ReeR zur
Detektionsschaltung Blinken Blinken OUTPUT CLEAR Reparatur einsenden

Tabelle 53 - Diagnostik MO2/MO4
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Deutsch

REER

MODULAR SAFETY INTEGRATED CONTROLLER MOSAIC

MODUL MOR4 (ABBILDUNG 32)

LED
QREER BEDEUTUNG RUN IN FAIL EXT FAIL SEL 0/1 RELAY 1/4 CLEAR1/4 ABHILFE
(AN EO GRUN ROT ROT ORANGE ROT GRUN GELB
IN EXT 2- oder 3- .
FAIL Interner Defekt OFF maliges OFF Rot OFF Das Modul zur Reparatur bei
- ReeR einsenden
0 1 Blinke
SEL - - - -
Firmware-Version nicht mit
MOR4 A 5-maliges _ . . 5-maliges M1 kompatibel, zur
Kompatibilitatsfehler OFF Blinken OFF 5-maliges Blinken Blinken Aktualisierung der FW bei
1 2 ReeR einsenden.
RELAY
1 2 4-maliges (?]LTS:;QS;EIEEKSSI Bleibt das Problem bestehen,
CLEAR Fehler Relaisausgange OFF na'g OFF g OFF MOR4 bei ReeR zur Reparatur
Blinken befindlichen Ausgang cinsenden
RELAY. 3 4 entsprechende LED)
Gibt die
3 4 physische Das System wieder starten
CLEAR Fehler Kommunikation OFF 5-maliges OFF Adresse des OFF OFF Bleibt das Problem bestehen,
mit Master Blinken Moduls an MI8O2 bei ReeR zur
Reparatur einsenden
Fehler auf anderem Das System wieder starten
Slave oder auf M1 OFF ON OFF OFF OFF Kontrollieren, welches Modul
sich in FAIL befindet
Anderen Slave 5-maliges 5-maliges Die Adresse des Moduls
desselben Typs mit OFF Blinken Blinken OFF OFF andern (siehe Absatz NODE
derselben Adresse SEL
I_I_I D 5 |:| |: erfasst )
. . 4-maliges Blinken .
ek ot | o (rur cie dem n P befinlichen | * (05 ese 9,07, €
Ausgang entsprechende LED)
Abbildung 32 - Fehler auf OFF 3-maliges OFF 3-maliges OFF OFF Interner Defekt, zur Reparatur
MOR4 Knotenerfassungskreis Blinken Blinken bei ReeR einsenden.
Tabelle 54 - Diagnostik MOR4
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MODULAR SAFETY INTEGRATED CONTROLLER MOSAIC

REER

MODUL MOR4S8 (ABBILDUNG 33)

LED
BEDEUTUNG RUN IN FAIL EXT FAIL SEL 0/1 RELAY 1/4 CLEAR1/4 | STATUS1/8 ABHILFE
QREER GRUN ROT ROT ORANGE ROT GRUN GELB GELB
ON RUN 2- oder :
Interner Defekt OFF 3-maliges OFF Rot OFF gasRMc_)dul Z;r Reparatur bei
Blinken eeR einsenden
IN
FAIL Firmware-Version nicht mit
0 1 Lo 5-maliges _ - - 5-maliges 5-maliges M1 kompatibel, zur
SEL Kompatibilitatsfehler OFF Blinken OFF SRS Bl e Blinken Blinken Aktualisierung der FW bei
ReeR einsenden.
MOR4S8 4-maliges Blinken Bleibt das Problem
. N 4-maliges (nur die dem in Fail bestehen, MOR4S8 bei
RELAY 1 2 Fehler Relaisausgange OFF Blinken OFF befindlichen Ausgang OFF OFF ReeR zur Reparatur
entsprechende LED) einsenden
1 2 i i
CLEAR Fehler K ati 5 i pﬁ;/t;tlsdclt? e |I33|a§b5y§ter2 w:)elder starten
ehler Kommunikation -maliges eibt das Problem
T 4| | mit Master OFF Blinken OFF Aﬁgzsj‘; ‘;‘f\s OFF OFF OFF bestehen, MIBO2 bei ReeR
zur Reparatur einsenden
3 4 Das S i
ystem wieder starten
CLEAR glehler Zm: an?e’\;lelm OFF ON OFF OFF OFF OFF Kontrollieren, welches
1 o ave oder au Modul sich in FAIL befindet
SRR Anderen Slave Die Adresse des Moduls
3 4 desselben Typs mit 5-maliges 5-maliges o ]
STATUS derselben Adresse OFF Blinken Blinken OFF OFF OFF ;rg;rEnS(Eslljhe Absatz
erfasst
i) B
STATUS : ;
. . 4-maliges Blinken .
7 g gg;;‘ise)gee:rl‘(zi:b;ﬁauz ON OFF 4‘B’|Ti‘r?|'(fr?5 (nur die dem in Fail befindlichen OFF Anschitisse 3, 6,7, 8
STATUS 9 Ausgang entsprechende LED)
q q Interner Defekt, zur
mOasA:C Fehler auf . OFF SHIEIEES OFF & MENEES OFF OFF OFF Reparatur bei ReeR
: Knotenerfassungskreis Blinken Blinken ecinsenden
Abbildung 33 - }furzschluss oder Zustand Zustand » Anschlisse der Ausgange
MOR4S58 gﬁigluats': auf -Status OFF OFF o) OFF OUTPUT CLEAR Blinken kontrollieren

Tabelle 55 - Diagnostik MOR4S8
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REER

MODULAR SAFETY INTEGRATED CONTROLLER MOSAIC

MODUL MOS8 (ABBILDUNG 33)

LED
ER LLI BEDEUTUNG RUN IN FAIL EXT FAIL SEL 0/1 STATUS1/8 ABHILFE
EE GRUN ROT ROT ORANGE GELB
"I ON_| |RUN
2- oder 3- .
EEmn R Interner Defekt OFF maliges OFF OFF Das Modul zur Reparatur bel ReeR
fol IN [ EXT Blinken
FAIL
‘ 0 _'_1‘ 1 5_maliges 5_maliges Firmware-Version nicht mit M1
SEL i Kompatibilitatsfehler OFF Blink(-?n OFF Blinke-gn kompatibel, zur Aktualisierung
I A ‘ der FW bei ReeR einsenden.
1T .M.GS§ Gibt die Das System wieder starten
LT 2 Fehler Kommunikation mit 5-maliges - Bleibt das Problem bestehen,
STATUS ‘ Master OFF Blinken OFF A%?Zilsséczgs OFF MI8O2 bei ReeR zur Reparatur
3 4 Moduls an einsenden
I Fehler auf anderem Slave Das System wieder starten
5 T 6 oder auf M1 OFF ON OFF OFF Kontrollieren, welches Modul
‘ sich in FAIL befindet
7 18]
1 Anderen Slave desselben . . . B,
R 5-maliges 5-maliges Die Adresse des Moduls dndern
________ Typs mit derselben Adresse OFF Blinken Blinken OFF (siehe Absatz NODE SEL)
erfasst
Fehler auf OFF 3-maliges OFF 3-maliges OFF Interner Defekt, zur Reparatur
Knotenerfassungskreis Blinken Blinken bei ReeR einsenden
Kurzschluss oder Uberlast - Anschlisse der Ausgange 1-8
auf -Status Output 1-8 OFF OFF o OFF Bl kontrollieren
H Stromversorgung fehlt am Blinkt Pin 5 an die Stromversorgung
MOSAIC Statusausgang 1-8 OFF OFF o OFF abwechselnd SchlielRen
LT T T TTTTTT]
Abbildung 34 -
MOS8 Tabelle 56 - Diagnostik MOS8
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MODUL MOS16 (ABBILDUNG 35 - MOS16)

HREER

" ON | RUN
IN [ | EXT

FAIL
0 1

SEL
MOS16
|2

STATUS
I 3 4
,,,,, 5 6
7. 118
9. [ 10
112
13 14
""" M5 11116
MOSA:C

Abbildung 35 -
MOST16

LED
BEDEUTUNG RUN IN FAIL EXT FAIL SEL 0/1 STATUS1/8 STATUS9/16 ABHILFE
GRUN ROT ROT ORANGE GELB GELB
2- oder 3- .
Interner Defekt OFF maliges OFF OFF OFF Das Modul zur Reparatur bei
. ReeR einsenden
Blinken
Firmware-Version nicht mit
Lo 5-maliges 5-maliges 5-maliges M1 kompatibel, zur
Kompatibilitatsfehler OFF Blinken OFF Blinken Blinken Aktualisierung der FW bei
ReeR einsenden.
Gibt die Das System wieder starten
Fehler Kommunikation mit 5-maliges physische Bleibt das Problem
Master OFF Blinken OFF Adresse des OFF OFF bestehen, MI8O2 bei ReeR
Moduls an zur Reparatur einsenden
Fehler auf anderem Slave Das System wieder starten
oder auf M1 OFF ON OFF OFF OFF Kontrollieren, welches
Modul sich in FAIL befindet
Anderen Slave desselben . . Die Adresse des Moduls
Typs mit derselben OFF 5_81?::('3?5 5_81?::('3?5 OFF OFF andern (siehe Absatz
Adresse erfasst NODE SEL)
. . Interner Defekt, zur
9 einsenden
Kurzschluss oder Uberlast . Anschlisse der Ausgange
auf -Status Output 1-8 OFF OFF b OFF e OFF 1-8 kontrollieren
Kurzschluss oder Uberlast . Anschlisse der Ausgange
auf -Status Output 9-16 OFF OFF oh OFF OFF BN 9-16 kontrollieren
Stromversorgung fehlt am Blinkt Pin 5 an die
Statusausgang 1-8 OFF OFF e OFF abwechselnd OFF Stromversorgung SchlieRen
Stromversorgung fehlt am Blinkt Pin 6 an die
Statusausgang 9-16 OFF OFF e OFF OFF abwechselnd Stromversorgung SchlieRen

Tabelle 57 - Diagnostik MOS8
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MODULE MVO, MV1, MV2 (ABBILDUNG 36)

LED
BEDEUTUNG RUN IN FAIL EXT FAIL SEL ENC* PROX SH ABHILFE
GRUN ROT ROT ORANGE GELB GELB GELB
Gibt die
2-oder 3- .
Interner Defekt OFF maliges OFF physische OFF OFF OFF Das Modul zur Reparatur
. Adresse des bei ReeR einsenden
QREER EREER Blinken
Moduls an
ON~  RUN ON~ RUN
Firmware-Version nicht
IN'EXT N BXT A 5-maliges 5-maliges 5-maliges 5-maliges mit M1 kompatibel, zur
a3 T ] R T ] Kompatibilitatsfehler OFF Blinken OFF Blinken Blinken Blinken Aktualisierung der FW bei
SEL SEL ReeR einsenden
MV1 mv2 . N . . Encoder wechseln
E;‘]”kgornss"orung OFF 3‘B'|”.”r?|'('grfs OFF 3‘B'|‘.‘lf|'('9lfs OFF OFF Das Modul zur Reparatur
ENG code inke inke bei ReeR einsenden
t Funktionsstérun 3-maliges 3-maliges Proximity wechseln
Prosimit g OFF B“nkegn OFF OFF B"nkgn OFF Das Modul zur Reparatur
Yy bei ReeR einsenden
. . Interner Defekt, zur
Fehler auf . OFF 3-maliges OFF SRS OFF OFF OFF Reparatur bei ReeR
Knotenerfassungskreis Blinken Blinken ]
ENC ENC einsenden.
1 1 Anderen Slave desselben . . Die Adresse des Moduls
Typs mit derselben OFF 5'B'|Ti‘r?l'('§r‘fs 5_Brl]i1r?ll<l(?r$5 OFF OFF OFF andern (siehe Absatz
1 1 Adresse erfasst NODE SEL)
PROX PROX
Der Encoder ist nicht q q Anschlusse Encoder
1 2 1 2 - _
SH SH verbundenaber, durch die OFF OFF 3;;?3'('3{,?3 3BWr?II<I<§Jr?s OFF OFF kontrollieren
Konfiguration ox o Uberpriifen Sie die
MOSsA:C || MOS5H:C erforderlichen Eingangsfrequenzbereich
Funktionsstérung SmEllEs SEllges ﬁgﬁ:ﬁéﬁfjﬁsgroximity
Abbildung 36 - MV1, MV2 Proximity OFF OFF Bllllfen OFF BI|QI*<en OFF Uberprafen Sie die
Eingangsfrequenzbereich

Deutsch

Tabelle 58 - Diagnostik MVO/MV1/MV2

* AUF MODUL MVO NICHT VORHANDEN.
* IM FALLE AUSFALL EINES KANALS, WIRD DAS SIGNAL IN ZWEI VERSCHIEDENEN MOMENTS PRASENTIERT:
1) FEHLER; 2) KANAL FUNKTIONIERTEN.
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Module MO4LHCS8 (ABBILDUNG 37)

ON" ' RUN
N
FAIL
I
SEL
MO4LHCS8
1
0ssD
1 2
CLEAR
3 4
0ssD
3
CLEAR
1
STATUS
3
STATUS
5
STATUS
7
STATUS
mMOasA:C

Abbildung 37 -
MO4LHCS8

LED
BEDEUTUNG RUN IN FAIL EXT FAIL SEL 0/1 OSSD 174 CLEAR1/4 STATUS1/8 ABHILEE
GRUN ROT ROT ORANGE ROT GRUN GELB GELB
2ot Das Modul zur Reparatur
Interner Defekt OFF maliges OFF Rot OFF - - P
: bei ReeR einsenden
Blinken
Firmware-Version nicht
R 5-maliges 5-maliges 5-maliges 5-maliges mit M1 kompatibel, zur
Kompatibilitatsfehler OFF Blinken OFF Blinken Blinken Blinken Aktualisierung der FW bei
ReeR einsenden.
4-maliges Blinken Bleibt das Problem
B u 4-maliges (nur die dem in FAIL bestehen das Modul bei
Fehler OSSD-Ausgange OFF Blinken OFF befindlichen Ausgang OFF OFF ReeR zur Reparatur
entsprechende LED ) einsenden
Das System wieder starten
Kommunikationsfehler 2 Bleibt das Problem
. OFF -maliges OFF OFF OFF OFF bestehen, das Modul bei
mit Master .
Blinken ReeR zur Reparatur
Gibt die einsenden
A‘()jrr]é/:isseczzs Das System wieder starten
Fehler auf anderem Kontrollieren, welches
Slave oder auf M1 OFF O OFF Moduls an OFF OFF OFF Modul sich in FAIL
befindet
Anderen Slave desselben 5 5 Die Adresse des Moduls
Typs mit derselben OFF -maliges -maliges OFF OFF OFF andern (siehe Absatz
Adresse erfasst Blinken Blinken NODE SEL)
. Die Verbindungen der
Kurzschluss oder Uberlast OUTPUT- X . .
auf Statusausgang erfasst ON OFF ON Status CLEAR: blinkend §tatus§gsgange
uberprifen
- I (17 G CLEm [ Die Verbindungen der
Uberlast OSSD oder Last FAIL befindlichen OUTPUT- ung
ON OFF ON OFF OSSD-Ausgénge
an 24VDC angeschlossen Ausgang Status tberpriifen
entsprechende LED ) P
Unterbrochene 0SSD3/0SSD4 0SSD3/0SSD4 OUTPUT- Pin 14 an 24VDC
Stromversorgung ON OFF O blinkend blinkend Status anschliel3en
OSSD3-0SsDh4
Fehler auf 3-maliges 3-maliges Das Modul zur Reparatur
Knotenerfassungskreis OFF Blinken elFF Blinken Ohh oI Ohh bei ReeR einsenden
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SOFTWARE MOSAIC SAFETY DESIGNER

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

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

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

INSTALLATION DER SOFTWARE

HARDWARE-VORAUSSETZUNGEN FUR DEN ANZUSCHLIESSENDEN PC

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

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

SOFTWARE-VORAUSSETZUNGEN FUR DEN ANZUSCHLIESSENDEN PC

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

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

WIE MSD INSTALLIERT WIRD

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

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

Nach erfolgter Installation erscheint ein Fenster, das um das Schliel3en des Setup-
Programms bittet.

GRUNDKENNTNISSE

Wurde die Installation korrekt abgeschlossen, erstellt MSD ein Symbol auf dem Desktop.
Cered

(OES TP

Zum Starten des Programms auf dieses Symbol doppelklicken. =>§;_{f ]

Es erscheint die folgende Ausgangsansicht:
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@ Mosaic Safety Designer: Projekt

Datei Projekt Aenderung Kommunikation Optionen ?

HREER PRI T X2/

/S €0 BMA[W % @ Fm-Name mMasA:C
v | Input

~ ) Eigenschaft

~ ) Objekte

v | Output

v | Hinweise

~ | Operator

v Logiken
v | Speicher
¥ Zaehler
v ) Timer

v | Muting

| Konfiguration
ML Master 8 Eingaenge..|

~ | Visuelle Konfiguration

U [ 100 %)

™% Sessione A-[24... | (@ Etichette

Mosaic: Nicht vorhanden Status: Nicht angeschlossen  Ver.: 1.2.0
T 0037515_TED....

< ¥nView - [Catalo...

Abb. 38
Ab hier kann der Benutzer sein Projekt erstellen.

Deutsch
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DIE STANDARD-SYMBOLLEISTE

In Abb. 39 wird die Standard-Symbolleiste dargestellt und im Anschluss die Bedeutung der
Symbole aufgelistet:

QREER (B¢ ® HE =™ e~ S E€0 KX BaAD % | @

10 ->

11 ->

12 —>

13 ->

16 ->

17 ->

18 -=

19 ->

21 ->

22 ->

23 ->

NEUES PROJEKT ERSTELLEN

KONFIGURATION ANDERN (Zusammensetzung der verschiedenen Module)

BENUTZERPARAMETER ANDERN (Name, Unternehmen, etc.)

PROJEKT SPEICHERN

EIN BESTEHENDES PROJEKT LADEN (Auf der Festplatte gespeichert)

PROJEKTPLAN DRUCKEN
DRUCKVORSCHAU
DRUCKBEREICH

REPORT DRUCKEN
UNDO (LOSCHUNG DER LETZTEN BEFEHL)

REDO (WIEDERHERSTELLEN DER LETZTE LOSCHUNG)
VALIDIERUNG DES PROJEKTS

VERBINDUNG MIT MOSAIC

PROJEKT AN MOSAIC SENDEN

VERBINDUNG MIT MOSAIC UNTERBRECHEN

EIN BESTEHENDES PROJEKT LADEN (Auf der MOSAIC)

MONITOR (Status der 1/0 in Echtzeit - Grafik)
MONITOR (Status der 1/0 in Echtzeit - Textlich)
PROTOKOLL-DATEIEN LADEN
SYSTEMKONFIGURATION ANZEIGEN
KENNWORT ANDERN

HELP ON-LINE

KENNWORT WIEDERGEWINNUNG

70
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DIE TEXT-SYMBOLLEISTE

Optional kann der Anwender der TEXT-SYMBOLLEISTE aktivieren (Drop-Down).
Projekt Aenderung Kommunikation Optionen ?

BREER R st HEdZ o v 2E€0ABAQD

% @ Firma - Name
Abb. 40

ERSTELLEN EINES NEUEN PROJEKTS (KONFIGURATION DES SYSTEMS MOSAIC)

Durch Auswahlen des Symbols in der Standard-Symbolleiste beginnt ein neues
Projekt. Es erscheint die Bitte um Identifizierung des Benutzers (Abb. 41).

BREeER s 8

~  Gegenstaende

~ Input
~ Output

v Hinweise

g/ v 9280 B[O

&7 Projektinformationen

Unternehmen Unternehmen

Benutzer Name

Projektname Project

(O S

[ Annullieren |

Abb. 41
MSD schlagt dann ein Fenster vor, in dem nur das Modul M1 erscheint.

Der Benutzer hat die Mdoglichkeit, die erforderlichen Module zu seinem System
hinzuzufigen, indem das Pull-down-Menu oben (Auswahl des Moduls) und unten,
Auswahl des diesem zuzuweisenden Knotens (0+4) verwendet wird.

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

X

MO2 v | MO4 v R [ |

AT al7alzal7s DG, -
MO2 : -
MIIG[Erwelterung Eingaenge - 2 Ausgaenge |

GREER  EReeg M8

GRey SRR SER

MI12T8
e i N e

Firmware version

Eingaenge:8
Ausgaenge:8

[] Deaktiviert Laden von MCM

Abb. 42
AUSWAHL DES KNOTENS (zwischen 0 und 3)

Deutsch

Deaktiviert das Lesen aus dem MCM-Speicher
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KONFIGURATION ANDERN (Zusammensetzung der verschiedenen Module)

Das Andern der Systemkonfiguration erfolgt tber das Symbol & . Es erscheint
erneut das Konfigurationsfenster (Abb. 42).

Benutzerparameter andern

-~
Das Andern der Benutzerparameter erfolgt tUber das Symbol . Es erscheint die
Bitte um Identifizierung des Benutzers (Abb. 43). Fur diesen Vorgang ist es nicht
erforderlich, die Verbindung mit Mosaic zu unterbrechen. Es wird im Allgemeinen
verwendet, wenn ein neuer Benutzer ein neues Projekt erstellen muss (auch indem ein
zuvor erstelltes verwendet wird.

AREER R a2 HE3 v €0 WA

( Gegenstaende ; S ;
S0 &7 Projektinformationen
v Input
Unternehmen Unternehmen
v Output
Benutzer Name
Hinweise :
v Projektname Project
( ok | | Annullieren
Abb. 43

DIE SYMBOLLEISTEN GEGENSTANDE - OPERATOREN - KONFIGURATION

Auf der linken und rechten Seite des Hauptfensters erscheinen vier grole
Funktionsfenster (in Abb. 44):
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e BE
QREER o dodV/ SE€Q0 A0 7 Unternehmen-Name4 mDEREE

~  Gegenstaende H ~  Eigenschaft

(S

+ Input

v Output

v Hinweise

~  Operator

v Logiken
2 — | Speicher

v Zaehler

L

C| ~ Konfiguration

1

E| M1 Master 8 Eingaenge... H
.

k| MIBO2 Erweiterung 8 Einga..| |=

f| MIBO2 Erweiterung 8 Einga... 5

w
\ 4

= - )
100% o ] Lessssssssnnsnnsnnnnsn
o Mosaic: Nicht vorhanden Status: Nicht angeschlossen ‘ Ver.: 1.0.12.21219

Abb. 44 |
4
1 > FUNKTIONSFENSTER GEGENSTANDE

Enth&lt die unterschiedliche Funktionsbldcke, die unser Projekt bilden werden.
Diese Bldcke sind in drei unterschiedliche Kategorien unterteilt:
- Eingange
- Ausgéange
- Hinweise
2 > FUNKTIONSFENSTER OPERATOREN
enthalt die unterschiedlichen funktionellen Blocke, die es gestatten, die

Komponenten des Punkt eins miteinander zu verbinden. Diese Blocke sind in
drei unterschiedliche Kategorien unterteilt:

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

Deutsch
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ZEICHNUNG DES PLANS

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

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

Das gewinschte Element wird aus den zuvor beschriebenen Fenstern ausgewahlt (in
den folgenden Absatzen folgen detaillierte Erklarungen fur jeden einzelnen
Gegenstand) und in den Zeichnungsbereich gezogen.

Anschlielend wird durch Auswéhlen des Gegenstands das Fenster EIGENSCHAFTEN
aktiviert und die Felder je nach den erforderlichen Eigenschaften ausgefullt.

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

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

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

Wenn das Schaltbild sehr komplex und eine Verbindung zwischen zwei sehr weit
auseinanderliegenden Elementen erforderlich ist, die Komponente “Interpage”
verwenden.

@ Eigenschaft @ Eigenschaft
(Linke Interoage Out Interpage In (Rechte
Seite des Verbindungsname S RBC Seite des
Plans) @ Plans)

Das Element “Interpage out” muss einen Namen aufweisen, der beim Aufrufen durch
den Zwilling “Interpage in” die tatsachlich gewiinschte Verbindung gestattet.

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

Soll ein Gegenstand oder eine Verbindung geldscht werden, diese auswahlen und die
Taste CANC auf der Tastatur betatigen.
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Mit der rechten Maustaste

ON BLOCK INPUT / OUTPUT

* Kopieren / Einfligen
* Loschen
* Loschen alle belegten Pins
* Ausrichtung mit anderen Funktionsblocke (Mehrfachauswahl)
* Online-Hilfe
* Monitor-Modus: Show / Hide Eigenschaften-Fenster
 Der Baustein Status: Pin-Eingang aktivieren / deaktivieren logische Negation

ON BLOCK BETREIBER

* Kopieren / Einfligen
* Loschen
* Ausrichtung mit anderen Funktionsblécke (Mehrfachauswahl)
* Online-Hilfe
* Am Eingang Pin: aktivieren / deaktivieren logische Negation
* Monitor-Modus: Show / Hide Eigenschaften-Fenster

AN DEN KLEMMEN

» Ausrichtung mit anderen Blocken
ON Verbindung (Leitungen)

* Loschen
 Zeigen Sie den vollstandigen Pfad der Verbindung (Netzwerk)

# Mosaic Safety Designer: Project Name

HREER

~ Gegenstinde

~
A Input

ob EsPE
A Tarbandl ,

. -
KL= 2
<

-------

< Photocell
& E-Stop

~  Operator

+  Logiken
«  Speicher
Zahler
~  Timer

+ Muting

~  Konfiguration

M1 Master 8 Eingange - 2
MIBO2 Erweiterung 8 Eingang
MI16 Erweiterung16 Eingange

(FedlHdEa

SE€0 A0 %

Your Company - Your Name

RSN

=} Enable v|

|Input 1 (M1) 1—|

P

|Input 2 (M1) SJ

2o _ow
£

CTE——

@l E-GATE
o

»

g3

Ini—O—o0— spi

BEREICH DER
ZEICHNUNG

BEREICH DER :
EIGENSCHAFTEN =%

"
o8,

\ Ausgangspun

kt fur den
Anschluss

~ | Eigenschaft
E-GATE

Typ Eingange
Doppekter NC w

[[JAktivierung manueller Reset

Reset-Typ
Automatisch

Ausgange Test
No Test s | Input 1
No Test s | Input 2
[JTest beim Start
Filter (ms)

[CJAktivierung Gleichzeitigksit

Gegenstandbeschreibung

~  Visuelle Konfiguration

T

Mosaic: Nicht vorhanden Status: Nicht angeschlossen  Ver.: 1.0.9.16202

Abbildung 45
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PROJEKTBEISPIEL

In Abbildung 46 ist ein Projektbeispiel dargestellt, dass nur das Modul M1 verwendet, da an
zwei Sicherheitsblécke angeschlossen ist (E-GATE und E-STOP).

Auf der linken Seite sind in gelber Farbe die Eingdnge von M1 (1,2,3) dargestellt, an die
die Kontakte der Sicherheitsbauteile anzuschliel3en sind. Die Ausgdnge von Mosaic (von 1
bis 4) werden gemal der in E-GATE und E-STOP beschlossenen Bedingungen aktiviert
(siehe Absatz E-GATE - E-STOP).

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

W Mosaic Safety Designer: X E@@
HREER sfHEIV v SEQANR % © FE L MmMOsA:C
~ Gegenstaende || (o) Fgenschalt
v Input
v Output

|Input 1 (M1) B
~ Hinweise i
T
l@ @e-sm ) —
0SsD )
Jin1—O—0— S
—————P2lo ol gomx = o
j-————1 £
A Operator ‘ i
T Gupe
+ Logiken [znput 2 (M1) i
v Zaehler ————————N
& o sz
Do o550 m—
_— e
S ey (1nput 3 (M1) o i i
—_———— =g Ouout K ospsil
e
~  Konfiguration Oupe 2
M1 Master 8 Eingaenge -
= ~  Visuelle Konfiguration
0,
<l .
< >

100%

Mosaic: Nicht vorhanden  Status: Nicht angeschlossen  Ver.: 1.0.9.26747

Abbildung 46

Nach Abschluss der Phase des Projektentwurfs (oder wahrend der Zwischenphasen) kann
die laufende Konfiguration Uber das Symbol in der Standard-Symbolleiste gespeichert
werden.

Validierung des Projekts

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

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

Wenn die Validierung erfolgreich ist, ist eine laufende Nummer mit dem Eingangs und
Ausgangs des Diagramms zugeordnet. Dann ist diese Zahl auch in dem Bericht wie in den
Monitor des MSD aufgefuhrt.

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

%4 Die Funktion der Validierung bewertet nur die Ubereinstimmung der Programmierung
im Vergleich zu den Merkmalen des Systems MOSAIC. Diese Validierung garantiert
daher nicht, dass die effektive Programmierung den Sicherheitsvoraussetzungen der
Anwendung entspricht.
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Report des Projekts

Drucken des Systems Zusammensetzung mit den Eigenschaften eines jeden Blocks.

(Symbol

’

in der Standard-Symbolleiste).

MOSHA:

WMOdular $afety Integrated Controller

Projektbericht erzeugt durch Mosaic Safety Designer version 1.2.0

Projekinarme: Sch24 SOLID STATE DEVICE
Benutzer: Greco

Firma: Reer

Datum:OF/11/2011 14.51 .37

CRC Plan:3A4BH

hosaic: Konfigurction

hodul kA1 (Firmware-Version konfiguriert: == 1.0]
Modul MIBC2 Knoten O

todul #IBOZ Knoten 1

Modul MO4 Knoten ©

toscic: Sicherheltsinformationsn
PFHA {in Uebereinsfimmung mit IEC 81508) : 2, 42E-008 {1/h]

RTTFD (in Usbereinstirmmung mit EN 13O 13849-1]: 85 Jahren
DCavg (in Uebereinstimmung mit BN 15O 13849-1]: 9804 %

Benufzte RessoU

INPUT: 22% (8/36)
Functional Blocks: 3

Timing: é% (1/16)
Insgesamt Blécke: 5% (3/84)

OS5 D: 50% (5/10)
STATUS: 20% (2/10]

Schaltplan

33D

Block-Furktion 1

Filter (ms): 3
Gleichzeitigkeit (ms]: 10
Reset-Typ: Automatisch
Test beim Start: True
Anschluesse:

RAT INPUTY fElemmel 7
M1 INPUTZ/Klemme8

35D

Block-Funktion 2

Filter (rns): 100
Gleichzeitigkeit (ms]: 500
Reset-Typ: Monuel

Test beim Start: Falss
Anschluesse:

RAIBC2 - O INPUTT fKlermmel 7
MIBO2 - O INPUTZ/Klemmel 8
RAIBOZ - O INPUT3 fKlemmel 9

35D

Block-Furktion 3

Filter (ms): 250
Gleichzeitigkeit (ms]: 1000
Reset-Typ: Usbernwacht
Test beim Start: False

MREER

Via Carcano, 32
10153 Torino Italia
http://www.reer.it

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

%k Um den effektiven PL der gesamten Anwendung und die damit verbundenen
Parameter zu erhalten, missen die Daten
Anwendung an das System Mosaic angeschlossenen Geréte bertcksichtigt werden.

%k Diese Aufgabe liegt allein in der Verantwortung des Benutzers / Installateurs.

in Bezug auf alle im Rahmen der
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Verbindung mit Mosaic

Nachdem M1 mit dem CSU-Kabel (USB) an den PC angeschlossen wurde, Uber das Symbol

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

=) Sollte eine standortferne Verbindung erforderlich werden (iiber WEB), ist M1 in der
Lage, sich Uber seinen USB-Port mit den Geraten zu verbinde

=» In diesem Fall (NUR BEI FW > 3.0.1) das Feld “Fernverbindung* auswahlen.

“r Kennwort eingeben @

Kenmwort:
" Ebenel
| {+ Ebens2
[T Remote-Verbindung (nur mit Pl == 3.01)

oK | Abbrechen

Abb. 47

Projekt an Mosaic senden

Fur den Versand der vom PC auf M1 gespeicherten Konfiguration das Symbol & in der
Standard-Symbolleiste verwenden und die Ausfihrung abwarten. M1 speichert das
Projekt in seinem internen Speicher (wenn vorhanden) und im Speicher MCM. (Kennwort
Ebene 2 erforderlich).

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

Laden eines Projekts aus Mosaic

Zum Laden eines auf Master M1 vorhandenen Projekts auf MSD das Symbol \ auf der
Standardsymbolleiste verwenden und die Ausfihrung abwarten.
MSD zeigt das auf M1 vorhandene Projekt an (es genugt das Kennwort von Ebene 1).

=» Wird das Projekt auf anderen M1-Modulen verwendet, die tatsachlich angeschlossenen
Bauteile Uberpriifen (Bez. "Anzeige der Zusammensetzung des Systems " auf Seite 79).

=» Dann eine "Validierung des Projekts" (Seite 76) und anschliel3end einen "Systemtest"
(Seite 82) durchfuhren.

LOG der Konfigurationen

=» Im Inneren der Konfigurationsdatei (Projekt) befinden sich die Erstellungsdaten und
der CRC (ldentifizierung mit vier Hexadezimalziffern) des Projekts selbst, die in M1
gespeichert werden (Abbildung 48).

9Diese Logfile kann maximal funf Ereignisse nacheinander aufzeichnen. Anschlie3en
wird das Register beginnend mit dem altesten Ereignis Uberschrieben.

Die LOG-Datei wird unter Verwendung des entsprechenden Symbols O im
Standardmenu eingeblendet. (Kennwort Ebene 1 ausreichend).
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0911410
081110
04111410
04111410
03111410

Yerlassen

AEDEH
FOF4H
FOF4H
4CC3H

Abbildung 48

Anzeige der Zusammensetzung des Systems

Die Uberprufung der tatsachlichen Zusammensetzung des Systems MOSAIC erzielt man mit

dem Symbol ..!...

- den angeschlossenen Modulen;
- der Firmware-Version jedes Moduls;
- der Knotennummer (physische Adresse) jedes Moduls.

Wenn die Module erkannt falsch sind, werden das folgende Fenster angezeigt;

(Kennwort Ebene 1 ausreichend). Es erscheint eine Tabelle mit:

-
B8 System

S—

Notizen

Funition

MCM verhanden FW 1.0

Lesen von MCM aldiviert

Firmware-Version
Module anercannt installiet

10
M

lodul MIM2T8 Knoten: 0 | 0.0

FieldBus

Verlassen I

0.3

Scanning |

Modul CANOPEN

Abbildung 49

Zum Beispiel, Knotennummer MI12T8 falsch (angezeigt in roter Schrift).

W System

L

B r—

Module anerkannt

Modul MI12T8 Knoten: 2

Fimware-Version
installiert

Notizen

Funktion

Module erforderiich

Minimale Firmware-Version
= :

e

1.0

MCM vorhanden FW 1.0 | Lesen von MCM aktiviert

Modul M1

0.0

Modul Mi12T8 Knoten: 0 | 0.0

FieldBus

Verlassen I

0.3

Scanning |

Modul CANOPEN

Abschalten des Systems

Abbildung 50

Zum Unterbrechen der Verbindung des PC mit M1 das Symbol @ verwenden. Nach dem

Unterbrechen der Verbindung wird das System zuruckgestellt und beginnt mit dem
versendeten Projekt zu laufen.

=» st das System nicht aus allen von der Konfiguration vorgesehenen Modulen
zusammengesetzt,

signalisiert

M1

Z nach dem Abschalten
Ubereinstimmung und wird nicht aktiviert. (siehe Absatz SIGNALISIERUNGEN).

die

mangelnde
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MONITOR (Status der I/0 in Echtzeit - Textlich)

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

Es erscheint eine Tabelle (Abbildung 51) (in Echtzeit) mit:

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

- Diagnostik der Eingange;

- Status der OSSD;

- Diagnostik der OSSD;

- Status der digitalen Ausgange;
- Diagnostik der OUT TEST.

Modul Block | Tup IMPUT | Statuz | Diagnostik Eingange Modul | 055D Status | Diagnostik 055D | Modul | Status | Statuz | DiagOuotT B!aQEOSUk

ig_out
m1 ESPE |IN1 | OFF | Missing Simuitaneity M1 0SSD1  OFF  Enable fehit X M T

N2 X X M1 12
M1 2 E-Stop |IN3 ON M1 T3

X M1 T4

X
X
X
4 4 |
erlazzen

Abbildung 51 - Monitor Textlich

MONITOR (Status der I/0 in Echtzeit - Grafik)

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

Die Farbe des Links (Abbildung 52) die Diagnose-Ansicht kdnnen Sie (in Echtzeit) mit:

ROT = AUS

GRUN = ON

GESTRICHELTE ORANGE = Externen Anschlussfalschen

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

Platzieren Sie den Mauszeiger Uber den Link, die Diagnose-Ansicht kbnnen Sie sehen.

BESONDERE FALLE

=» NETWORK-OPERATOR, Signale NETWORK IN, OUT:
DURCHGEHENDE LINIE FETT ROT = STOPP
DURCHGEHENDE LINIE FETT GRUN = LAUF
DURCHGEHENDE LINIE FETT ORANGE = START
OPERATOR SERIELLES OUTPUT:

=» DURCHGEHENDE LINIE FETT SCHWARZ = Datenubertragung
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17 Mosaic Safety Designer: Proyecto

BREER o8 HE S/ S & @ -’_o’q O % Empresa - Nombre I'I'IDEHE

» | Gegenstaende ~

w | Input
+ | Qutput

~ | Hinweise

Input 1 (M1}
Tnput 2 (M1} W--seeeees

4 | Operator

+ | Logiken
~ | Speicher
« | Zaehler

~) Timer T

+ | Muting

| Konfiguration

| Diagnostik Digout
M1  Master 8 Eingaenge..

| @ MsD_1_0_12 beta | B Documentoz - Micros... 0 Mosaic

Abbildung 52 - Monitor Grafik

SCHUTZ DURCH KENNWORT

Die Vorgadnge des Ladens und Speicherns des Projekts werden dank Kennwortabfrage in
MSD geschutzt.

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

Kennwort der Ebene 1

Der Benutzer, der auf dem System M1 arbeiten soll, muss ein KENNWORT der Ebene 1
kennen.

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

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

=» Die Kenntnis dieses Worts befahigt den Benutzer dazu, Vorgange des Ladens (von M1
auf PC), Anderns oder Speicherns des Projekts auszufiihren.

Kennwort der Ebene 2

Der Planer, der befahigt ist, das Projekt zu erstellen, muss ein KENNWORT der Ebene 2
kennen. Bei der ersten Initialisierung des Systems muss der Benutzer das Kennwort
"SAFEPASS" verwenden (nur Grof3buchstaben).

Der Planer, der das Kennwort der Ebene 2 kennt, ist befahigt, ein neues Kennwort der
Ebene 2 einzugeben (alphanumerisch, max. acht Zeichen).
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=» Die Kenntnis dieses Worts befahigt den Benutzer dazu, Vorgange des Ladens (von
PC auf M1), Anderns oder Speicherns des Projekts auszufihren. In anderen Worten
wird ihm die totale Kontrolle des Systems PC=>MOSAIC ubertragen.

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

=) Sollte eines der beiden Kennworter vergessen werden, mussen Sie sich an ReeR
wenden, die ein FILE vergibt (wenn die FILE entsperren im richtigen Verzeichnis auf
das Symbol . !in der Standard-Symbolleiste angezeigt gespeichert ist). Wenn das
Symbol aktiviert ist, werden das Kennwort der Ebene 1 und Ebene 2 auf ihre

ursprunglichen Werte wiederhergestellt. Dieses FILE kann nur einmal verwendet
werden.

Kennwortanderung

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

Es erscheint ein Fenster (Abbildung 53) das die Auswahl des zu dndernden KENNWORTS
ermdglicht. Das alten und das neue Kennwort in die dafiuir vorgesehenen Felder eingeben
(max. 8 Zeichen). OK anklicken.

Am Ende des Vorgangs die Verbindung unterbrechen, um das System neu zu starten.
Liegt der MCM vor, wird das neue KENNWORT auch in diesem gespeichert.

Abbildung 53

SYSTEMTEST

Yk Nachdem das Projekt validiert und in das Modul M1 geladen wurde und alle
Sicherheitsvorrichtungen angeschlossen wurden, ist das Durchfuhren des Systemtests

obligatorisch, um die korrekte Funktionsweise zu kontrollieren.

Der Benutzer muss daher eine Statusanderung fur alle an MOSAIC angeschlossenen
Sicherheitsvorrichtungen herbeifihren, um die tatsachliche Anderung des Status der
Ausgange zu Uberprifen.

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

W Mosaic Safety Designer: X Q@@
HREER sflHEI/ V9 EGADE% R s MOSA:C
~ Gegenstaende A | ~ Eigenschaft
® Mod-sel x 055D
 Photocell [T]Aktivierung manueller Reset
& EStop Sl ([ Reset-Typ

Automatisch
=4 Enable [Input 1 (1) o
ET— Gegenstandbeschreibung
v Footswitch
s B = ———GesRnm
0ssD
9 sensor
i L bnitro—o- t‘;
@ st - — Ll Outpus - i
p T E———
~  Operator — ’ st 2
<) zaenter - [tnput 2 (M1) &} I
~ Timer
T verzosceruna

Abb. 54
\ Altes Kennwort a
(t1) Unter normalen Betriebsbedingungen ) ' ses ke :W;Z;
(bewegliche Sf:hutzvorrichtung E-GATE / £ & [
geschlossen) ist Inputl geschlossen, @ | Neuss Kennwortsingshen
Input2 gedffnet und auf dem Ausgang des
Blocks E-GATE liegt eine hohe logische ok Amieren_ |
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Ebene vor. Auf diese Weise sind die Sicherheitsausgdnge (0OSSD1/2) aktiv und
auf den entsprechenden Klemmen liegen 24VDC an;

(t2) Wird die externe Vorrichtung E-Gate physisch geo6ffnet, andert sich der
Zustand der Inputs und folglich des Outputs des Blocks E-GATE: (OUT= OVDC-
-->24VDC); der Zustand der Sicherheitsausgange OSSD1-0SSD2 wechselt
von 24VDC auf OVDC. Wird diese Anderung erfasst, ist die bewegliche

Schutzvorrichtung E-GATE korrekt angeschlossen.

In1 24vdc
In2 Ovdc

ouT 24vdc
OSSD1 24vdc
0OSSD2 24vdc

(t1)

(t2)

Ovdc
24vdc

Ovdc
Ovdc

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

jeweiligen Installationsanleitungen.

Diese Kontrolle muss fir alle Sicherheitsbauteile ausgefiuihrt werden, aus denen sich

unser Projekt zusammensetzt.
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FUNKTIONSBLOCKE DES TYPS GEGENSTAND

GEGENSTANDE OUTPUT

OSSD (Sicherheitsausgange)

Die Sicherheitsausgange OSSD erfordern keine

Wartung, da sie Halbleitertechnologie (@ Eigenschaien

verwenden. Outputl und Output2 liefern 24Vdc,
wenn sich In auf 1 befindet (TRUE), umgekehrt
Ovdc wenn In auf O (FALSE).

utput 1

9 Jedes Paar OSSD-Ausgidnge hat einen [Feicrsrier )
entsprechenden RESTART_FBK-Eingang.
Dieser Eingang muss stets wie im Absatz
RESTART_FBK angegeben angeschlossen
werden.

Die Parameter

Beispiel einer OSSD mit korrektem Feedback-Signal:
In diesem Fall ERROR OUT=FALSE

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

MANUELL UBERWACHT Der Reset kann zweierlei Typs sein: Manuell
und Uberwacht. Durch Auswahl der Option
Manuell wird nur der Ubergang des Signals
von O auf 1 dberpraft. Im Fall von

RESET . RESET y Uberwacht wird der doppelte Ubergang von
) - 0 auf 1 und die Ruckkehr auf O Uberpruft.
0SSD  — 0SsSD
Status aktivieren: Ist dies ausgewahlt, wird
t = 250ms 5s > t1 > 250ms die Verbindung des aktuellen Status der
t2 = 250ms OSSD mit einem beliebigen Punkt des Plans

aktiviert.

Externe Kontrolle Zeiten K: Ist dies ausgewahlt, so gestattet dies die Eingabe des Zeitfensters,
innerhalb dessen das externe Feedback-Signal Uberwacht werden soll (im Vergleich zum Zustand
des Ausgangs). Bei OUTPUT auf hoher Ebene (TRUE) muss das Signal von FBK sich innerhalb der
eingegebenen Zeit auf niedriger Ebene (FALSE) befinden und umgekehrt.

Andernfalls wechselt der Ausgang OUTPUT auf niedrige Ebene (FALSE) und die Stérung wird auf
dem Master M1 durch Blinken der der OSSD im Fehlerzustand entsprechenden LED CLEAR
angezeigt.

Aktivierung Error Out: Ist dies ausgewahlt, so wird der Ausgang ERROR OUT aktiviert. Dieser
Ausgang begibt sich auf hohe Ebene (TRUE), wenn eine Stérung des externen Signals von FBK
erfasst wird. Das Signal Error Out wird beim Eintreten eines dieser Ereignisse zurilickgesetzt:

1. Ausschalten und anschlieBendes Wiedereinschalten des Systems.
2. Aktivierung des Operators RESET M1.

0SSD

0OssD

-
N ! 1
FBK ! I i FBK 1 1

Ut fok |
Ltk

| t_fok \
bk

ERROR OUT ERROR OUT

Beispiel einer OSSD mit falschem Feedback-Signal (externe
Zeit K Uberschritten):
In diesem Fall ERROR OUT=TRUE
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SINGLE OSSD (Sicherheitsausgang)

Der Sicherheitsausgang OSsSD verwendet .
Halbleitertechnologie  und  erfordert  keine S Comeutun
Wartung, das Outputl liefert 24Vdc, wenn sich In husgangs Typ
auf 1 befindet (TRUE), umgekehrt OVdc wenn In s el ¥
Manueller Reset
auf O (FALSE). (rocnsrues_|-{ilgoc i
Manuell v
9 Jeder SINGLE OSSD-Ausgang hat einen il e
entsprechenden RESTART_FBK-Eingang. e
Dieser Eingang muss stets wie im Absatz () Aierung rror Out
RESTART FBK angegeben angeschlossen priskbestieing
werden.

Die Parameter

Ausgangstypen: Es kann unter zwei unterschiedlichen Ausgangstypen gewahlt werden:

e Einzeln

e Doppelt
Unter Verwendung eines Moduls MO4LHCS8 kann der Operator unter verschiedenen
Konfigurationen wahlen:

1. Vier SINGLE OSSD-Funktionsblocke (Einzelausgang)

2. Zwei SINGLE OSSD-Funktionsblécke (Doppelausgang)

3. Zwei SINGLE OSSD-Funktionsblécke (Einzelausgang)
+ ein SINGLE OSSD Funktionsblock (Doppelausgang)

FBK_RST1/P5

gSWIICH
[ Gutaut
Input 1 (M1) /P17 n
nput 1 (M1 /1 Int [
FBK_RST3/P7 S

I

FBK_RST4/P8 oSl

Projektbeispiel: 2 Einzelausgangsblocke + 1 Doppelausgangsblock

Im Anschluss werden die méglichen Konfigurationen von MO4LHCS8 (2 oder 4 OSSD) dargestelit:

.-
7y

_____________

FBK1 O
FBK2 O

Konfiguration Doppelkanalausgdinge Konfiguration Einzelkanalausgdnge
(Kategorie 4) (Kategorie 4)

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

MANUAL MONITORED
RESET — RESET
t t1 \
0SSD  —— ] 0SSD
t = 250ms 5s > t1 > 250ms
t2 = 250ms

Der Reset kann zweierlei Typs sein: Manuell und Uberwacht. Durch Auswahl der Option Manuell
wird nur der Ubergang des Signals von O auf 1 tberpruft. Im Fall von Uberwacht wird der doppelte
Ubergang von 0 auf 1 und die Riickkehr auf O Giberpriift.

Status aktivieren: Ist dies ausgewahlt, wird die Verbindung des aktuellen Status der OSSD mit
einem beliebigen Punkt des Plans aktiviert.

Externe Kontrolle Zeiten K: Ist dies ausgewahlt, so gestattet dies die Eingabe des Zeitfensters,
innerhalb dessen das externe Feedback-Signal Uberwacht werden soll (im Vergleich zum Zustand
des Ausgangs).

Bei OUTPUT auf hoher Ebene (TRUE) muss das Signal von FBK sich innerhalb der eingegebenen Zeit
auf niedriger Ebene (FALSE) befinden und umgekehrt.

Andernfalls wechselt der Ausgang OUTPUT auf niedrige Ebene (FALSE) und die Stérung wird auf
dem Master M1 durch Blinken der der OSSD im Fehlerzustand entsprechenden Led CLEAR
angezeigt.

Aktivierung Error Out: Ist dies ausgewdhlt, wird der Ausgang ERROR OUT aktiviert. Dieser

Ausgang begibt sich auf hohe Ebene (TRUE), wenn eine Storung des externen Signals von
FBK erfasst wird.

Das Signal Error Out wird beim Eintreten eines dieser Ereignisse zurlickgesetzt:
1. Ausschalten und anschlieRendes Wiedereinschalten des Systems.
2. Aktivierung des Operators RESET M1.

OSSD OSSD E OSSD
. i o
t_fok ik | . t fok AN
_fok \
/4 4
ERROR OUT —
ERROR OUT ERROR OUT
Beispiel einer OSSD mit korrektem L . .
Feedback-Signal: In diesem Fall ERROR Beispiel einer OSSD mit fa!_schem Fgedbellck—
OUT=FALSE Signal (externe Zeit K Uberschritten):

In diesem Fall ERROR OUT=TRUE

STATUS (Signalisierungsausgang)

Der Ausgang STATUS gibt die Moglichkeit, jeglichen e
Punkt des Plans zu Uberwachen, indem dieser mit dem == Gegenstandbeschreibung
Eingang In verbunden wird. Der Ausgang Output liefert im

im Ausgang 24Vdc wenn In auf 1 (TRUE), umgekehrt

0vdc wenn In auf O (FALSE).

Yk ACHTUNG: der Ausgang STATUS ist KEIN sicherer Ausgang.
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FIELDBUS PROBE

Ein Element, das die Anzeige des Status eines beliebigen

Bus des Plans gestattet.

Es kénnen hdchstens 16 Probes eingegeben werden und
fur jede muss das Bit ausgewahlt werden, auf dem der
Status reprasentiert wird.Auf dem Feldbus werden die

Stati mit zwei Byte dargestelit.

(Wegen genauerer Informationen siehe Anleitung der

Feldbusse in der CD-ROM MSD).

bit0

~ | Eigenschaft
FieldBus PROBE

Oe Ee

12 3 45 6 7
oooooono
9 10 11 12 13 14 15
oooooono

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

RELAIS

Relay Output stellt einen Relaisausgang mit Arbeitskontakt dar. Die Relaisausgénge sind
geschlossen, wenn der Eingang IN 1 entspricht (TRUE), andernfalls sind die Kontakte

geoffnet (FALSE).
Parameter

Kategorie: Mit dieser Auswahl kann unter drei verschiedenen Relaisausgangkategorien

gewahlt werden:

Kategorie 1. Ausgange mit Einzelrelais der
Kategorie 1. Jedes Modul MOR4/S8 kann bis zu
maximal 4 Ausgange dieses Typs aufweisen.

Eigenschaften:

¢ Interne Relais werden Uberwacht.

¢ EDM-RuUckfuhrung (Prufung FBK 1-4)
verwendet (unndotig fur Kategorie 1).

e Jeder Ausgang einstellbar: AUTO oder MANUELLER
WIEDERANLAUF.

nicht

Beispiel mit externem Relais

M1 MOR4 > vbe

e

=

KI1

CAT4 CAT1

()

N

(M)

N

Kategorie 2. Ausgange mit Einzelrelais der
Kategorie 2 mit OTE-Ausgangen. Jedes Modul
MOR4/S8 kann bis zu maximal 4 Ausgange
dieses Typs aufweisen.

OTE: Der Ausgang OTE (Output Test Equipment)
befindet sich normalerweise auf 1 (TRUE), aul3er

FBK_RST1/K5

~ | Eigenschaft
RELAY

Kategorie
Kategorie 1 +

Manueller Reset

Reset-Typ
Manuell »

Enable Status

(Objektbeschreibung

Beispiel nur mit dem internen Relais

M1 MOR4

voe

,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,

FBK_RST1/K5

~) Eigenschaft
RELAY

Kategorie
Kategorie 2«

[]Manueller Reset

ftatus

Reset-Typ
Automatisch

Enable Status
[“]Ablesung externes K aktivieren

Verzégerung externes K (ms)

in den Fallen, in denen ein interner Fehler 300

auftritt, bzw. eine Stoérung, die mit dem Objektbeschreibung
Feedback der externen Schitze zusammenhéangt

(FALSE).

Eigenschaften:
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¢ Interne Relais werden immer Uberwacht.

e Uberwachte EDM-Riickfiihrung.

e Ausgang ist konfigurierbar: Manueller oder automat. Wiederan- lauf. Die EDM-Ruckfuhr-
Uberwachung ist nicht aktivierbar bei ma- nuellem Wiederanlauf. Zur Uberwachung der EDM-
Riackfuhrung muss man automatischen Wiederanlauf konfigurieren. In diesem Fall, falls Sie den
manuellen Wiederanlauf verwenden moéchten, ist eine spezielle Logik vorzusehen. Siehe
nachfolgenden Hinweis.

Output Test Equipment

OTE (Output Test Equipment = Ausgangstestgerat) ist aktiviert; dies ist notig bei Konfigurationen
der Kategorie 2 fur die Meldung gefahrlicher Ausfille gemaR EN 13849-1: 2006 / DAM1 (in
Vorbereitung). OTE-Ausgang: normalerweise EIN. Bei Ausfall der internen Rickfilhrung oder EDM
=> AUS. Dies ermdglicht es, die Maschinenlogik zu informieren, mit dem Ziel des Anhaltens der
gefahrbringenden Bewegung oder zumindest der Meldung des Fehlers an den Anwender.

SOLID STATE
DEVICE

n1
Input 2 (M1) /P18 -

Input 3 (M1) /P19

Input 4 (M1) /P20 ll—————f>In
T

FBK_RST2/P6 I—
Not shown in this drawing.
Abb. 55
Kategorie 4. Ausgdnge mit doppelten Relais der ~) Eigenschatt
Kategorie 4. Jedes Modul MOR4/S8 kann bis zu ZE'““
maximal 2 Ausgénge dieses Typs aufweisen. Mit [encsere 9

diesem Ausgang werden die Relais paarweise
gesteuert.

Reset-Typ
Automatisch

Eigenschaften: ([Z]Enabe Status

° 2 ZWelkanaIlge Ausgange Verzégerung externes K (ms)
o Zweifache interne Relais werden tuberwacht. 300 —(]

¢ Jeder Ausgang einstellbar: AUTO oder MANUELLER by dbesieibeng

WIEDERANLAUF

=» Um eine Rickstufung des Rechenergebnisses fir PL zu vermeiden, mussen die
Eingédnge (Sensoren oder Sicherheitskomponenten) einer gleichwertigen oder héheren
Kategorie entsprechen als die anderen Gerate in der Kette.

Beispiel fur Einsatz nur mit dem internen Relais Beispiel fur Einsatz mit externen
und Uberwachten Magnetventilen Schiutzen mit Ruckfuhrung
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M1 MOR4 M1 MOR4

vDC

— T
= "',i

%r , L CAT4 CAT4 _ CAT4

KI1

! CAT4 CAT4 CAT4 |

Kv1

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

Der Reset kann zweierlei Typs sein: Manuell und Uberwacht. Wird die Option Manuell
gewahlt, wird nur der Ubergang des Signals von O auf 1 Uberprift. Bei der Option
Uberwacht wird der doppelte Ubergang von 0 auf 1 und Ruckkehr auf O Gberpriift.

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

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

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

Verzégerung K extern (ms): Die maximal zulassige, von den externen Schitzen
eingefuhrte Verz6gerung auswéhlen. Dieser Wert gestattet die Kontrolle der maximalen
Dauer der Verzogerung, die zwischen der Kommutierung der internen Relais und der
Kommutierung der externen Schiitze eintritt (sowohl bei der Aktivierung als auch bei der
Deaktivierung).

Aktivierung Error Out: Ist dies ausgewahlt, wird der Ausgang ERROR OUT aktiviert.
Dieser Ausgang begibt sich auf hohe Ebene (TRUE), wenn eine Storung des externen
Signals von FBK erfasst wird.

Das Signal Error Out wird beim Eintreten eines dieser Ereignisse zurlickgesetzt:

1. Ausschalten und anschliellendes Wiedereinschalten des Systems.
2. Aktivierung des Operators RESET M1.

-] RELAY 0SSD
RELAY ; T ——
—— — L —
FBK FBK i FBK | !
Ut bk | ok FTVEAN
l——> —
ERROR OUT ’— 4
ERROR OUT ERROR OUT
Beispiel einer RELAIS mit korrektem Beispiel einer RELAIS mit falschem Feedback-
Feedback-Signal: In diesem Fall ERROR Signal (externe Zeit K Uberschritten):
OUT=FALSE In diesem Fall ERROR OUT=TRUE
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GEGENSTANDE INPUT

E-STOP (Notaus)

Der Funktionsblock E-STOP Uberpruft den Status

~ ) Eigenschaft

der Eingange In, einer Notausvorrichtung. Sollte E-STOP

der Notaus gedruckt sein, ist der Ausgang Typ Eingaenge

OUTPUT O (FALSE). Andernfalls ist der Ausgang 8 esror Einzeiner NC 8

1 (TRUE) [“]Manueller Reset
i Bn 1 Ut | Reset-Typ

Die Parameter R&:O‘Q- i Ueberwacht

Eingangstypen: jLescAusgaenge

- Einzelner NC - Gestattet das Anschliel3en von No Test v | Input 1
Ein-Weg-Notaustasten _ [ Test beim Start

- Doppelter NC - Gestattet das Anschliezen von Filtr (ms)
Zwei-Weg-Notaustasten 3 (]

-

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

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

[¥] Aktivierung Out Error
Objektbeschreibung

9Achtung: Im Fall der Aktivierung von Reset muss der Eingang nach denen verwendet
werden, die vom Funktionsblock selbst verwendet werden. Bsp.: Werden Input 1 und 2
fur den Funktionsblock verwendet, muss das Input 3 flir den Reset verwendet werden.

MANUELL UBERWACHT
t2
RESET | RESET -
t t1 \—
OUTPUT OUTPUT
_ t1l > 250ms
t=250ms t2 = 250ms

Ausgdinge Test: Gestattet es auszuwahlen, welche Ausgangs-Testsignale an die
Notaustaste Ubertragen werden sollen (Pilzknopf). Diese zusatzliche Kontrolle gestattet
das Finden und Verwalten eventueller Kurzschlisse zwischen den Leitungen. Um diese
Kontrolle zu aktivieren, miuissen die Ausgangssignale der Prufungen (unter den
verfugbaren) konfiguriert werden.

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

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

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

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

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

E-GATE (Vorrichtung fir bewegliche Schutzvorrichtungen)

Der Funktionsblock E-GATE uberprift den Status o
der Eingange In , einer Vorrichtung fur bewegliche b i

Schutzvorrichtungen oder Sicherheitsdurchgange. Doppelter NC 2
Sollten die bewegliche Schutzvorrichtung oder die
Tur des Sicherheitsdurchgangs gedffnet sein, ist
der Ausgang OUTPUT O (FALSE). Andernfalls ist der

Ausgang 1 (TRUE).

Manueller Reset

Reset-Typ
Ueberwacht

Test Ausgaenge

No Test | Input 1

No Test & | Input 2
eBei inaktiver Eingang (Block mit Ausgang FALSE), [ATest beim Start
schliel3en: Filter (ms)
- Kontakt NO an die Klemme an IN1 entsprechenden S [
- Kontakt NC an Klemme IN2 entspricht. [FAktivierung Gleichzeitigkeit

Gleichzeitigkeit (ms)
10 [}

-

[“]Aktivierung Out Error
Objektbeschreibung

Die Parameter

Eingangstypen:

- Doppelter NC - Gestattet den Anschluss von Bauteilen mit zwei Ruhekontakten

- Doppelter NC/NO - Gestattet den Anschluss von Bauteilen mit einem Arbeits- und
einem Ruhekontakt.

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

Der Reset kann zweie__rlei Typs sein: Manuell und Uberwacht. Wird die thion Manuell
gewahlt, wird nur der Ubergang des Signals von 0 auf 1 Gberpruft. Im Fall Uberwacht wird
der doppelte Ubergang von O auf 1 und Ruckkehr auf O Gberpruft.

MANUELL UBERWACHT
t2
E—GATE W
- :’f ] 1
N o || INPUT n 8
RESET —J RESET — L NPUT (0s1) S
t t1 \ —
| |our TesT (n+1) e
n+ <C
OUTPUT o OUTPUT “HR 0
| |our TEST N g
t = 250ms tl > 250ms
t2 = 250ms
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9Achtung: Im Fall der Aktivierung von Reset muss der Eingang nach denen verwendet
werden, die vom Funktionsblock selbst verwendet werden. Bsp.: Werden Input 1 und 2
fir den Funktionsblock verwendet, muss das Input 3 fiir den Reset verwendet werden.

Ausgdinge Test. Gestattet es auszuwahlen, welche Signale des Testausgangs an die
Kontakte der Bauteile Ubertragen werden sollen.

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

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

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

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

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

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

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

~ ) Eigenschaft

Der Funktionsblock SINGLE E-GATE ubel’pruft SINGLE E-GATE
den Status der Eingénge In einer Vorrichtung fur [@@[sm Ma:“e“e'““‘
bewegliche Schutzvorrichtungen oder sl Uebermac
Sicherheitsdurchgéange. Sollten die bewegliche ezl st A

Schutzvorrichtung oder die Tar des
Sicherheitsdurchgangs geo6ffnet ist, ist der R
Ausgang OUTPUT O (FALSE). Andernfalls ist der s
Ausgang 1 (TRUE) [Z]Aktivierung Error Out

. Objektbeschreibung
Die Parameter

[“]Test beim Start

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

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

MANUELL UBERWACHT
t2
RESET —J \ RESET
t t1 ‘ —
OUTPUT — OUTPUT
tl > 250ms
t = 250ms _
t2 = 250ms

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

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

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

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

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

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

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

Der Funktionsblock LOCK FEEDBACK -
Uberpruft die Sperrstatus eines LOCK FEEDBACK
elektromechanischen verriegelung (GUARD
LOCK) fur bewegliche Schutzvorrichtungen -
oder Sicherheitsdurchgadnge. In dem Fall, o
wo die Eingadnge anzuzeigen, dass das

Typ Eingaenge

LOCK FEEDBACK Doppelter NC-NO «

Test Ausgaenge

—Oo— O

-o\o—

No Test & | Input 1

No Test s | Input 2

verriegelung verschlossen ist der Ausgang e
Output wird 1 (TRUE). N T—
Andernfalls ist der Ausgang O (FALSE). Gleichzeitgkeit (me)

10

[“]Aktivierung Error Out
Objektbeschreibung

Typ Eingange:

- Einzelner NC - Gestattet das Anschlie3en
von Ein-Elektromechanischen-Verriegelung

- Doppelter NC - Ermoglicht den Anschluss von Komponenten mit zwei Offner.

- Doppelter NC-NO - Gestattet den Anschluss von Bauteilen mit einem Arbeits- und
einem Ruhekontakt.

=P Bei inaktiver Eingang (verriegelung entriegelt), schliefl3en:
- Kontakt NO an die Klemme an IN1 entsprechenden
- Kontakt NC an Klemme IN2 entspricht.

Ausgdnge Test: Gestattet es auszuwahlen, welche Ausgangs-Testsignale an die externen
Gerat Ubertragen werden sollen. Diese zusatzliche Kontrolle gestattet das Finden und
Verwalten eventueller Kurzschlisse zwischen den Leitungen. Um diese Kontrolle zu
aktivieren, mussen die Ausgangssignale der Prufungen (unter den verfugbaren)
konfiguriert werden.

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

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

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

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

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

Der Funktionsblock ENABLE Uberprift den Status

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

Die Parameter

@“ ENABLE

Eingangstypen:

- Einzelner NO - Gestattet den Anschluss von
Bauteilen mit einem Arbeitskontakt

- Doppelter NO - Gestattet den Anschluss von
Bauteilen mit zwei Arbeitskontakten.

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

No Test «

No Test

~ | Eigenschaft
ENABLE

Typ Eingaenge
Doppelter NO «

Manueller Reset
Reset-Typ
Ueberwacht v

Test Ausgaenge

[Z] Test beim Start

Filter (ms)

3

[“]Aktivierung Gleichzeitigkeit

Gleichzeitigkeit (ms)
10

-

[“] Aktivierung Out Error
Objektbeschreibung

Input 1

Input 2

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

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

MANUELL UBERWACHT
t2
RESET A\ RESET —
t t1 \—
OUTPUT OUTPUT
tl > 250ms
t = 250ms _
12 = 250ms

Ausgdinge Test. Gestattet es auszuwéahlen, welche Signale des Testausgangs an

Kontakte der Bauteile Ubertragen werden sollen.

CONNECTION EXAMPLE (ONE CONTACT)

ENABLE
T —

INPUT n

OUT TEST n

MOSAIC MODULE

CONNECTION EXAMPLE (TWO CONTACTS)

ENABLE

<
4‘*07
]

INPUT n
INPUT (n+1)

OUT TEST (n+1)

OUT TEST n

MOSAIC MODULE

die

Diese zusatzliche Kontrolle gestattet das Finden und Verwalten eventueller Kurzschlisse
zwischen den Leitungen. Um diese Kontrolle zu aktivieren, mussen die Ausgangssignale

der Prifungen (unter den verfugbaren) konfiguriert werden.

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

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

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

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

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

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

ESPE (Lichtschranke / Sicherheits-Laserscanner)

Der Funktionsblock ESPE (BWS) Uberprift den
~ | Eigenschaft

Status der Eingadnge INx einer ESPE
Sicherheitslichtschranke (oder eines [ Manueller Reset
Laserscanners). Sollte der Schutzbereich der
Schranke unterbrochen sein (Ausgédnge der
Schranke FALSE), ist der Ausgang OUTPUT O
(FALSE). Andernfalls ist bei Bereich frei und " |Fiter (ms)

Ausgangen auf 1 (TRUE) der Ausgang 3 (]

OUTPUT 1 (TRUE) Gleichzeitigkeit (ms)

10

Reset-Typ
Ueberwacht «

“Put | [Z] Test beim Start

-

Die Parameter [] Aktivierung Out Error

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

die Bitte um Reset im Anschluss an jede

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

Der Reset kann zweierlei Typs sein: Manuell und Uberwacht. Wir die Option Manuell
gewahlt, wird nur der Ubergang des Signals von 0 auf 1 tiberprift. Im Fall Uberwacht wird
der doppelte Ubergang von 0 auf 1 und Ruickkehr auf O Uberpriift.

MANUELL UBERWACHT

t2 CONNECTION EXAMPLE
- i || 5
RESET | RESET — % ] é
t t1 \— | =
0SsD1 B INPUT 9
OUTPUT —— OUTPUT | ! 5
0SSD2 | |INPUT (n+1) o
=

tl > 250ms

t = 250ms _
t2 = 250ms

9Achtung: Im Fall der Aktivierung von Reset muss der Eingang nach denen verwendet
werden, die vom Funktionsblock selbst verwendet werden. Bsp.: Werden Input 1 und 2
fur den Funktionsblock verwendet, muss das Input 3 fiir den Reset verwendet werden.
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Die Signale OUT TEST k&énnen bei ESPE (BWS) mit statischem Sicherheitsausgang nicht
verwendet werden, da die Kontrolle durch ESPE (BWS) erfolgt.

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

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

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

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

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

FOOTSWITCH (Sicherheitspedal)

Der Funktionsblock FOOTSWITCH uUberprift den ) Elgenschart
Status der Eingadnge In, einer FOOTSWITCH
Sicherheitsvorrichtung mit Pedal. Sollte das TDYEEEE:?;@CG
Pedal nicht betatigt sein, ist der Ausgang ey
OUTPUT O (FALSE).

Andernfalls ist der Ausgang 1 (TRUE).

Manueller Reset
utput

Reset-Typ
Ueberwacht

rror

D|e Parameter Test Ausgaenge
Eingangstypen: No Test i Tput 1
- Einzelner NC - Gestattet den Anschluss von No Test i Input 2
Pedalen mit einem Ruhekontakt [ATest beim Start
- Einzelner NO - Gestattet den Anschluss von )
Pedalen mit einem Arbeitskontakt 4
- Doppelter NC - Gestattet den Anschluss von | Alshaing Sekstikek

Gleichzeitigkeit (ms)

Pedalen mit zwei Ruhekontakten 5%
- Doppelter NC/NO - Gestattet den Anschluss -
. . . . [“]Aktivierung Out Error
von Pedalen mit einem Arbeits- und einem
Objektbeschreibung
Ruhekontakt.

eBei inaktiver Eingang (Block mit Ausgang FALSE), schlie3en:
- Kontakt NO an die Klemme an IN1 entsprechenden
- Kontakt NC an Klemme IN2 entspricht.

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

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

9Achtung: Im Fall der Aktivierung von Reset muss der Eingang nach denen verwendet
werden, die vom Funktionsblock selbst verwendet werden. Bsp.: Werden Input 1 und 2
far den Funktionsblock verwendet, muss das Input 3 fur den Reset verwendet werden.

8540780 - 23/03/2017 - Rev.31 97

Deutsch



Deutsch

REER MODULAR SAFETY INTEGRATED CONTROLLER MOSAIC

CONNECTION EXAMPLE (ONE CONTACT)

MANUELL UBERWACHT
t2 FOOTSWICH -
T | =
T~ INPUT n S)
—1 =
RESET —— \ RESET — iy . o
Y t1 \‘ —— | lour 1EsTn 3
- g
OUTPUT e OUTPUT

CONNECTION EXAMPLE (TWO CONTACTS)
FOOTSWICH N
| | —
_ tl > 250ms i | [weur e a
t = 250ms t2 = 250ms | |nPUT (n1) =
= || our TEST (M4 1) %
e o
| |our EST R g

Ausgdnge Test. Gestattet es auszuwahlen, welche Signale des Testausgangs an die
Kontakte der Bauteile Gibertragen werden sollen. Diese zusatzliche Kontrolle gestattet das
Finden und Verwalten eventueller Kurzschlisse zwischen den Leitungen. Um diese
Kontrolle zu aktivieren, miuissen die Ausgangssignale der Prifungen (unter den
verfugbaren) konfiguriert werden.

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

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

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

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

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

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

Der Funktionsblock MOD-SEL Uberpruft
den Status der Eingange /n x von einem
Betriebsartwahler (bis zu 4 Eingange).
Sollte sich nur einer der Eingange auf 1
(TRUE) Dbefinden, Dbefindet sich der
entsprechende Ausgang auf 1 (TRUE). In
den verbleibenden Fallen, d.h., bei allen
Eingangen auf O (FALSE) oder mehr als
einem Eingang auf 1 (TRUE) sind dann alle
Ausgange O (FALSE).

Die Parameter

Eingangstypen:

@ Eigenschaften

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

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

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

verstreichen darf.

Aktivierung Out Error:
Funktionsblock erkannt wird angezeigt.

Wenn diese Option aktiviert

ist ein Fehler durch den

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

PHOTOCELL (Sicherheitsfotozelle)

Der Funktionsblock PHOTOCELL uberpruft
den Status des Eingangs In einer nicht
automatisch gesteuerten
optoelektronischen Sicherheitsfotozelle.
Sollte der Radius der Fotozelle erfasst
werden (Ausgang Fotozelle FALSE), ist der
Ausgang OUTPUT O (FALSE). Andernfalls ist
bei Radius frei und Ausgang auf 1 (TRUE)
der Ausgang OUTPUT 1 (TRUE).

Die Parameter

: PHOTOCELL

TEST

Manueller Reset: Ist dies ausgewahlt, wird
die Bitte um Reset im Anschluss an jede
Aktivierung der Sicherheits-Fotozelle
aktiviert. Andernfalls folgt die Aktivierung

des Ausgangs direkt dem Zustand der Eingange.

utput

rror

~ ) Eigenschaft
PHOTOCELL

Manueller Reset
Reset-Typ
Ueberwacht «
Test Ausgaenge
No Test « | Input 1

[#] Test beim Start

Filter (ms)
5 -

-

[“]Aktivierung Out Error
Objektbeschreibung

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

8540780 - 23/03/2017 - Rev.31

99

Deutsch



Deutsch

REER MODULAR SAFETY INTEGRATED CONTROLLER MOSAIC

MANUELL UBERWACHT
t2 CONNECTION EXAMPLE
RESET — RESET — e || =
~ o
t t1 \— = || =
©
ouT B INPUT n %
OUTPUT — OUTPUT - S
TEST OUT TEST n =
tl > 250ms ™) ||
t = 250ms _
t2 = 250ms

= Ein Ausgangssignal ist obligatorisch und kann von der 4 méglichen Test Output 1 = 4
ausgewahlt werden.

9Achtung: Im Fall der Aktivierung von Reset muss der Eingang nach denen verwendet
werden, die vom Funktionsblock selbst verwendet werden. Bsp.: Wird Input 1 flr den
Funktionsblock verwendet, muss das Input 2 fur den Reset verwendet werden.

=) Die Reaktionszeit der Photoempfanger >2ms und <20ms ist.

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

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

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

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

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

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

%TWO-HAND

P>In 1

B>In2 T

| =
Ioin3

botn g —+t—

utput

rror

~ | Eigenschaft
TWO-HAND

Typ Eingaenge
Vierfacher NC-NO «

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

No Test & | Input 3

No Test & | Input 4

[“] Test beim Start

Filter (ms)
5 .

—

Die Parameter

[¥] Aktivierung Out Error
Objektbeschreibung

Eingangstypen:

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

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

=P Bei inaktiver Eingang (Block mit Ausgang FALSE), schlieRen:
- Kontakt NO an die Klemme an IN1 entsprechenden
- Kontakt NC an Klemme IN2 entspricht.

Ausgdinge Test. Gestattet es auszuwahlen, welche Signale des Testausgangs an die
Zweihandsteuerung Ubertragen werden sollen.

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

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

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

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

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

Dieser Funktionsblock stellt die
Eingangsschnittstelle einer Network-Verbindung
her, indem im Ausgang OUT ein LL1 erzeugt wird,
wenn die Leitung hoch ist, andernfalls LLO.

Die Parameter

@ Eigenschaften

NETWORK_IN

Input 1 (M1) /P17 J}-

b Aiitigsny
Pn 1 (Rl utput
i .':’

Eingangstypen:

- Einzeln - Gestattet den Anschluss von
Signalausgéngen eines weiteren Moduls M1.

- Doppelt - Gestattet den Anschluss von OSSD-Ausgangen eines weiteren Moduls M1.

Filter (ms). Gestattet das Filtern der von einem weiteren Modul M1 kommenden Signale.
Dieser Filter kann von 3 bis 250 ms konfiguriert werden. Die Dauer dieses Filters
beeinflusst die Gesamtreaktionszeit des Moduls.

>
>

Dieser Eingang kann nur auf M1 untergebracht werden.

Dieser Eingang muss verwendet werden, wenn der Anschluss der OSSD-Ausgange
eines Mosaic an die Eingange eines nachgeschalteten zweiten Mosaic erfolgt bzw.
zusammen mit dem Operator NETWORK.

SENSOR

Der funktionelle Block SENSOR uUberpriuft den
Status des Eingangs In eines Sensors (kein
Sicherheitssensor). Sollte der Radius des
Sensors erfasst werden (Ausgang Sensor FALSE),
ist der Ausgang OUTPUT O (FALSE). Andernfalls
ist bei Radius frei und Ausgang auf 1 (TRUE) der
Ausgang OUTPUT 1 (TRUE).

Die Parameter

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

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

~ ) Eigenschaft
SENSOR

Manueller Reset
Reset-Typ

[ Ueberwacht «
Test Ausgaenge

No Test & | Input 1

[#] Test beim Start

Filter (ms)
3 .

-

[“]Aktivierung Out Error
Objektbeschreibung

der doppelte Ubergang von 0 auf 1 und Ruickkehr auf O Uberpriift.
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9Achtung: Im Fall der Aktivierung von Reset muss der Eingang nach dem verwendet
werden, der vom Funktionsblock selbst verwendet werden. Bsp.: Wird Input 1 fur den
Funktionsblock verwendet, muss das Input 2 fir den Reset verwendet werden.

MANUELL UBERWACHT
t2
RESET \ RESET —
t t1 \—

OUTPUT — — OUTPUT

tl > 250ms
t = 250ms _

t2 = 250ms

Ausgdinge Test. Gestattet es auszuwahlen, welche Signale des Testausgangs an den
Sensor Ubertragen werden sollen. Diese zusatzliche Kontrolle gestattet das Finden und
Verwalten eventueller Kurzschlisse zwischen den Leitungen. Um diese Kontrolle zu
aktivieren, mussen die Ausgangssignale der Prufungen (unter den verfugbaren)
konfiguriert werden.

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

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

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

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

S-MAT (Sicherheitsmatte)

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

[“]Manueller Reset
Reset-Typ

eberwachtjEvs

utput

Test Ausgaenge

No Test « | Input 1

Die Parameter

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

Manueller Reset: Ist dies ausgewahlt, wird die Filter (ms)
Bitte um Reset im Anschluss an jede Aktivierung "
der Sicherheitsmatte aktiviert. Andernfalls folgt BB AV Out BXoF

die Aktivierung des Ausgangs direkt dem Objedheschretiong

Zustand der Eingange.

Der Reset kann zweierlei Typs sein: Manuell und
tiberwacht. Wird die Option Manuell gewahlt, wird nur der Ubergang des Signals von 0 auf
1 Uberpruft. Im Fall Uberwacht wird der doppelte Ubergang von 0 auf 1 und Riickkehr auf
O Uberpruft.
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=» Im Fall der Aktivierung von Reset muss der Eingang nach denen verwendet werden,
die vom Funktionsblock selbst verwendet werden. Bsp.: Werden Input 1 und 2 fur den
Funktionsblock verwendet, muss das Input 3 fur den Reset verwendet werden.

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

9Der Funktionsblock S-MAT kann nicht mit 2-Draht-Bauteilen und Endwiderstand
verwendet werden.

MANUELL UBERWACHT
CONNECTION EXAMPLE
t2
o B Y
| oD
RESET \ RESET — 1\ | [INPUT 1 g
[ S—MAT =
t t1 A 7 -
||t (ne) %
OUTPUT —04— OUTPUT 8
T OUT TEST (n+1) =
t = 250ms tl > 250ms ST our TesT Y
t2 = 250ms

Ausgdnge Test. Gestattet es auszuwahlen, welche Signale des Testausgangs an den
Kontakt der Matte Ubertragen werden sollen. Diese Kontrolle gestattet das Finden und
Verwalten eventueller Kurzschlisse zwischen den Leitungen. Die Test-Ausgangssighale
sind obligatorisch und mussen in jedem Fall unter zwei moglichen Konfigurationen
gewahlt werden: Test Output 1/Test Output 2 oder Test Output 3/Test Output 4.

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

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

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

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

Der Funktionsblock SWITCH uUberprift den Status
des Eingangs In einer Taste oder eines Schalters
(KEINE SICHERHEITSBAUTEILE). Sollte die Taste
betatigt sein, ist der Ausgang OUTPUT 1 (TRUE).
Andernfalls ist der Ausgang OUTPUT O (FALSE).

Die Parameter

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

~ | Eigenschaft
SWITCH

Manueller Reset
Reset-Typ
Ueberwacht «

Test Ausgaenge

No Test « | Input 1
[“] Test beim Start
Filter (ms)

5 .

Aktivierung Out Error
Objektbeschreibung

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

MANUELL
RESET — RESET
t
OUTPUT OUTPUT
t = 250ms

UBERWACHT

tl > 250ms
t2 = 250ms

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

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

welche Ausgangs-Testsignale an die

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

Test beim Start:
Sicherheitsschranke.

Ist dies ausgewahlt,
Dieser

aktiviert dies den Test beim Start der
Test verlangt das Besetzen und die Freigabe des

Schutzbereichs der Schranke, um eine komplette Funktionsprifung durchzufihren und
den Ausgang Output zu aktivieren. Diese Kontrolle wird nur beim Start der Maschine

verlangt (Einschalten des Moduls).

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

Aktivierung Out Error:
Funktionsblock erkannt wird angezeigt.

Wenn diese Option aktiviert

ist ein Fehler durch den

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

Der funktionelle Block ENABLING GRIP SWITCH uberpruft

~ ) Eigenschaft

den Status der Eingange Inx einer gehaltenen ENABLING GRIP SWITCH
Steuervorrichtung. Sollte die Steuerung nicht betéatigt s oG [
(Position 1) oder vollstandig gedrickt sein (Position 3), ist I | EAManueter Reset
der Ausgang OUTPUT O (FALSE). Sollte sie zur Halfte e B
gedriickt sein (Position 2), ist der Ausgang 1 (TRUE). S—
Beziehen Sie sich auf die Wahrheitstabelle am Seitenende. No Test (v Input 1
=» Der funktionelle Block ENABLING GRIP erfordert, dass =
die Modul ein Minimum Firmware Version zugewiesenen Fiter ()
mUSS. Tabe“e iSt Unter: G\e]chz:\t}gkei((ms}
[¥] Aktivierung Error Out
M1 MI80O2 MI8 MI16 MI12 Mo Sl
1.0 0.4 0.4 0.4 0.0 1 2 3
D|e Pa rameter Objektbeschreibung

Eingangstypen:
- Doppelter zwangsgefuhrter Kontakt - Gestattet den Anschluss einer Steuerung mit
gehaltener Betatigung bestehend aus zwei zwangsgefiuhrten Kontakten.
- Doppelter zwangsgefihrter Kontakt +1 Arbeitskontakt - Gestattet den Anschluss
der Steuerung bestehend aus
2 zwangsgefuhrten Kontakten + 1 Arbeitskontakt.

Test-Ausgdinge:. Ermoglicht es auszuwéahlen, welche Signale des Testausgangs an den
Sensor Ubertragen werden sollen.

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

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

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

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

Tabelle Modus1 (Vorrichtung 2NO + 1NC)

Maode Select POSITION 1: Vollkommen losgelassene Steuerung
Mode 1+ POSITION 2: halb gedrickte Steuerung
POSITION 3: Vollkommen gedrickte Steuerung
1 2 3 _
& Position
Eingang 1 2 3
EING1 0 1 0
EING2 0 1 0
(nur mit 2NO+1NC) EING3 1 1 0
ouT o] 1 o]

Tabelle Modus2 (Vorrichtung 2NO + 1NC)
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Mode Select POSITION 1: Vollkommen losgelassene Steuerung
m > POSITION 2: halb gedruckte Steuerung
POSITION 3: Vollkommen gedrickte Steuerung
1 2 3 Position
t Eingang 1 2 3
EING1 0 1 0
EING2 0 1 0
(nur mit 2NO+1NC) EING3 1 0 0
ouT [0} 1 [0)

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

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

TESTABLE SAFETY DEVICE

Der funktionelle Block TESTABLE SAFETY DEVICE ~) Eigenschaft
Uberprift den Status der Eingénge Inx eines einzelnen e
oder doppelten Sicherheitssensors, sowohl als NO als et Einzelner NC v
auch als NC. Mit den Tabellen im Anschluss
Uberprifen, um welchen Sensortyp es sich handelt und
welche Verhaltensweise er aufweist.

utput Manueller Reset
—Din1

Reset-Typ
Ueberwacht

Test Ausgaenge

(Einzeln NC) (Elnzeln NO) No Test & | Input 1

[“] Test beim Start

TESTABLE SAFETY Filter (ms)
DEVICE 3

TESTABLE SAFETY
DEVICE

-]

Output .
[¥] Aktivierung Error Out

Objektbeschreibung

EING1 ouT EING1 ouT
0 0 0 0
1 1 1 1

(Doppelter NC - NO)

TESTABLE SAFETY

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

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

Die Parameter

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

MANUELL UBERWACHT
t2
RESET —m \ RESET —
t t1 \—
OUTPUT ————— OUTPUT
tl > 250ms
t = 250ms _
t2 = 250ms

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

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

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

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

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

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

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

Der funktionale Block SOLID STATE DEVICE uberpruft o
den Status der Eingadnge Inx. Sollten die Eingange SOLID STATE DEVICE
24VDC aufweisen, ist der Ausgang OUTPUT 1 — B ancler Reser
(TRUE), andernfalls ist das OUTPUT O (FALSE). DEVICE Reset-Typ

Ueberwacht «
Die Parameter

Test beim Start

Filter (ms)

Manueller Reset: 2
Ist dies ausgewahlt, wird die Bitte um Reset um nach e
jeder Sicherheitsfunktion aktiviert. Andernfalls o

[¥] Aktivierung Error Out

folgt die Aktivierung des Ausgangs direkt dem
Zustand der Eingange.

Objektbeschreibung

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

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

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

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

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

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

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

FIELDBUS INPUT

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

das nicht die Sicherheit betrifft, dessen Status e
mittels Feldbus geandert wurde. :{E;DBUSINP? &g ﬁbltﬁ ERs
Es konnen maximal acht virtuelle Inputs

eingegeben werden und fur jedes muss das Bit Objektbeschreibung
ausgewahlt werden, das zu seiner Statusanderung

verwendet werden muss.
Auf dem Feldbus werden die Stati mit einem Byte dargestelit.
(Wegen genauerer Informationen siehe Anleitung der Feldbusse in der CD-ROM MSD).

Y%k ACHTUNG: Das FIELDBUS INPUT ist KEIN Sicherheitsinput.
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LLO-LL1

Sie gestatten das Einfugen einer bestimmten logischen Ebene
am Eingang einer Komponente.
LLO -> logical level O

LL1 -> logical level 1
(2 )m

A Eigenschaft

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

HINWEISE

~ Eigenschaft
Gestattet die Eingabe eines beschreibenden Textes, o [Hiee
der an einer beliebigen Stelle positioniert werden
kann.
TITEL
Automatisch den Namen der Benutzer, der Designer, pieinehmen: Untemehmen

Benutzer: Name

den Projektname und die CRC fugt.

Projektname: Project

CRC Pian:
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FUNKTIONELLE BLOCKE DES TYPS GESCHWINDIGKEITSSTEUERUNG

%k tin externer Fehler oder eine externe Funktionsstérung vom Encoder/Proximity oder
von dessen Anschlissen bringt nicht unbedingt den Wechsel des normalen Ausgangs
des Funktionsblocks in den Sicherheitsstatus mit sich.

%k Fehler oder Funktionsstorungen des Encoders/Proximity oder der Verkabelung
werden daher vom Modul erkannt, verwaltet und Uber das Diagnostik-Bit auf jedem
Funktionsblock signalisiert (error_out).

%4 Um die Sicherheitsmerkmale zu erhalten, muss das Diagnostik-Bit im vom Verwender
erstellten Konfigurationsprogramm eingesetzt werden, um eine eventuelle
Deaktivierung der Ausgénge herbeizufuihren, wenn die Achse in Betrieb ist. Liegen
keine externen Probleme auf Encoder/Proximity vor, ist der bit error_out gleich O
(null).

- Liegt eines der folgenden Probleme vor, ist der bit error_out gleich 1 (eins).
Fehlen von Encoder oder Proximity.

- Kongruenzfehler der Frequenzen unter den vom Encoder/Proximity kommenden
Signalen

- Fehler durch Fehlen eines oder mehrerer Anschliisse vom Encoder/Proximity

- Fehler durch Fehlen der Encoderversorgung (nur Modell TTL mit externer
Versorgung)

- Phasenfehler unter den vom Encoder kommenden Signalen oder Duty cycle-Fehler
einer einzelnen Phase

@ Eigenschaften

STAND STILL

Achse 1 (MV1) [0] q

Figura 56 - Beispiel fiir Funktionsblock Drehzahlregelung mit "Fehlerausgang" aktiviert
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SPEED CONTROL

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

Parameter

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

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

Messgerat: Legt den Typ des/der eingesetzten
Sensors/Sensoren fest. Folgende Auswahlen sin d méglich:

- Encoder

- Proximity

- Encoder+Proximity

- Proximityl+ Proximity2

- Encoderl+ Encoder2

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

Richtungsentscheidung: Legt die Drehrichtung fest, fur die
die eingegebenen Grenzwerte aktiviert werden. Folgende
Auswahlen sind maoglich:

- Bidirektional

- Im Uhrzeigersinn

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

Anzahl Grenzwerte: Gestattet das Eingeben der Anzahl der
Grenzwerte in Bezug auf den H6chstwert der Geschwindigkeit.
Durch Andern dieses Werts wird die Anzahl der eingebbaren
Grenzwerte  von mindestens 1 bis hdchstens 4
verringert/erhdht. Im Fall von Grenzwerten Uber 1 im unteren
Teil des funktionellen Blocks erscheinen die Eingangs-Pins flr
die Auswahl des spezifischen Grenzwerts.

(») Eigenschaften
D

[SPEED CONTROL

Sensortyp
drehend v

Messvorrichtung
Encoder v

] Richtung aktivieren

Bidirektional

schy
Eine S

Steigung
i [mm/Umdrehung]

(Geberauissung (< 10000)
1 Impuls/Umdrehung]

Hysterese (%)

indigkeit 1 (< 1000)
{r/min]

Frequenz 1

[Hz] | Messung

fu=|0

fmn=|0

Aktivierung Error Out

Objextoeschreioung

= = O O

Beispiel der Drehung der Achse
im UHRZEIGERSINN

(Eingabe von zwei Grenzwerten)

Anz. Grenzwerte

Geschwindigkeit 1
Geschwindigkeit 2

(Eingabe von vier Grenzwerten)

Anz. Grenzwerte
Geschwindigkeit 1
Geschwindigkeit 2
Geschwindigkeit 3
Geschwindigkeit 4

112

8540780 - 23/03/2017 - Rev.31




MODULAR SAFETY INTEGRATED CONTROLLER MOSAIC REER

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

PNP 3 Drahte NC

Auswahl Proximity: Gestattet die Auswahl des N&herungssensors zwischen |qon 3o \o

PNP, NPN, Arbeitskontakt NO oder Ruhekontakt NC und mit 3 oder 4 Dréhten: NPN 3 Drahte NC
PNP 4 Drahte NC/NO
NPN 4 Drahte NC/NO
(Um ein Performance Level=Ple zu garantieren, Proximity des Typs PNP, NA verwenden;  |PNP/NPN 4 Drahte NC/NC

Bez. “Eingang Proximity fiir Geschwindigkeitskontrollgerit MV2”, S. 26) R D HONg

Auswahl

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

Drehsensors), bzw. pm/Impuls (Fall des linearen Sensors) in Bezug auf den
verwendeten Sensor eingeben.

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

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

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

Hysterese (%)

t B

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

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

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

1. Drehachse, Drehsensor. Die erhaltene Frequenz ist:

f[HZz]= M]* Resolution[pulses/rev] LEGENDE:
2. Lineare Achse, Drehsensor. Die erhaltene Frequenz ist: f=Frequenz
: Rpm = Drehgeschwindigkeit
f[HzZ]= speedm/minf1000 Re solution[pulses/rev] Resolution = Messung

60* pitch{mm/rev] Speed = lineare

3. Lineare Achse, linearer Sensor. Die erhaltene Frequenz ist: G.eschwindigkeit
speedmm/s] 1000 Pitch = Sensorabstand

Resolution[um /pulse]

f[Hz] =

4. Hysterese. Nur zu dndern, wenn: fM=grun; fm=rot
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(3) Eigenschaften
WINDOW SPEED CONTROL

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

Messvorrichtung

Proximity v |

INaherungsschalter Wahl
Kein Naherungsschalter v

(< 200)

Parameter

ISchnelle Geschwindigkeit (< 60000)

m]

Typ Achse: Definiert den Typ der von dem Geréat gesteuerten o
Achse, und zwar linear, wenn es sich um eine Verschiebung freauenz

handelt und rotierend, wenn es sich um eine Bewegung um s
eine Achse handelt. "o

Frequenz 2

{Hz) | Messung

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

Aktivierung Error Out

lObjektoeschreibung

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

- Encoder

- Proximity

- Encoder+Proximity

- Proximityl+ Proximity2

- Encoderl+ Encoder2

PNP 3 Drahte NC
PNP 3 Drahte NO

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

NPN 3 Drahte NO

NPN 3 Drahte NC

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

Deutsch

PNP/NPN 4 Drahte NO/NO

- . Auswahl Proximity
Auswahl Proximity: Gestattet die Auswahl des

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

(Um ein Performance Level=Ple zu garantieren, Proximity des Typs
PNP, NA  verwenden; Bez. “Eingang  Proximity  fiir
Geschwindigkeitskontrollgerdt MV2”, S. 26).

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

Uberprifung: In dieses Feld die Anzahl der
Impulse/Umdrehungen (im Fall eines Drehsensors) bzw.
pm/Iimpuls (im Fall des linearen Sensors) in Bezug auf den
verwendeten Sensor eingeben.
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Gear Ratio: Dieser Parameter ist aktiv, wenn auf der ausgewdahlten Achse zwei Sensoren
vorhanden sind. Dieser Parameter gestattet das Eingeben des Verhdltnisses unter den beiden
Sensoren. Sollten sich die beiden Sensoren auf demselben beweglichen Organ befinden, ist das
Verhéltnis 1, andernfalls muss die Zahl in Bezug auf das Verhéltnis eingegeben werden. Bsp.: Es
liegen ein Encoder und ein Proximity vor und Letzterer befindet sich auf dem beweglichen
Organ, das (aufgrund eines Untersetzungsverhaltnisses) im Vergleich zum Encoder bei doppelter
Geschwindigkeit dreht. Dieser Wert ist daher mit 2 einzugeben.

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

Hysterese (%)

{
L N

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

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

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

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

1. Drehachse, Drehsensor. Die erhaltene Frequenz ist:

f[Hz]= Tpmirev/min], Resolution[pulses/res] LEGENDE:
2. Lineare Achse, Drehsensor. Die erhaltene Frequenz ist: f=Frequenz
- Rpm = Drehgeschwindigkeit
f[HZ]= Speed[m/m |n]"1000 * Resolution[pulses/rev] Resolution = Messung
60* pitch[mm/rev] Speed = lineare

Geschwindigkeit

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

speed mm/sf1000
Resolution[um /pulse]

f[Hz] =

4. Hysterese. Nur zu &ndern, wenn: fM=grun; fm=rot

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

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

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

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

Der funktionelle Block Stand Still Uberpraft die
Geschwindigkeit eines Gerats, indem ein Ausgang 1 (TRUE)
erstellt wird, wenn die Geschwindigkeit O ist. Ist die
Geschwindigkeit nicht O, wird ein Ausgang O (FALSE) erzeugt. s

Parameter =

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

(#) Eigenschaften

'STAND sTILL

fu=| 166,667
frn=|158334

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

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

- Encoder

- Proximity

- Encoder+Proximity

- Proximityl+ Proximity2
- Encoderl+ Encoder2
Pitch:
Sollte die Wahl des Achsentyps Linear sein, gestattet dieses PNP 3 Drahte NC
Feld das Eingeben des Abstands des Sensors, um eine Eﬁﬁ%%’;ﬁ'ﬁ%
Konvertierung zwischen den Sensorumdrehungen und der NPN 3 Drahte NC

.. . PNP 4 Drahte NC/NO
zuriuckgelegten Strecke zu erzielen. NPN 4 Drahte NC/NO

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

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

(Um ein Performance Level=Ple zu garantieren, Proximity des Typs
PNP, NA verwenden; Bez. “Eingang Proximity fiir
Geschwindigkeitskontrollgerdt MV2”, S.26)

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

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

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

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

Hysterese (%)

I

Grenzwert Nullgeschwindigkeit: In dieses Feld den Ho6chstwert eingeben, tUber dem der

116 8540780 - 23/03/2017 - Rev.31



MODULAR SAFETY INTEGRATED CONTROLLER MOSAIC REER

Ausgang des funktionellen Blocks (ZERO) O (FALSE) ist. Sollte die gemessene Geschwindigkeit
dagegen unter dem eingegebenen Wert liegen, ist der Ausgang (ZERO) des funktionellen Blocks
1 (TRUE).

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

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

1. Drehachse, Drehsensor. Die erhaltene Frequenz ist:
f[Hz]=wg/mm]* Resolution[pulses/rev] LEGENDE:
2. Lineare Achse, Drehsensor. Die erhaltene Frequenz ist: f = Frequenz
: Rpm = Drehgeschwindigkeit
f[HZ] = Speid[_m/:] m}"tOOO * Re solution[pulses/rev] Resolution = Messung
60 pitchimm/rev] Speed = lineare
3. Lineare Achse, linearer Sensor. Die erhaltene Frequenz ist: | Geschwindigkeit
Pitch = S bstand
- speedmm ST 1000 itc ensorabstan
Resolution[um /pulse]
4. Hysterese. Nur zu andern, wenn: fM=grun; fm=rot
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STAND STILL AND SPEED CONTROL

Der funktionelle Block StandsStill and Speed Control
Uberprift die Geschwindigkeit eines Gerats, indem ein
Ausgang Zero mit 1 (TRUE) erstellt wird, wenn die
Geschwindigkeit O ist. Aulzerdem erstellt er den Ausgang
Over = O (FALSE), wenn die gemessene Geschwindigkeit
einen zuvor festgelegten Grenzwert Uberschreitet.

Parameter

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

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

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

- Encoder+Proximity

- Proximityl+ Proximity2

- Encoderl+ Encoder2
Richtung aktivieren: Durch Aktivieren dieses Parameters
wird der Ausgang DIR auf dem funktionellen Block
aktiviert. Dieser Ausgang ist 1 (TRUE), wenn die Achse
gegen den Uhrzeigersinn dreht und O (FALSE), wenn die
Achse im Uhrzeigersinn dreht.

Richtungsentscheidung: Legt die Drehrichtung fest, fur
die die eingegebenen Grenzwerte aktiviert werden.
Folgende Auswahlen sind mdaglich:

- Bidirektional

- Im Uhrzeigersinn

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

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

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

_———_A(nse 2 (MVv2) [0] P

(%) Eigenschaften

STAND STILL AND SPEED CONTROL
Achsentyp Sensortyp

[ drehend v|  drehend
Messvorrichtung

‘ Encoder v

(] Richtung aktivieren

Richtung auswahlen
| Bidirektional v |

Schwellenanzahl

Eine Schwelle VJ
[Geberaufiosung (< 10000)

1 | toulse/revolution]
Hysterese (%)
(Geschwindigkeitsgrenze Null (< 60)
10 Jrom]

Frequenz Nullgeschwindigkeit

| (Hz] | Messung

+= 10,167

fn=|0,159

(Geschwindigkeit 1 (< 60000)
0 from]

Frequenz 1

[Hz) | Messung

=10

fm=|0

Akiivierung Error Out

(Objekteschreioung

Beispiel der Drehung der Achse
im UHRZEIGERSINN

(Eingabe von zwei Grenzwerten)

Inl1
0
1

Anz. Grenzwerte

Geschwindigkeit 1
Geschwindigkeit 2

(Eingabe von vier Grenzwerten)

In2

= = O 0o

In1

R O L O

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

Naherungssensors zwischen PNP, NPN, Arbeitskontakt NO PNP 3 Drahte NC
oder Ruhekontakt NC und mit 3 oder 4 Dréhten: i g
(Um ein Performance Level=Ple zu garantieren, Proximity des Typs EINnggr_a:tte'\f]lgNo
I = . . o rante /
PNP, NA verwenden; Bez. “Eingang Proximity fiir NPN 4 Drahte NC/NO

Geschwindigkeitskontrollgerdt MV2”, S.26) PNP/NPN 4 Drahte NC/NC
PNP/NPN 4 Drahte NO/NO

Frequenz Nullgeschwindigkeit / Frequenzl / Frequenz2:
Gibt die berechneten Werte der maximalen Frequenz fM und Auswahl proximity
fm an (verringert um die eingegebene Hysterese). Solle der
angezeigte Wert GRUN erscheinen, hat die Berechnung der
Frequenz in positives Ergebnis ergeben. LEGENDE:
Sollte der angezeigte Wert ROT erscheinen, muissen die in
den folgenden Formeln angegebenen Parameter geédndert | f= frequenz
werden.

Rpm = Drehgeschwindigkeit
1. Drehachse, Drehsensor. Die erhaltene Frequenz ist: Resolution = Messung

Speed = lineare Geschwindigkeit

f[HZ]= * Resolution[pulses/rev] Pitch = Sensorabstand

rpmrev/min]
6

2. Lineare Achse, Drehsensor. Die erhaltene Frequenz ist:

speedm/min}F1000
60* pitchimm/rev]

f[HZ]= * Resolution[pulses/rev]

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

f[HZ]= speed mm/s}*1000
Resolution[um /pulse]

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

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

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

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

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

Hysterese (%)

{
1 B

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

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

Die unterschiedlichen Eingdnge jedes Operators kdnnen umgekehrt werden (logischer
NOT), indem sich auf dem umzukehrenden Pin positioniert und die rechte Maustaste
betatigt wird. Es erscheint eine Kugel, die die erfolgte Umkehr angibt. Beim né&chsten
Betatigen wird die Signalumkehr geldscht.

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

LOGISCHE OPERATOREN

AND
Der logische Operator AND ergibt im _
Ausgang 1 (TRUE), wenn alle Eingange Inx e Egenschaft
sich auf 1 befinden (TRUE). — L (= A —

In1 | In2 | Inx | Out

0 0 0 0

1 0 0 0

0 1 0 0

1 1 0 0

0] 0 1 0

1 0 1 0

0] 1 1 0

1 1 1 1

Die Parameter

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

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

Out

=]
N
=]
x

In1

RO OFR|IO|FL|O
RPRPIOIORIFLIO|IO
[l ol allel (o]l le]le)

olR|kr|kr|Rr|r|kr|F

Die Parameter

~ Eigenschaft

NAND
2 « |Anzahl der Eingaenge

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

NOT

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

In | Out
0 1
1 0

OR

oT Output

~ Eigenschaft
NOT

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

s
3
2
=3

R Olr|O|r|o|r|o|3
==l L ==l
= === =}
|—\|—\|—\|—\|—\|—\|—\og

Die Parameter

~ Eigenschaft

QR
2 « |Anzahl der Eingaenge

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

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

s
N
X

-+

R Oolr|Oo|k|o|r|o|3
==l ==
= === =]
c>c>c>c>c>c>c>|a;(:3

Die Parameter

Inl

Output

~ Eigenschaft
NOR
2 « |Anzahl der Eingaenge

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

XOR

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

In1 | In2 | Inx | Out
0 0 0 0
1 0 0 1
0 1 0 1
1 1 0 0
0 0 1 1
1 0 1 0
0 1 1 0
1 1 1 1

Die Parameter

asly

~ Eigenschaft

XOR
2 « |Anzahl der Eingaenge

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

XNOR

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

H
IN)
=1
=

R|O|R|O|FR|O|k|o|3
R(R|O|OR|k|Oo|o|3
S =l=l=l=]

OHHOHOOHE

Die Parameter

Inl

ST —
Output

~ Eigenschaft

XNCR
2« /Anzahl der Eingaenge

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

Dieser Operator gestattet das Gruppieren von
zwei oder drei logischen Ports.

Es sind maximal 8 Eingéange vorgesehen.

Das Ergebnis der beiden Operatoren flie3t in
einen dritten Operator ein, dessen Ergebnis den
Ausgang OUTPUT darstellt.

Die Parameter

Eingdnge Logik 1, 2: gestattet das Auswahlen der
Anzahl der logischen Eingange (von 1 bis 7).

LOGICAL MACRO.

ogicOut1

utput

bgicout2

*® Eigenschaften

w |~ |st einer der beiden Eingange der Logik gleich "1", wird die
~-2"7  entsprechende Logik deaktiviert und der Eingang wird direkt

an die Endlogik angeschlossen (Beispiel in der

nebenstehenden Abbildung).

Wdhlt Logik 1, 2, 3: gestattet das Auswahlen des Operatortyps unter: AND, NAND, OR,

NOR, XOR, XNOR.

Aktiviert OUT1, OUTZ: Ist dies ausgewahlt, wird ein Ausgang mit dem Ergebnis der ersten

beiden Operatoren aktiviert.

MULTIPLEXER

Der logische Operator MULTIPLEXER gestattet
es, das Signal der Eingange Inx basierend auf
dem ausgewéhlten Selx in den Ausgang zu
bringen. Wenn die Eingdnge Sell-+Sel4 nur ein
einziges Bit auf 1 aufweisen (TRUE), wird die
ausgewahlte Leitung /n n an den Ausgang
Output angeschlossen. Sollte:

-mehr als ein Eingang SEL 1 sein (TRUE)

- kein Eingang SEL 1 sein (TRUE)

MULTIPLEXER

Ini
In2

~ Eigenschaft
MULTIPLEXER

Input

S v

ist der Ausgang Output O (FALSE) , und zwar unabhéngig vom Status der Eingange In n.

Die Parameter

Input: gestattet die Eingabe der Eingange von 2 bis 4.
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SPEICHER-OPERATOREN

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

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

D FLIP FLOP (max. Anzahl = 16)

Der Operator D FLIP FLOP gestattet das e e
Speichern des zuvor eingggebenen Status auf — b DU
dem Ausgang Q gemaR der folgenden D FLIP FLOP T —
Wahrheitstabelle. D il
[¥] Aktivierung Clear

Preset | Clear Ck D Q

1 0 X X 1

0 1 X X 0

1 1 X X 0

0 0 L X | Erhélt Speicher

0 0 | Steigende Flanke | 1 1

0 0 | Steigende Flanke | O 0

Die Parameter

Preset: Wenn ausgewahlt, aktiviert dies die Mdoglichkeit, den Ausgang Q auf 1
(TRUE) zu bringen.

Clear: st dies ausgewahlt, aktiviert dies die Maoglichkeit, die Speicherung
zurtuckzustellen.

T FLIP FLOP (max. Anzahl = 16)

Dieser Operator schaltet den Ausgang Q an jeder @Eigeffchaften

steigenden Flanke des Eingangs T (Toggle) um. e i
. T FLIP-FLOP Aktivierung Clear
Die Parameter ]

>T

Aktivierung Clear: Ist dies ausgewahlt, aktiviert
dies die Moglichkeit, die Speicherung =
zuruckzustellen.

SR FLIP FLOP (max. Anzahl = 16)

Der Operator SR FLIP FLOP bringt Ausgang Q auf ~  Eigenschaft
1 mit Set bringt Ausgang Q auf O mit Reset. —— SR FLIP FLOP

Siehe folgende Tabelle Wahrheit. i
RESET Q u

SET
0 0 Erhélt Speicher
0 1 0
1 0 1
1 1 0
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USER RESTART MANUAL (max. Anzahl = 16 mit anderen RESTART Betreiber)

Der Operator USER RESTART MANUAL gestattet

das Speichern des Restart-Signals
gemal der folgenden Wahrheitstabelle.

Clear Restart In Q
1 X X 0
X X 0 0
0 L 1 | Erhalt Speicher
0 | Steigende Flanke | 1 1
0 Fallende Flanke | 1 | Erhélt Speicher

Die Parameter

~ Eigenschaft
USER RESTART MANUAL

[]Aktivierung Clear

Aktivierung Clear: Ist dies ausgewahlt, aktiviert dies die Mdoglichkeit, die Speicherung

zuruckzustellen.

USER RESTART MONITORED (max. Anzahl = 16 mit anderen RESTART Betreiber)

Der Operator USER RESTART MONITORED
gestattet die Speicherung des Restart-
Signals entsprechend der folgenden
Wahrheitstabelle.

Clear Restart In Q
1 X X 0
X X 0 0
0 L 1 | Erhalt Speicher
0 | Steigende Flanke | 1 | Erhélt Speicher
0] 1 1

Die Parameter

—_—
USER RESTART |

~ Eigenschaft

USER RESTART MONITORED

[| Aktivierung Clear

Aktivierung Clear Ist dies ausgewahlt, aktiviert dies die Moglichkeit, die Speicherung

zuruckzustellen.
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MACRO RESTART MANUAL (max. Anzahl = 16 mit anderen RESTART Betreiber)

Der Operator MACRO RESTART MANUAL

gestattet es, einen vom Benutzer gewdahlten Port (=) Eigenschaften
mit dem Funktionsblock Manueller Neustart MACRO RESTART S

MANUAL

jogicOut

(“USER RESTART MANUAL”") entsprechend der
folgenden Wahrheitstabelle zu kombinieren.

putput

Clear Restart D Q
1 X X 0 Out aktvieren
X X 0 0
0 L 1 | Erhalt Speicher
0 |Steigende Flanke| 1 1
0 Fallende Flanke |1 |Erhalt Speicher

Die Parameter

Eingdnge Logik: gestattet das Auswahlen der Anzahl der logischen Eingange (von 2 bis 7).

Wdhlt Logik: gestattet das Auswahlen des Operatortyps unter: AND, NAND, OR, NOR,
XOR, XNOR.

Aktivierung Clear: st dies ausgewahlt, aktiviert dies die Mdoglichkeit, die Speicherung
zuruckzustellen.

Aktiviert Out: Ist dies ausgewahlt, wird ein Ausgang mit dem Ergebnis der von der Logik
durchgefuhrten Berechnung aktiviert.

MACRO RESTART MONITORED (max. Anzahl = 16 mit anderen RESTART Betreiber)

Der Operator MACRO RESTART MONITORED
gestattet es, einen vom Benutzer gewahlten RO RELTART

Port mit dem Funktionsblock Manueller P Ty
Neustart (“USER RESTART MANUAL”)
entsprechend der folgenden Wahrheitstabelle
zu kombinieren.

utput

Clear Restart D Q
1 X X 0
X X 0 0
0 L 1 | Erhalt Speicher
0 |Steigende Flanke | 1 | Erhalt Speicher
0 Il 1 1

Die Parameter

Eingdinge Logik: gestattet das Auswahlen der Anzahl der logischen Eingange (von 2 bis 7).

Wdhlt Logik: gestattet das Auswéahlen des Operatortyps unter: AND, NAND, OR, NOR,
XOR, XNOR.

Aktivierung Clear: Ist dies ausgewahlt, aktiviert dies die Moglichkeit, die Speicherung
zuruckzustellen.

Aktiviert Out: Ist dies ausgewahlt, wird ein Ausgang mit dem Ergebnis der von der Logik
durchgefihrten Berechnung aktiviert.
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GUARD LOCK-OPERATOREN (MAX. ANZAHL = 4)
GUARD LOCK

f @ Eigenschaften

GUARD LOCK

GUARD LOCK

utput

Der Operator “GUARD LOCK* wurde fur die e ‘ bekout
Steuerung der Blockierung/Freigabe einer 2.
ELEKTROMECHANISCHEN VERRIEGELUNG
in unterschiedlichen Einsatzsituationen
ausgelegt.

rorQut Unlock Zeit {5,

Beschreibung der Ein-/Ausgange des Operators "GUARD LOCK"

Eingang “Lock_fbk™

Der Eingang “Lock_fbk“ wird zum Erfassen (Feedback) des Status des Elektromagneten
verwendet, der die Verriegelung freigibt/blockiert.

Die elektromechanischen Verriegelungen werden anhand eines elektrischen Befehls
freigegeben/blockiert, der einen Elektromagneten erregt/entregt, dessen Status
(erregt/entregt) durch Einsatz geeigneter Kontakte zur Verfiigung steht.

Zum Beispiel kann der Status des Elektromagneten durch einen SchlieBerkontakt
angegeben werden, der geschlossen wird, sollte der ELEKTROMAGNET ERREGT WERDEN,
wie im Fall von Abbildung 57.

o
S0
3]

——— |

ELEKTROMAGNET ¢ ELEKTROMAGNET
% ERREGT WERDEN ) ENTREGT WERDEN
L" “ ©° _ Eingang L AVA Eingang
Module Module
BReeR GReR
e E i %
b4 ‘ > x

L M

v o2 -

2 e 3 4
l. . m“ .

W -
bl Ll R

v o ' e

1
e

sns
MOSFC MOSFC

Abbildung 57 - Beispiel der Erfassung des Status des Elektromagneten einer Verriegelung.
Das am Modul ankommende Signal wird vom Operator “Guard Lock* verarbeitet
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Eingang “"Gate"

Der Eingang “Gate” erfasst, wenn er ausgewahlt ist, den Status (Feedback) der/des an die
Verriegelung angeschlossenen Tur/Tors.

Der Status der Tur/des Tors (GATE) wird unter Verwendung geeigneter Kontakte erfasst.
Zum Beispiel kann der Status der Tur/des Tors durch einen Schlielerkontakt angegeben

werden, der geschlossen wird, sollte die Tur/ das TOR GESCHLOSSEN WERDEN, wie im Fall
von Abbildung 58.
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Abbildung 58 - Beispiel der Erfassung des Status einer/eines an die Verriegelung angeschlossenen
Tiir/Tors. Das am Modul ankommende Signal wird vom Operator “Guard Lock” verarbeitet
Eingang “Unlock_cmd"

Der Eingang “Unlock_cmd® erfasst den Befehl des Benutzers, der die Blockierung oder die
Freigabe der Verriegelung angibt. Insbesondere:

» Anfrage der Freigabe der Verriegelung: das Steuersignal Unlock_cmd muss
den Wert LL1 annehmen

» Anfrage der Blockierung der Verriegelung: das Steuersignal Unlock _cmd
muss den Wert LLO annehmen

Das Steuersignal kann zum Beispiel von einer Taste kommen.

Ausgang “"Output™

Abhangig von dem angenommenen Wert gibt dieses Signal die in der unten stehenden
Tabelle angegebenen Informationen an.

Wert Bedeutung

e Tur/Tor geschlossen
Output LL1 e Verriegelung blockiert

e Anfrage der Freigabe der Verriegelung von Seiten des
Output LLO Benutzers

e Fehler liegt vor
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Ausgang “LockOut"

Dieses Signal steuert den Elektromagneten der Verriegelung und kann die Werte LLO und
LL1 annehmen.

Ausgang “ErrorOut"

Dieses Signal gibt, wenn es aktiviert ist, an, dass ein Fehler in der Steuerung der
Verriegelung vorliegt, wenn es den Wert LL1 annimmt. In Abwesenheit von Fehlern nimmt
es den Wert LLO an.

Betriebsarten: allgemeine Beschreibung

Der Operator “Guard Lock® Uberprift die Ubereinstimmung zwischen dem Status der
Steuerung “Unlock_cmd®, dem Status einer Tur/eines Tors (E-GATE), wo vorhanden, Uber
das Signal “Gate“ und den Status des Elektromagneten uber das Signal “Lock_fbk*. Der
Hauptausgang, “Output, nimmt den Wert LL1 (TRUE) an, wenn die Verriegelung
geschlossen und blockiert ist.

Betriebsart ohne Gate

@ Eigenschaften
In diesem Fall wahlt der Benutzer den Parameter RUSRELEICE
“Gate nicht vorhanden®. YA

Der Eingang Lock Fbk muss notwendigerweise s
an ein Input-Element des Typs “LOCK FEEDBACK" OAEBTO0K UnLock Z&it ()
angeschlossen sein (siehe Kapitel LOCK FEEDBACK S. N
94), das den Status des Elektromagneten der
Verriegelung erfasst.

Der Eingang UnLock _cmd kann im Schaltplan beliebig
angeschlossen werden und bestimmt die Anfrage der |
Freigabe der Verriegelung (wenn auf LL1).

bckOut

Das Output-Signal befindet sich auf Ebene LL1 (TRUE), wenn die Schutztiur geschlossen
und die Verriegelung blockiert ist. Wird ein Freigabebefehl auf den Eingang UnLock_cmd
angewendet, wird das Output-Signal auf LLO gebracht und die Verriegelung wird mit dem
LockOut-Signal freigegeben.

Das Output-Signal kann den Wert LLO (FALSE) auch dann annehmen, wenn
Fehlerbedingungen vorliegen (z. B. Tur bei blockierter Verriegelung getffnet, Feedback-
Zeit Uber dem maximal zulassigen Wert, usw.).

Ab dem Moment, in dem der Freigabebefehl Unlock_cmd erfasst wird, gibt das LockOut-
Signal die Verriegelung nach einem Zeitraum frei, der einer vom Benutzer als Parameter
eingebbaren UnLock-Zeit entspricht.

Die Aktivierungszeit des Elektromagneten hangt eng mit seinen technisch-physikalischen
Eigenschaften zusammen und konnte daher jeweils abhdngig vom verwendeten
Verriegelungstyp anders sein. Folglich dndert ab dem Moment, in dem die Aktivierung mit
dem LockOut-Signal gesteuert wird, das Feedback-Signal Lock Fbk seinen Status je
nach Verriegelungstyp zu unterschiedlichen Zeiten. Um dieser Variabilitdt abzuhelfen,
kann der Benutzer den Wert des Parameters Feedback-Zeit andern, der der maximalen
Zeit entspricht, innerhalb der der Operator “Guard_Lock“ die Anderung des Status des
Lock_Fbk-Signals nach einer Anfrage der Aktivierung des Elektromagneten erwartet.
Selbstverstandlich muss dabei die Bedingung.

Feedback-Zeit > Zeit der Aktivierung des Elektromagneten gelten
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Im Anschluss ein Anwendungsbeispiel zu den zuvor erfolgten Ausfuhrungen.

Beispiel der Betriebsart ohne Gate

In diesem Beispiel gibt der Benutzer die Verriegelung mit dem von einer Taste gebildeten
Block “BEFEHL" frei. Das “LockOut“-Signal steuert den Ausgang “AKTIV.“, der den
Elektromagneten der Verriegelung steuert, dessen Status vom Eingang “Lock_fbk* tber
den Input-Block “FBK_ELEKTROMA® erfasst wird. Der Ausgang “Outputl” gibt den Status
der Vorgange an.

Die im Beispiel verwendete Verriegelung bleibt blockiert, wenn der Elektromagnet nicht
erregt ist, daher muss die Option “Federblockierung” ausgewahlt werden.

Lock_fbk Outputl

@ Eigenschaften
FBK_ELETTROMAG -

LOCK FEEDBACK

GUARD LOCK
utput
bekOut L

AZIONAM.

——
v s

LockOut

Abbildung 59 - Beispiel der Betriebsart ohne Gate

=» Rechts die Parameter des Guard Lock-Operators. Links das Beispiel eines
Anwendungsplans. Es ist festzustellen, dass das Feedback des Elektromagneten
aus zwei Kontakten besteht, einem Offner- und einem SchlieRerkontakt. Ist der
Elektromagnet erregt, wechseln die beiden Kontakte den Status.

In Abbildung 60 werden die Spuren in Bezug auf den Betrieb gezeigt, dessen detaillierte
Beschreibung angefihrt wird:

(1) In diesem Moment verlangt der Benutzer die Freigabe der Verriegelung. Das Signal
“BEFEHL" wechselt von LLO auf LL1, wahrend das Signal “Outputl® von LL1 auf LLO
wechselt.

(2) In diesem Moment wird die Betatigung des Elektromagneten mit einer Verzégerung
der “Unlock-Zeit* von 0,5 Sekunden im Vergleich zur Steuerung gesteuert, wie
eingegeben. Das Signal “AKTIV.” wechselt von LLO auf LL1.

(3) In diesem Moment erfolgt die tatsédchliche Aktivierung des Elektromagneten mit
einer Verzdgerung von 95ms im Verhaltnis zur Betdtigung, die durch die
technischen Eigenschaften des Elektromagneten bedingt ist. In jedem Fall sind
95ms eine Zeit unter 100ms (“Feedback-Zeit"“) und damit liegen keine Fehler vor.

(4) In diesem Moment l&asst der Benutzer die Steuerung der Freigabe der Verriegelung
los, daher wechselt das Signal “BEFEHL“ VON LL1 auf LLO ebenso wie das
Betatigungssignal “AKTIV.*

(5) In diesem Moment erfolgt die tatsdchliche Deaktivierung des Elektromagneten mit
einer Verzogerung im Vergleich zur Betdtigung von ca. 95ms , die durch die
technischen Eigenschaften des Elektromagneten bedingt ist. Die Verriegelung ist
nun tatsachlich blockiert.

(6) Sobald der “Guard Lock“-Operator erfasst, dass die Verriegelung blockiert und die
Tar geschlossen ist, wird das Signal “Outputl” auf LL1 gebracht.
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Abbildung 60 - Verlauf der Spuren in Bezug auf die Funktionsweise des

“Guard Lock“Blocks in der Betriebsart ohne Gate.

Betriebsart mit Gate

In diesem Fall darf der Benutzer den Parameter “Gate
nicht vorhanden® NICHT auswéhlen.

Der Eingang Gate muss notwendigerweise an ein
Input-Element des Typs “E-GATE" angeschlossen
sein (siehe Kapitel E-GATE (Vorrichtung fur
bewegliche Schutzvorrichtungen) auf S. 91), das den
Status der Tur /des Tors erfasst.

Der Eingang Lock Fbk muss notwendigerweise an
ein Input-Element des Typs “LOCK FEEDBACK"
angeschlossen sein (siehe Kapitel LOCK FEEDBACK S.
94), das den Status des Elektromagneten der
Verriegelung erfasst.

GUARD LOCK

utput
bckOut

@ Eigenschaften

GUARD LOCK

] Manueller Reset

UnLock Zeit (s)

Feedback Zeit (5)

Gate nicht vorhanden I

[ Aktivierung Error Out

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

Das Output-Signal befindet sich auf Ebene LL1 (TRUE), wenn die Schutztir geschlossen
und die Verriegelung blockiert ist. Wird ein Freigabebefehl auf den Eingang UnLock_cmd
angewendet, wird das Output-Signal auf LLO gebracht und die Verriegelung wird mit dem

LockOut-Signal freigegeben.
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Das Output-Signal kann den Wert LLO (FALSE) auch dann annehmen, wenn
Fehlerbedingungen vorliegen (z. B. Tur bei blockierter Verriegelung getffnet, Feedback-
Zeit Uber dem maximal zulassigen Wert, usw.).

Ab dem Moment, in dem der Freigabebefehl Unlock _cmd erfasst wird, gibt das LockOut-
Signal die Verriegelung nach einem Zeitraum frei, der einer vom Benutzer als Parameter
eingebbaren UnLock-Zeit entspricht.

Die Aktivierungszeit des Elektromagneten hangt eng mit seinen technisch-physikalischen
Eigenschaften zusammen und koénnte daher jeweils je nach verwendetem
Verriegelungstyp anders sein. Folglich andert ab dem Moment, in dem die Aktivierung mit
dem LockOut-Signal gesteuert wird, das Feedback-Signal Lock_Fbk seinen Status je
nach Verriegelungstyp zu unterschiedlichen Zeiten. Um dieser Variabilitat abzuhelfen,
kann der Benutzer den Wert des Parameters Feedback-Zeit andern, der der maximalen
Zeit entspricht, innerhalb der der Operator “Guard_Lock“ die Anderung des Status des
Lock_Fbk-Signals nach einer Anfrage der Aktivierung des Elektromagneten erwartet.
Selbstverstandlich muss dabei die Bedingung

Feedback-Zeit > Zeit der Aktivierung des Elektromagneten gelten

Im Anschluss ein Anwendungsbeispiel zu den zuvor erfolgten Ausfuhrungen.

Beispiel der Betriebsart mit Gate

In diesem Beispiel gibt der Benutzer die Verriegelung mit dem von einer Taste gebildeten
Block “BEFEHL* frei. Das “LockOut“-Signal steuert den Ausgang “AKTIV.“, der den
Elektromagneten der Verriegelung steuert, dessen Status vom Eingang "Lock_fbk" Uber
den Input-Block “FBK_ELEKTROMA® erfasst wird. Der Ausgang “Outputl” gibt den Status
der Vorgange an.

Der Status der Tur wird vom Eingang “Gate* iiber den Input-Block “FBK_TUR* liberwacht.
Die im Beispiel verwendete Verriegelung bleibt blockiert, wenn der Elektromagnet nicht
erregt ist, daher muss die Option “Federblockierung“ ausgewahlt werden.

FBX_PORTA @ Eigenschaften

GUARD LOCK

Input 5 (M1) /P21

Input 6 (M1) /P22

GUARD LOCK

Input 2 (M1) /P18

Input 3 (M1) /P19

Abbildung 61 - Beispiel der Betriebsart mit Gate

=» Rechts die Parameter des Guard Lock-Operators. Links das Beispiel eines
Anwendungsplans. Es ist festzustellen, dass das Feedback des Elektromagneten
aus zwei Kontakten besteht, einem Offner- und einem SchlieRerkontakt. Ist der
Elektromagnet erregt, wechseln die beiden Kontakte den Status. Das Feedback
der Tur besteht dagegen aus zwei Offnerkontakten.
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In Abbildung 62 werden die SPUREN in Bezug auf den Betrieb gezeigt, dessen detaillierte
Beschreibung angefuhrt wird:

(1) In diesem Moment verlangt der Benutzer die Freigabe der Verriegelung. Das Signal
“BEFEHL* wechselt von LLO auf LL1, wahrend das Signal “Outputl” von LL1 auf LLO
wechselt.

(2) In diesem Moment wird die Betatigung des Elektromagneten mit einer Verzdgerung
der “Unlock-Zeit“ von 0, 5 Sekunden im Vergleich zur Steuerung gesteuert, wie
eingegeben. Das Signal “AKTIV.* wechselt von LLO auf LL1.

(3) In diesem Moment erfolgt die tatsachliche Aktivierung des Elektromagneten mit einer
Verzogerung von 95ms im Verhaltnis zur Betatigung, die durch die technischen
Eigenschaften des Elektromagneten bedingt ist. In jedem Fall sind 95ms eine Zeit
unter 100ms (“Feedback-Zeit“) und damit liegen keine Fehler vor.

(4) In diesem Moment ist die Verriegelung freigegeben und der Bediener 6ffnet die Tur.
Das Signal FBK_TUR wechselt von LL1 auf LLO.

(5) In diesem Moment schliel3t der Benutzer die Tur und folglich wechselt das Signal
FBK_TUR von LLO auf LL1.

(6) In diesem Moment lasst der Benutzer die Steuerung zur Freigabe der Tur los. Der
“Guard Lock“ erfasst durch das Signal FBK_TUR die geschlossene Tiir und steuert die
Blockierung der Verriegelung. Tatsachlich wechselt das Signal “AKTIV.* von LL1 auf
LLO.

(7) In diesem Moment erfolgt die tatsdchliche Deaktivierung des Elektromagneten mit
einer Verzdgerung im Vergleich zur Betadtigung von ca. 95 ms, die durch die
technischen Eigenschaften des Elektromagneten bedingt ist. Die Verriegelung ist nun
tatsachlich blockiert.

(8) Sobald der “Guard Lock“-Operator erfasst, dass die Verriegelung blockiert und die
Tar geschlossen ist, wird das Signal “Outputl® auf LL1 gebracht.

SPUREN

FBK_ELEKT. | | @ § | | § @ |

BEFEHL

FBK_TUR | E @ ! @ i .
OUTPUT1 @ 5 § 5 §
@ e

BReR

Time (ms) 0 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000 4500 5000

Abbildung 62 - Verlauf der Spuren in Bezug auf die Funktionsweise des
“Guard Lock™Blocks in der Betriebsart mit Gate.
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Betriebsart mit Verpflichtung des Gate-Offnens

@ Eigenschaften

CUARD | OCk
GUARLD LOCK

[] Manueller Reset

In diesem Fall darf der Benutzer den Parameter “Gate
nicht vorhanden® NICHT auswahlen, sondern muss
den Parameter “Verpflichtung Gate 6ffnen“ wahlen.

Der Eingang Gate muss notwendigerweise an ein AR TGER UnLock Zeit (5
Input-Element des Typs “E-GATE“ angeschlossen e os
sein (siehe Kapitel E-GATE (Vorrichtung flr
bewegliche Schutzvorrichtungen) auf S.91), das den
Status der Tlr /des Tors erfasst. HINWEIS: IN DIESEM
MODUS MUSS DAS INPUT “GATE“ DAS OFFNEN DER
TUR BESTATIGEN.

Reset Typ

Automatisch

bckOut

’7‘ Federverriegelung

[V] Gate zwingend &ffnen

Der Eingang Lock _Fbk muss notwendigerweise an ein Input-Element des Typs “LOCK
FEEDBACK" angeschlossen sein (siehe Kapitel LOCK FEEDBACK S. 94), das den Status des
Elektromagneten der Verriegelung erfasst.

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

Das Output-Signal befindet sich auf Ebene LL1 (TRUE), wenn die Schutztiir geschlossen
und die Verriegelung blockiert ist. Wird ein Freigabebefehl auf den Eingang UnLock_cmd
angewendet, wird das Output-Signal auf LLO gebracht und die Verriegelung wird mit dem
LockOut-Signal freigegeben.

Das Output-Signal kann den Wert LLO (FALSE) auch dann annehmen, wenn
Fehlerbedingungen vorliegen (z. B. Tur bei blockierter Verriegelung geotffnet,
Feedback-Zeit Uber dem maximal zulassigen Wert, usw.).

Ab dem Moment, in dem der Freigabebefehl Unlock_cmd erfasst wird, gibt das LockOut-
Signal die Verriegelung nach einem Zeitraum frei, der einer vom Benutzer als Parameter
eingebbaren UnLock-Zeit entspricht.

Die Aktivierungszeit des Elektromagneten hangt eng mit seinen technisch-physikalischen
Eigenschaften zusammen und koénnte daher jeweils je nach verwendetem
Verriegelungstyp anders sein. Folglich andert ab dem Moment, in dem die Aktivierung mit
dem LockOut-Signal gesteuert wird, das Feedback-Signal Lock Fbk seinen Status je
nach Verriegelungstyp zu unterschiedlichen Zeiten. Um dieser Variabilitat abzuhelfen,
kann der Benutzer den Wert des Parameters Feedback-Zeit andern, der der maximalen
Zeit entspricht, innerhalb der der Operator “Guard_Lock” die Anderung des Status des
Lock Fbk-Signals nach einer Anfrage der Aktivierung des Elektromagneten erwartet.
Selbstverstandlich muss dabei die Bedingung

Feedback-Zeit > Zeit der Aktivierung des Elektromagneten gelten

Im Anschluss ein Anwendungsbeispiel zu den zuvor erfolgten Ausfuhrungen.
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Beispiel der Betriebsart mit Verpflichtung des Gate-Offnens

In diesem Beispiel gibt der Benutzer die Verriegelung mit dem von einer Taste gebildeten
Block “BEFEHL" frei. Das “LockOut“-Signal steuert den Ausgang “AKTIV.“, der den
Elektromagneten der Verriegelung steuert, dessen Status vom Eingang “Lock_fbk* tber
den Input-Block "FBK_ELEKTROMA" erfasst wird. Der Ausgang “Outputl® gibt den Status
der Vorgange an.

Der Status der Tur wird vom Eingang “Gate“ tiber den Input-Block “FBK_TUR“ iiberwacht,
der Parameter “Verpflichtung Gate 6ffnen“ wird ausgewahlt.

Die im Beispiel verwendete Verriegelung bleibt blockiert, wenn der Elektromagnet nicht
erregt ist, daher muss die Option “Federblockierung” ausgewahlt werden.

Input 5 (M1) /P21
J

Input 1 (M1) /P17
F>1n 2
Input 2 (M1) /P18

@ Eigenschaften

GUARD LOCK

LOCK FEEDBACK GUARD LOCK

PIn1

Al

Abbildung 63 - Beispiel der Betriebsart mit Verpflichtung des Gate-Offnens
=» Rechts die Parameter des Guard Lock-Operators. Links das Beispiel eines

Anwendungsplans. Es ist festzustellen, dass das Feedback des Elektromagneten aus
zwei Kontakten besteht, einem Offner- und einem SchlieRerkontakt. Ist der
Elektromagnet erregt, wechseln die beiden Kontakte den Status. Das Feedback der
Tur besteht dagegen aus zwei Offnerkontakten.

In Abbildung 64 werden die Spuren in Bezug auf den Betrieb gezeigt, dessen detaillierte
Beschreibung angefuhrt wird:

(1)

2)

(3)

(4)

)
(6)

In diesem Moment verlangt der Benutzer die Freigabe der Verriegelung. Das Signal
“BEFEHL" wechselt von LLO auf LL1, wahrend das Signal “Outputl® von LL1 auf LLO
wechselt.

In diesem Moment wird die Betatigung des Elektromagneten mit einer Verz6gerung
der “Unlock-Zeit“ von 0,5 Sekunden im Vergleich zur Steuerung gesteuert, wie
eingegeben. Das Signal “AKTIV.“ wechselt von LLO auf LL1.

In diesem Moment erfolgt die tatsachliche Aktivierung des Elektromagneten mit
einer Verzoégerung von 95ms im Verhaltnis zur Betdtigung, die durch die
technischen Eigenschaften des Elektromagneten bedingt ist. In jedem Fall sind 95ms
eine Zeit unter 100ms (“Feedback-Zeit“) und damit liegen keine Fehler vor.

In diesem Moment ist die Verriegelung freigegeben und der Bediener 6ffnet die Tur.
Das Signal FBK_TUR wechselt von LL1 auf LLO.

In diesem Moment schlief3t der Benutzer die Tur und folglich wechselt das Signal
FBK_TUR von LLO auf LL1.

In diesem Moment lasst der Benutzer die Steuerung zur Freigabe der Tur los. Der
“Guard Lock“ erfasst durch das Signal FBK_TUR die geschlossene Tuir und steuert die
Blockierung der Verriegelung. Tatsachlich wechselt das Signal “AKTIV.* von LL1 auf
LLO.
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(7) In diesem Moment erfolgt die tatsachliche Deaktivierung des Elektromagneten mit
einer Verzogerung im Vergleich zur Betadtigung von ca. 95 ms, die durch die
technischen Eigenschaften des Elektromagneten bedingt ist. Die Verriegelung ist
nun tatsachlich blockiert.

(8) Sobald der “Guard Lock“-Operator erfasst, dass die Verriegelung blockiert und die
Tur geschlossen ist, wird das Signal “Outputl® auf LL1 gebracht.

SPUREN

FBK_ELEKT. } | @ § § § § @ |

BEFEHL

iy N

BReeR

Time (ms) 0 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000 4500 5000

Abbildung 64 - Verlauf der Spuren in Bezug auf die Funktionsweise des
“Guard Lock“-Blocks in der Betriebsart mit Verpflichtung des Gate-Offnens.

In der Betriebsart “Verpflichtung Gate 6ffnen“ zeigt der Operator “Guard_lock”
einen Fehler an, wenn er das Offnen der Tir nach einer Anfrage der Freigabe der
Verriegelung nicht erfasst. Dieses Konzept wird in der Abbildung im Anschluss
(Abbildung 65) hervorgehoben. Im vorliegenden Fall wurde die Option
“Aktivierung Error out“ im Plan aus Abbildung 63 gewahlt, um die Stérung im
Graphen einblenden zu kénnen.

Wie zuvor verlangt der Operator die Freigabe der Verriegelung doch die Tur wird
nie gedffnet, ein Umstand, der von dem Signal “FBK_TUR“ angezeigt wird, das fest
auf LL1 bleibt. Folglich wechselt, wenn der Zyklus der Freigabe/Blockierung
beendet ist, im Moment “E* der Operator “Guard_Lock” den Status des Signals
“FEHLER” von LLO auf LL1.
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Abbildung 65 - Beispiel einer méglichen Stérung im Modus “Verpflichtung Offnen Gate”. In diesem
Fall wird der Fehler generiert, weil die Tiir nie gedffnet wird, obwohl eine Anfrage zum
Freigeben/Blockieren der Verriegelung erfolgt ist.
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Die Parameter

Manueller Reset:

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

MANUELL UBERWACHT
t2
RESET —— A RESET —
t t1 ‘ —
OUTPUT ———— OUTPUT
tl > 250ms
t = 250ms —
t2 = 250ms

= Achtung: Im Fall des manuellen Resets muss der Eingang nach dem fir den
funktionellen Block selbst verwendeten verwendet werden. Bsp. Wenn Input 1 und 2
fir den funktionellen Block verwendet werden, muss das Input 3 fur den Reset
eingesetzt werden.

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

— O ms =+ 1 s Abstand 100 ms
— 15s -+ 10s Abstand 0,5 s
— 15s+25s Abstand 5 s

Feedback Zeit (s):

Maximal zuléssige Verzdgerungszeit zwischen dem Ausgang LockOut und dem Eingang
Lock fbk (muss die auf dem Datenblatt der Verriegelung festgestellte mit dem
entsprechenden, vom Bediener festgelegten Spielraum sein).

— 10 ms = 100 s Abstand 10 ms
— 150 ms = 1 s Abstand 50 ms
— 15s+3sAbstand 0,5 s

Federverriegelung: Die Verriegelung wird passiv blockiert und aktiv gel6st, d. h., die
mechanische Kraft der Feder erhalt die Sperre. Bei einem Stromausfall bleibt die Sperre
daher aktiv.

Gate zwingen oOffnen: Der Zyklus wird nur beim Offnen der Tir und nachfolgender
Bestatigung auf dem Input GATE fortgesetzt.

Gate nicht vorhanden: Ist dies ausgewahlt, ist die Konfiguration ohne Gate gestattet,
doch nur mit LOCK FEEDBACK (Feedback der Verriegelungsspule).

Aktivierung Error Out: Die Verriegelung wird passiv gesperrt und aktiv freigegeben,
d. h., die mechanische Kraft der Feder halt die Sperre. Bei fehlender Versorgung bleibt die
Sperre daher aktiv.
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ZAHLER-OPERATOREN

Die Operatoren des Typs ZAHLER gestatten dem Benutzer, ein Signal (TRUE) zu erzeugen,

sobald die eingegebene Z&hlung erreicht wird.

COUNTER (max. Anzahl = 16)

Der Operator COUNTER ist ein Impulszéhler.
Es gibt drei Betriebsarten:

1) AUTOMATISCH
2) MANUELL
3) MANUELL+AUTOMATISCH

P
COUNTER |

>Ck_up

Zahlerwert 6 fur alle Beispiele:

~ Eigenschaft
COUNTER

[#] Ck down
[] Aktivierung Clear
Zahlung (2/16385)
2
:] Doppelte Flanke

Zahlertyp

Automatischer Zahler

1) Der Zahler erzeugt einen Impuls der
Dauer,

die 2 x Zykluszeit (in der REPORT angezeigt) entspricht,

sobald die

eingegebene Zahlung erreicht wird. Ist der Pin von CLEAR nicht aktiviert, ist dies

der Standardmodus.

OutQ

| | |

|

gt

|

{L

.

|

Internal C 1 i
counter | i i | | | | !

[ix8

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

|

|

In Clear [ ! ; :
‘ ‘ i

| T T

|

1Ny

OoutQ
i | ]

-

|
Internal

counter |

: i I [ :
: 1 31 @i 4] 5161 61 6] 6l §i 61 o] 0
3 /S T T [
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3) Der Zahler erzeugt einen Impuls der Dauer, die der Reaktionszeit entspricht, sobald

die eingegebene Z&hlung erreicht wird. Wird das Signal CLEAR aktiviert, kehrt die
interne Z&hlung auf O zurick.

e TV

In Clear ‘

outQ H i H
i i i T i i i

Internal

MODULAR SAFETY INTEGRATED CONTROLLER MOSAIC

counter

Die Parameter

Aktivierung Clear: Ist dies ausgewahlt, wird die Clear-Anfrage aktiviert, um die Zahlung
wieder aufzunehmen, indem der Ausgang Q wieder auf O gebracht wird (FALSE).
AuBerdem wird die Mdoglichkeit gegeben, die automatische Funktion (Automatische
Aktivierung) mit manuellem Reset zu aktivieren.

Erfolgt die Auswahl nicht, ist die Betriebsart in diesem Fall automatisch und beim
Erreichen der eingegebenen Zahlung begibt sich der Ausgang auf 1 (TRUE) und bleibt
dort wahrend 2 x Zykluszeit (in der REPORT angezeigt). Danach wird er zuriickgestellt.

Ck down: Gestattet das Zuriickgehen der Z&hlung.

Doppelte Flanke: Wird dies ausgewahlt, wird die Zahlung sowohl an der steigenden als
auch der fallenden Flanke aktiviert.
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TIMER OPERATOREN (MAX. ANZAHL = 32)

Die Operatoren des Typs TIMER gestatten dem Benutzer das Erzeugen eines Signals (TRUE

oder FALSE) fur einen vom Benutzer bestimmten Zeitraum.
CLOCKING

Der Operator CLOCKING liefert im Ausgang ein

Clock-Signal mit eingegebenem Zeitraum, wenn der
Eingang In sich auf 1 befindet (TRUE).

Clocking hat bis zu 7 Eingdnge zur Steuerung des
Duty Cycle im Ausgang.

Die Parameter

Zeit: Der Zeitraum kann von 10 ms bis 1098.3 s
eingegeben werden.

Auswahl Duty Cycle: Es kdnnen bis zu 7 Eingange
far 7 unterschiedliche Duty Cycles des
Ausgangssignals ausgewahlt werden.

CLOCKING

[v] 10%
V] 20%
V] 30%
40%
[V] 60%
V] 70%
[v] 80%

@ Eigenschaften

it (Bestatigen mit Retumn):

Duty cycle-Wa

Abhéangig vom aktiven Eingang hat das Clock-Signal

auf OUT einen entsprechenden Duty Cyle. Der Eingang EN muss sich stets auf hoher
Ebene befinden (TRUE). Konsultieren Sie die Tabelle, um die Funktionsweise des

Operators festzustellen.

DUTY CYCLE-WAHL
EN 10% 20% 30% 40% 60% 70% 80% ouT
0 0 0 0 0 0 0 0 0
1 0 0 0 0 0 0 0 50%
1 1 0 0 0 0 0 0 10%
1 0 1 0 0 0 0 0 20%
1 0 0 1 0 0 0 0 30%
1 0 0 0 1 0 0 0 40%
1 0 0 0 0 1 0 0 60%
1 0 0 0 0 0 1 0 70%
1 0 0 0 0 0 0 1 80%
1 1 0 0 0 0 0 1 90%
9 Der Stromkreis vor dem Operator CLOCKING muss das Vorliegen nur eines Eingangssignals
auller dem Enable EN garantieren (ausgenommen das Paar 10 %, 80 %).
9 Das gleichzeitige Vorliegen des Eingangs EN und einer Anzahl von Eingdngen > 1 auf hoher

Ebene (TRUE) erzeugt im Ausgang ein Signal mit Duty Cycle = 50 %.

EN

DUTY CYCLE 50%

DUTY CYCLE 20%

DUTY CYCLE 40%

DUTY CYCLE 80%

Zeit
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MONOSTABLE

Der Operator MONOSTABIL liefert im
Ausgang Out eine Ebene 1 (TRUE), die von
der steigenden Flanke des In aktiviert wird
und dort fur die eingegebene Zeit verbleibt.

Die Parameter

MONOSTABLE

but

@ Eigenschaften

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

Steigende Flanke: Wenn ausgewahlt, begibt sich Out auf der steigende Flanke des Signals

In auf 1 (TRUE)

und verbleibt dort fur die eingegebene Zeit, die jedoch verldngert werden kann, bis der

Eingang In auf 1 (TRUE) bleibt.

e

=]
S

7z
N

Out ‘ \

Steigende Flanke

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

&
<
2

Out

T T <7

Abstieg Flanke

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

auf Null gestellt.

142

8540780 - 23/03/2017 - Rev.31




MODULAR SAFETY INTEGRATED CONTROLLER MOSAIC REER

MONOSTABLE_B

Dieser Operator liefert im Ausgang Out eine Ebene
1 (TRUE), die von der steigenden/fallenden Flanke @E‘Q"'““';f:‘e"
des IN aktiviert wird und dort fur die eingegebene
Zeit t verbleibt.

MONOSTABLE_B

oo LT

Die Parameter

Zeit: Die Verzdgerung kann von 10 ms bis 1098,3

s eingegeben werden.

Steigende Flanke:

- Ist dies ausgewahlt, so liefert dies eine Ebene 1 (TRUE) im Ausgang OUT, wenn eine
steigende flanke auf dem Eingang IN erfasst wird.

- Ist dies nicht ausgewahlt, wird die Logik umgekehrt und OUT begibt sich auf der
fallenden Flanke des Signals IN auf O (FALSE) und bleibt dort fur die eingegebene Zeit.

=2 Im Gegensatz zum Operator MONOSTABIL behalt der Ausgang Out des
MONOSTABIL_B nicht langer als fur den eingegebenen Zeitraum t eine Ebene 1

(TRUE) bei.
In ﬂ H A A Steigende Flanke
> ||

N U H 2 y Abstieg Flanke

Out

Retriggerable: Wenn ausgewahlt, wird die Zeit bei jedem Statuswechsel des Eingangs In
auf Null gestellt.
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PASSING MAKE CONTACT

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

CONTACT

T,
PASSING MAKE

~ Eigenschaft
PASSING MAKE CONTACT

Zeit {Senden zum Bestatigen):
0.01

~ ~
ut s Jms

|_:| Retriggerable

In F. 8 N A
=T =T =T 'T_|
Cut

Die Parameter

Zeit: Die Verzdgerung kann von 10 ms bis 1098.3 s eingegeben werden.

Retriggerable: Wenn ausgewahlt wird die Zeit nicht zurick, wenn es einen Eingang
fallenden Flanke. Der Ausgang bleibt 1 (TRUE) fur alle ausgewahlten Zeit. Wann gibt es

einen neuen Eingang steigende Flanke, wird der Timer wieder neu starten.

Cal

Sk

=T

:

Qut

144

8540780 - 23/03/2017 - Rev.31




MODULAR SAFETY INTEGRATED CONTROLLER MOSAIC

REER

DELAY

Der Operator VERZOGERUNG gestattet die
Anwendung einer Verzogerung auf ein Signal,
indem der Ausgang Out nach der eingegebenen
Zeit bei einer Anderung der Signalebene auf dem
Eingang In auf 1 (TRUE) gebracht wird.

Die Parameter

@ Eigenschaften

E
5
[
0 ()
(!
{l
)
{

Zeit : Die Verzogerung kann von 10 ms bis 1098.3 eingegeben werden.

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

(TRUE) bleibt.

Out

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

: LIt

Inmml

Retriggerable: Wenn ausgewahlt, wird die Verzdgerung bei jedem Statuswechsel des

Eingangs In auf Null gestelit.
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DELAY LINE

Dieser Operator fligt eine Verzdgerung zu einem
Signal hinzu und bringt den Ausgang OUT bei
einem Ausfall des Signals IN nach der
eingegebenen Zeit auf O.

Kehrt IN vor Ablauf der eingegebenen Zeit auf 1
zuriuck, erzeugt der Ausgang OUT in jedem Fall
einen Impuls LLO mit einer Dauer von ca. dem
Doppelten der Reaktionszeit und um die
eingegebene Zeit verzogert.

Die Parameter

>

@ Eigenschaften

Qut

Zeit: Gestattet die Eingabe der gewlinschten Verzégerungszeit (delay) unter Auswahl der
bevorzugten MaReinheit. Die Verzégerung kann von 10 ms bis 1098,3 s eingegeben

werden.
IN IN
ouT Lt ouT
-

i

t

D pialaieiel 2N 2xReaktionsz
—> —

Im Gegensatz zum Operator DELAY filtert der Operator DELAY LINE eventuelle unter

der eingegebenen Zeit liegende Unterbrechungen des Eingangs IN nicht.

L

Dieser Operator wird bei der Verwendung von verzogerten OSSD angezeigt (die

OSSD muss mit MANUELLEM NEUSTART programmiert sein).
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DIE FUNKTION DES MUTING

Die Funktion des Muting ist in der Lage, die provisorische und automatische Unterbrechung des
Betriebs einer Sicherheitsvorrichtung zu erwirken, um den normalen Materialfluss liber den
geschiitzten Durchgang zu garantieren.

In anderen Worten ist das System, wenn es das Material erkennt und es von einem eventuellen
Bediener  unterscheidet (bei  einer  potentiellen  Gefahrensituation), befdnhigt, die
Sicherheitsvorrichtung voriibergehend auszuschliefen und so dem Material das Uberqueren des
Durchgangs zu gestatten.

MUTING-OPERATOREN (MAX. ANZAHL = 4)

MUTING “Con"

Die Aktivierung der Muting-Funktion erfolgt im
Anschluss an die Unterbrechung der Sensoren S1
und S2 (die Reihenfolge hat keine Bedeutung) in
vom Bediener bestimmten Zeitraum zwischen MUTING “Con" 1
2s und 5s (bzw. S4 und S3 bei Material, das in
Gegenrichtung lduft).

@ Eigenschaften

Der MUTING-Operator mit “Gleichzeitiger”
Logik gestattet das Ausfihren des Mutings
des Eingangssignals Input Uber den Eingang [ —
der Sensoren S1, S2, S3 und S4. SEHERY

futing

=» Voraussetzung: Der Muting-Zyklus kann S
nur beginnen, wenn alle Sensoren sich
auf O (FALSE) befinden und Input auf 1
(TRUE) (Lichtschranke frei).

Die Parameter

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

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

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

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

%)
'_\
%)
N
%)
w
%
N

Input Muting

o|Oo

Muting
Aktiv

o|o|o|r|r|r|r|o
olo|o|r|r|r|o|o
Rlro|X[X|Rk|F|~
o|k|r|r|o|jojolo
o|r|r|r|o|o|o|o
olo|r|r|r|k

Auswahl von SENSOR

%)
H
%)
N
%)
w
%)
X

Input Mutin

Muting
Aktiv

o|o|o|o|r|r|r|+|o
o|o|o|o|r|r|r|o|o
RlRr|R|o|X|X|R |k~
o|o|r|r|r|o|o|olo
o|r|r|r|r|o|o|o|o
o|o|rR|r|r|r|r|o|o

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

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

Mindestzeit Sensoren: Falls ausgewahlt, gestattet dies die Aktivierung des Mutingzyklus

nur, wenn ein Zeitraum von > 150 ms zwischen der Aktivierung des Sensors 1 und des
Sensors 2 (oder des Sensors 4 und 3) verstreicht.

“L"-MUTING

Die Aktivierung der Muting-Funktion erfolgt im ‘.;_,.fj?f,:f"a“
Anschluss an die Unterbrechung der Sensoren S1 und I
S2 (die Reihenfolge hat keine Bedeutung) in einem vom 10 [
Bediener bestimmten Zeitraum zwischen 2s und 5s. v Enable
Der Muting-Status endet nach der Freigabe des Sl
Durchgangs. Nur Enable

[&#]Mit Muting Out
Der MUTING-Operator mit “L“~Logik gestattet das o
Ausfihren des Mutings des Eingangssignals Input e M o
Uber den Eingang der Sensoren S1 und S2. 258

Blind Time
9Voraussetzung: Der Muting-Zyklus kann nur 250 ms 88

beginnen, wenn alle Sensoren sich auf O

(FALSE) befinden und Input auf 1 (TRUE)
(Lichtschranke frei).

Die Parameter

Timeout (sec): Gestattet die Einstellung der Zeit von 10 s bis unendlich, innerhalb der der
Muting-Zyklus beendet werden muss. Ist beim Ablauf der Zeit der Zyklus noch nicht
abgeschlossen ist, wird das Muting umgehend unterbrochen.
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Aktivierung mit Enable: Wird dies ausgewahlt, wird die Maoglichkeit aktiviert, die
Muting-Funktion zu aktivieren oder nicht. Andernfalls ist die Muting-Funktion immer
aktiviert.

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

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

Dauer Muting-Ende: Die maximale Dauer (von 2,5 bis 6 Sekunden), die zwischen der
Freigabe des ersten Sensors und der Freigabe des geféahrlichen Durchgangs verstreichen
muss, kann eingegeben werden.

Nach dieser Zeit tritt das Ende der Muting-Funktion ein.

Blind Time: wird dann aktiviert, wenn bekannt ist, dass nach dem kompletten Ubergang
der Palette (SchlieBen Muting-Zyklus) Gegenstdnde hervorstehen konnen, die die
Schranke belegen und so das Input auf O (FALSE) bringen. Wahrend der Blind bleibt das
Input auf 1 (TRUE). Die Blind Time kann von 250 msec auf 1 Sekunde variieren.

“Sequenzielles"-MUTING

Die Aktivierung der Muting-Funktion erfolgt im 2) Egenschatt
Anschluss an die sequenzielle Unterbrechung der "Seq"-MUTING

Sensoren S1 und S2, anschlieflend der Sensoren S3
und 5S4 (ohne zeitliche Begrenzung). Léiuft die Palette

Timeout (s)
10 [}

in Gegenrichtung, lautet die korrekte Sequenz: 54, []Mit Enable
53, 52, ST. Typ Enable

zede Enable/Disable s
Der MUTING-Operator mit “Sequenzieller” Logik O ok Oht
gestattet das Ausfuhren des Mutings des e
Eingangssignals Input Uber den Eingang der S
Sensoren S1, S2, S3 und S4. i

Blind Time

250 ms s

9Voraussetzung: Der Muting-Zyklus kann nur
beginnen, wenn alle Sensoren sich auf O
(FALSE) befinden und Input auf 1 (TRUE)
(Lichtschranke frei).

Die Parameter

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

Aktivierung mit Enable: Wird dies ausgewahlt, wird die Moglichkeit aktiviert, die Muting-
Funktion zu aktivieren oder nicht. Andernfalls ist die Muting-Funktion immer aktiviert.

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

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

Schlieffen von Muting: Die kann auf zwei Arten, CURTAIN und SENSOR, erfolgen. Wird
CURTAIN ausgewahlt, erfolgt das Schliellen des Mutings bei der steigenden Flanke des
Input-Signals, wahrend bei SENSOR das Schie3en nach der Freigabe des drittel Sensors
erfolgt.

Auswahl von CURTAIN

Input S3 S4 Mutin
0 0

(%]
[ty
n
N

o|o

Muting
Aktiv

O|0(0|0(O|R |, |(R|FR|R|(O
olo|o|o|r|r|r|r|~|olo
RR|R|o|Xx|Xx|x|x|R|~|~
ol|o|r|r|r|r|r|ololo
olr|r|r|r|r|ololo|o
o|lo|o|r|r|r|Rr|Rr|r

Auswahl SENSOR

Input

wn
[ty
wn
N
w
N

Muting

o|o

Muting
Aktiv

ololo|o|o|r|k|k|r|r|o
ololo|o|r|r|r|k|k|olo
RR|R[O[X[X|X|X|Rr ||~
olo|r|r|r|r|r|o|olo|o]d
o|r |k |k |r|r|olololole
o|lo|r|r|r(r|r|R|k

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

Die Aktivierung der Muting-Funktion erfolgt im &)
Anschluss an die Unterbrechung der Sensoren S1 und By
S2 (die Reihenfolge hat keine Bedeutung) innerhalb 0 (]
eines vom Bediener bestimmten Zeitraums zwischen Mt Enable

2s und 5s.
Der Muting-Status endet nach der Freigabe eines der
beiden Sensoren. [t Muting Out

Typ Enable

Sensor-Zeit
2s &

Der MUTING-Operator mit “T“~-Logik gestattet das

Ausfihren des Mutings des Eingangssignals Input
Uber den Eingang der Sensoren S1 und S2.

=» \Voraussetzung: Der Muting-Zyklus kann nur beginnen, wenn alle Sensoren sich auf O
(FALSE) befinden und Input auf 1 (TRUE) (Lichtschranke frei).

Die Parameter

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

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

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

MUTING OVERRIDE

Die Override-Funktion wird erforderlich, wenn die ~ Eigenschaft
Maschine im Anschluss an fehlerhafte Sequenzen der MUTING OVERRIDE
Muting-Aktivierung stoppt und dabei Material den (e ) (7] Manueller Reset
gefihrlichen Durchgang belegt. - T
Dieser Vorgang aktiviert den Ausgang OUTPUT und s [ Er L bsetctan Sanicien
gestattet es so, das Material zu entfernen, das den rimeout &)
Durchgang versperrt. 500 J

Mode Override

Aufheben mit Ruckhalttaste w
Der mathematische Operator OVERRIDE muss gzz:qof
nach dem Operator Muting angeschlossen

werden (OUTPUT-Ausgang des MUTING direkt auf

dem INPUT des OVERRIDE).

Der Override kann nur aktiviert werden, wenn das Muting nicht aktiv ist (INPUT=0) und
mindestens ein Muting-Sensor besetzt ist (oder die Schranke belegt ist).

Bei der Freigabe der Lichtschranke und der Sensoren endet der Override und der Ausgang
OverOut begibt sich auf die logische Ebene "0" (FALSE).

Der Override kann mit Drucktaste oder gehaltener Position konfiguriert werden.
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Override mit gehaltener Steuerung.
Die Aktivierung dieser Funktion muss Uber die Steuerung des Overrides
(OVERRIDE=1) wahrend der gesamten Dauer der anschlielRenden Vorgange aktiviert
bleiben. Es ist dennoch mdglich, einen neuen Override zu starten, indem die
Steuerung deaktiviert und erneut aktiviert wird.

Bei der Freigabe der Schranke und der Sensoren (Durchgang frei) oder beim
Timeout endet der Override ohne Bedarf an weiteren Steuerungen.
Override mit Impuls-Steuerung

Die Aktivierung dieser Funktion erfolgt durch Aktivieren der Steuerung Override
(OVERRIDE=1). Bei der Freigabe der Schranke und der Sensoren (Durchgang frei)
oder beim Timeout endet der Override.

Die Funktion kann nur durch erneutes Aktivieren der Steuerung Override
(OVERRIDE=1) wieder gestartet werden.

Die Parameter

Mit besetzen Sensoren: Bei Muting "T" muss sequentiell, simultan ausgewahlt sein;
bei Muting "L" muss dies nicht ausgewahlt sein.

eAndernfalls erscheint beim Erstellen und beim Bericht eine Warning.

9 Der Benutzer muss wahrend der Override-Phase zusatzliche Schutzmalinahmen einplanen.

Zur Aktivierung des Override zu liberpriifende Bedingungen

"Bei belegten Sensoren" | belegter Sensor | belegte Schranke | Input | Override-Anfrage | Override-Output
X X - 0 1 1
- X 0 1 1
- X - 0 1 1
X X 0 1 1

Timeout (s): Gestattet die Eingabe der Zeit von 10 s bis unendlich, innerhalb der die
Override-Funktion beendet werden muss.

Override-Modus: Gestattet die Konfiguration des Override-Typs (mit Drucktaste oder
gehalten).
Mit OverOut: Gestattet das Aktivieren eines Signalausgangs (hoch aktiviert) des aktiven
Overrides.

Mit Request: Gestattet das Aktivieren eines Signalausgangs (hoch aktiviert) der
aktivierbaren Override-Funktion.

Manuelles Reset:

e Sollte der INPUT aktiv sein (TRUE), ermoglicht das Zurlcksetzen der Ausgang des
Bausteins.

e Sollte der Eingang nicht aktiv (FALSE) sein, folgt der Ausgang des Bausteins den
Override-Anfrage.

Der Reset kann zweierlei Typs sein: Manuell und Uberwacht. Wird die Option Manuell

gewahlt, wird nur der Ubergang des Signals von 0 auf 1 tiberprift. Im Fall Uberwacht wird

der doppelte Ubergang von 0 auf 1 und Riickkehr auf O tUberpruft.

MANUELL UBERWACHT
t2

RESET —1 § RESET _

OUTPUT —— OUTPUT
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FUNKTIONSBLOCKE VERSCHIEDENES

SERIAL OUTPUT (max. Anzahl = 4)

Die Funktion Serial Output Ubertragt den Status einer A—
maximalen Anzahl von 8 Eingédngen in den Ausgang und SERIAL OUTPUT

bringt sie in serielles Format. fir: SERIAL OUTPUT g [fnean der Engacnge
= iyl Ll 5 Modusauswahl

utput
lock Synchron s

Funktionsprinzip

Diese Funktion Ubertragt den Status aller
angeschlossenen Eingdnge mit zwei unterschiedlichen aTschansicten Daer (m)
Methoden auf den Ausgang: o (]

Bit-Dauer (ms)
20 |

Asynchrone Methode der Serialisierung:
1) Der Status der ruhenden Linie ist 1 (TRUE);
2) Signal des Beginns der Datentbertragung ist 1 Bit = O (FALSE);
3) Ubertragung von n Bit mit dem Status der angeschlossenen Eingéange kodiert mit der Methode
Manchester:
- Status 0: Anfangsgrenze Signal in der Mitte des Bits
- Status 1: Schlussgrenze Signal in der Mitte des Bits
4) Zzwischenzeichen auf 1 (TRUE), um die Synchronisierung eines externen Gerats zu gestatten.

bit duration bit duration

0 1 1 0 1 0

Output L_I

Bei der Asynchronen Methode ist daher der Ausgang Clock nicht vorhanden.

Synchrone Methode der Serialisierung:

1) Der Ausgang und Clock im Ruhezustand sind O (FALSE);

2) Ubertragung von n Bits mit Status der Eingange unter Verwendung von OUTPUT als Daten,
CLOCK als Zeitenbasis;

3) Zwischencharakter auf O (FALSE), um die Synchronisierung des externen Gerats zu gestatten

‘011010

Cutput

s HHHHHTL

Parameter

Anzahl der Eingange: Definiert die Anzahl der Eingange des funktionellen Blocks 2+8 (asynchron)
bzw. 3+8 (synchron).

Bit—-Dauer (ms): In dieses Feld den Wert eingeben, der der Dauer jedes einzelnen Bits entspricht
(Eingang n), aus dem sich die Impulsreihe zusammensetzt, die die Ubertragung bildet.

- 40 ms -+ 200 ms (Step 10ms)

- 250 ms =+ 0.95 s (Step 50 ms)

Dauer Zwischenzeichen (ms): In dieses Feld die Zeit eingeben, die zwischen der Ubertragung der
Impulsreihe und der nachfolgenden verstreichen muss.

- 100ms + 2.5s (Step 100ms)

- 3s =+ 6s (Step 500ms)
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NETWORK (max. Anzahl = 1)

Die Funktion Network gestattet die Verteilung e
der Stop- und Reset-Befehle Uber ein einfaches NETWORK
lokales Netz. Uber Network_in und Network_out
werden die START-, STOP- UND RUN-Signale
unter den verschiedenen Knoten ausgetauscht.

[“]Network Reset aktivieren
utput

e Aktivierung Error Out

FrrorOut

Funktionsprinzip

Diese Funktion gestattet eine einfache Verteilung
der Stopp- und Wiederherstellungsbefehle eines
lokalen Mosaic-Netzes.

Bei der Funktion Network ist immer:

1) der Eingang Network_In an einen einzelnen bzw. doppelten Eingang angeschlossen und muss
an den Ausgang Network Out des Moduls angeschlossen sein, das dem lokalen Netz
vorausgeht.

2) der Ausgang Network Out an ein STATUS-Signal bzw. einen OSSD-Ausgang angeschlossen
und muss an den Eingang Network_in des Moduls angeschlossen sein, das im lokalen Netz
folgt.

3) Die Eingadnge Stop_In und Reset_In sind an Input-Vorrichtungen angeschlossen, die jeweils als
Stop (Bsp. E-STOP) und als Reset (Bsp. SWITCH) wirken.

4) Der Eingang In kann frei im Plan angeschlossen werden (Bsp. Funktionelle Eingangsblocke oder
Ergebnisse logischer Kombinationen).

5) Der Ausgang Output kann frei im Plan angeschlossen werden. Output ist 1 (TRUE), wenn der
Eingang IN 1 (TRUE) ist und der funktionelle Block neu gestartet wird.

Parameter

Aktivierung Reset Network: Bei Auswahl gestatte dies den Reset des funktionellen Blocks von
Seiten des verteilten Netzes. Erfolgt die Aktivierung nicht, kann jeder Reset des funktionellen
Blocks nur uber den lokalen Eingang Reset_In erfolgen.

Aktivierung error out: Bei Auswahl wird das Statussignal Error_Out aktiviert.

Yk Dic RESET-Steuerungen muss sich auflerhalb der Netz Gefahrenzonen in Orten, wo
die Gefahrenzonen und die gesamten Arbeitsbereiche sind vollstandig sichtbar sein.

9Die maximale Anzahl der Module MASTER netzwerkféhig ist 10.

9Jedes MASTER-Modul darf héchstens 9 angeschlossene Erweiterungsmodule aufweisen.

Bedingung 1:

Mit Bezug auf die Abbildung 68 und Abbildung 69 tritt beim Einschalten Folgendes ein:

1. Firdie Net_out-Ausgdnge der verschiedenen Knoten gilt die Bedingung 0 (FALSE);

2. Das Stopp-Signal STOP wird (iber die Leitung Net_Out verbreitet;

3. Beim Betdtigen des RESET-Befehls auf einem der Knoten werden alle vorliegenden Knoten (iber die Verbreitung des
START-Signals aktiviert;

4. Als Endergebnis gilt fiir den Net_Out-Ausgang aller angeschlossenen Knoten die Bedingung 1 (TRUE), wenn fiir die
unterschiedlichen Net_in-Eingéinge die Bedingung 1 (TRUE) gilt;

5. Das RUN-Signal verbreitet sich iiber das Netz der 4 vorliegenden Knoten.

Bedingung 2:
Mit Bezug auf die Abbildung 68 und Abbildung 69 tritt, wenn der Notaus in einem der vier Knoten
betditigt wird, Folgendes ein:

1. Fiir den Net_out-Ausgang gilt die Bedingung O (FALSE);

Das Stoppsignal STOP verbreitet sich (iber die Leitung Net_Out;

Der nachfolgende Knoten erhdlt den Stoppcode und deaktiviert den Ausgang;

Der erhaltene Stopp fiihrt zur Erstellung eines Stoppcodes fiir alle Net_in---Net_out;

Als Endergebnis gilt fiir den Net_out-Ausgang aller angeschlossenen Knoten die Bedingung 0O (FALSE);

vk wnN
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6. Wenn der Notaus in der Normalposition wieder hergestellt wurde, kénnen alle Knoten (iber die Verbreitung des
START-Signals mit einem einzigen Reset wieder aktiviert werden. Das System benétigt ca. 4 Sekunden, um alle das

Netz bildenden Ausgdnge der Blécke wiederherzustellen.

>

Einen lokalen Reset des Moduls ausfiihren,
Sicherheitsausgang wieder herzustellen.

das zur Netzunterbrechung gefiihrt hat,

um den

Reaktionszeit
Die Reaktionszeit max des Netzwerks ausgehend von Nothalt durch die Formel:

t,=[(212 ms x n'Master)-260ms]

9 Die maximale Anzahl der angeschlossenen Master darf nicht mehr als 10 betragen.

Beispiel 4 Knoten-Netzwerk:

MASTER n°1 MASTER n°2 MASTER n°3 MASTER n°4
Nothalt trmaSTER: trmasTeR2 trvasTER3 trvasTERS
12,6ms 164ms 376ms 488ms
‘ 12,6ms
488ms
\ 164ms
376ms ‘
Bedingung 3:

Mit Bezug auf die Abbildung 66 und Abbildung 67 tritt, wenn fiir den Eingang IN des funktionellen

Blocks NETWORK eines der 4 Knoten die Bedingung 0 (FALSE) gilt, Folgendes ein:
1. Fiir den lokalen Ausgang OUTPUT gilt die Bedingung 0 (FALSE);

2. Das RUN-Signal wird weiter iiber die Leitungen Network_Out verbreitet;

3. Die verbleibenden Knoten dndern den Status ihrer Ausgdnge nicht;
4,

In diesem Fall ist der Einsatz des lokalen Resets obligatorisch. Diese Bedingung wird mit der blinkenden, dem
Eingang Reset entsprechenden Led angezeigt. Diese Bedingung wird (iber die blinkende Led des Eingangs Reset_in

angezeigt. Der jeweilige Knoten kann durch seinen Reset neu gestartet werden.

Das Eingang Network in und der Ausgang Network out konnen nur auf den
MASTER gemappt werden.

Signalisierungen der M1 mit aktiven Network

I/0-Pins von

SIGNALEN DER FUNKTIONSBLOCK NETWORK
. Network out ;
Network in Network out (OSSD) (STATUS) Reset in
LED FAIL EXT IN (1) 0SSD (2) STATUS IN (3)
STOP OFF OFF ROT OFF OFF
CLEAR OFF BLINKEND ROT/GRUN (BLINKEND) BLINKEND BLINKEND
ZUSTAND

RUN OFF ON GRUN ON ON
FAIL ON BLINKEND - - -

(1) Entsprechende dessen Eingang Network IN verbunden ist
(2) Entsprechende dessen Eingang Network OUT verbunden ist
(3) Entsprechende dessen Eingang Reset IN verbunden ist
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Input 2 (M1) /B18

NETWORK_IN

NETWORK

Abbildung 66 - Verwendungsbeispiel des Blocks NETWORK (Kategorie 2)

SINGLE E-
GATE

Input 1 (M1) /B17

>in
Input 2 (M1) /B18 n'1

Steo_In

Input 3 (M1) /B19

NETWORK_IN

Input 5 (M1) /B21 i—,
Input 6 (M1) /B22 5—1

NETWORK

FBK_RST2/B11

Outout

Network_Out

ARSI

Abbildung 67 - Verwendungsbeispiel des Blocks NETWORK (Kategorie 4)
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Anwendungsbeispiel in der Kategorie 2 (ISO 13849-1):

Emergency Stop Emergency Stop
ol -
— —
Reset n°1 Reset n°2
Net_in Net out Net_in Net_out
—_— —
........................................................... )
Emergency Stop Emergency Stop
— [ossoe_|— —
M1 M1
o Reset Reset
i — S —
Net_out Net in Net_out Net_in
- [ —

Datenfluss Netzwerk
Abbildung 68

Netzwerkparameter fur die Berechnung des PL

Architektur:
Diagnosedeckungsgrad:
Zuverlassigkeit Module M1:

Kat.2
DC = 90%

MTTFd = 437 (jahren)

INPUT

OUTPUT

LOGIK (NETZ)
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Anwendungsbeispiel in der Kategorie 4 (ISO 13849-1):

Emergency Stop Emergency Stop
- -
- = -
Reset n°1 Reset n°2
Net_in Net_out Net_in Net_out
—
— —
Emergency Stop Emergency Stop
| -
— n
M1 M1
ned Reset 3 Reset
— ] — ]
Net_out Net_in Net_out Net_in
L r—
— -
( .................................................................................................

Datenfluss Netzwerk
Abbildung 69

Netzwerkparameter fur die Berechnung des PL

Architektur: Kat.4
Diagnosedeckungsgrad: DC = 99%
PFHd Module M1: PFHd = 6,86E-09 (stunden’')

Logisches Blockschaltbild einer Sicherheitsfunktion, die das Netzwerk verwendet

— INPUT

1
1
|
M1 n°1 M1 n°2 M1 n°3 M1 n°4 +— ouTPUT
1
1

LOGIK (NETZ)
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RESET M1

Dieser Operator erzeugt einen Reset des Systems,
wenn auf dem entsprechenden Eingang ein

@ Eigenschaften

doppelter OFF-ON-OFF-Ubergang mit einer
Dauer von weniger als 5 s vorliegt.

=) Sollte die Zeit > 5 s betragen, wird kein RESET ausgelost.

=» Kann verwendet werden, um Stérungen zurickzusetzen, ohne die Systemversorgung

unterbrechen zu mussen.

INTERPAGE IN/OUT

Wenn das Schaltbild sehr komplex und eine Verbindung zwischen zwei sehr weit
auseinanderliegenden Elementen erforderlich ist, die Komponente “Interpage” verwenden.

@ Eigenschaft

Interoage Cut

(Linke Seite Jersndungsname
des Plans) @

@ Eigenschaft

Interpage

Verbindungsname (Rechte Seite
des Plans)

Das Element “Interpage out” muss einen Namen aufweisen, der beim Aufrufen durch den
Zwilling “Interpage in” die tatsachlich gewiinschte Verbindung gestattet.

TERMINATOR

Dieser Operator kann nur an das OUTPUT eines
Eingangsblocks angeschlossen werden, um das Einfugen
dieses Eingangs zu gestatten, ohne ihn in der Karte
anzuschlielRen.

Der an den Operator TERMINATOR angeschlossene
Eingang erscheint in der Eingangsubersicht und sein
Status wird an den BUS Ubertragen.
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SONDERANWENDUNGEN

Verzdgerter Ausgang mit manuellem Betrieb

Sollte es erforderlich sein, Uber zwei Ausgédnge zu verfiigen, von denen

der zweite
verzogert ist (im MANUELLEN Betrieb), den folgenden Plan verwenden:
@ ‘Eigenschaﬁen
m
[z rag— B
[rcrurr] - =
-
_—J_ - DELAY LINE L.
C FBK_RST2/P1 Oputs W

Abb. 70 - Doppelter Ausgang, von dem der zweite im manuellen Betrieb verzégert wird
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SIMULATOR-MERKMALE

Y%k Dieser Simulator wurde als reine Planungshilfe bei der Auslegung der
Sicherheitsfunktion konzipiert.

Das Ergebnis der Simulation darf nicht als eine Bestatigung fur die Eignung des
Projekts betrachtet werden.

Das Ergebnis fur die Sicherheitsfunktion muss stets, sowohl unter dem
Gewichtspunkt der Hardware als auch dem der Software, in einer realen Situation und
nach den geltenden Bestimmungen bestatigt werden, wie zum Beispiel ISO/EN
13849-2: Validierung oder IEC/EN 62061: Kapitel 8 - Validierung eines
sicherheitsbezogenen elektrischen Steuersystems.

Die die Sicherheit der Mosaic-Konfiguration betreffenden Parameter sind im MSD-
Software-Report zu finden.

In der oberen Symbolleiste gibt es zwei neue griine Symbole (mit Firmware M1 Version
3.0 oder hoher):

i Mosaic Safety Designer: Progetto - File Name: C:\Users\...\Desktop\vari_mosaic\bidir.msx

Communicatio

BRER o

S w7 s >SECEO\ B 0O IXE® © Asends - Nome
) Hems | 3
(%) lnput t
(® SpecdMomltoring ||—4—+—F—t—t T e
__bixE®/z 0|l .
(9 Output | —e 1
. | e
() Comments / \ e ==
SPUE0 T
CONTROL
[Aate 1 vy oy e < T
= "
—l—i,_,““l o |
2:1 LW Low
| l SWITCH
opeator || [eeiommig———— R ot bidie- e

Abbildung 71 - Die Simulatorsymbole

Diese Symbole beziehen sich auf die neue Simulatorfunktion.

e Das erste Symbol * pezeichnet die “Schematische Simulation®. Es aktiviert den
schematischen Simulator (sowohl statisch als auch dynamisch), in dem der
Benutzer den Eingang des Inputs aktivieren kann, um den geladenen Plan zu
Uberprifen.

e Das zweite Symbol ™ bezeichnet die “Grafische Simulation“. Es aktiviert den tber
die Datei der Stimuli gesteuerten Simulator, der auch das Einblenden der
gewiunschten Spuren in einem eigenen Graphen vorsieht.

=» DIE SYMBOLE DER SIMULATION STEHEN AUSSCHLIERLICH DANN ZUR VERFUGUNG,
WENN DER KNOTEN M1 NICHT ANGESCHLOSSEN IST.
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SCHEMATISCHE SIMULATION

Durch Anklicken des Symbols * startet die schematische Simulation.

Die schematische Simulation gestattet das Uberprifen/Steuern des Signalverlaufs im
Ausgang der verschiedenen funktionellen Blocke in Echtzeit, d. h., wahrend der
Simulation selbst. Der Benutzer kann frei wahlen, welche Ausgange der Blocke gesteuert
werden sollen und die Reaktion der verschiedenen Elemente der schematischen
Darstellung anhand der Farbe der unterschiedlichen Leitungen tUberprifen.

Wie bei der Monitor-Funktion gibt auch in diesem Fall die Farbe der Leitung (oder der
Taste) den Status des Signals an: Grun bedeutet Signal LL1, Rot LLO.

Mit der “Schematischen Simulation“ erscheinen einige neue Tasten in der Symbolleiste.
Diese Tasten gestatten die Steuerung der Simulation, da diese ihren Start (Taste “Play”),
ihr Stoppen (Taste “Stop“), die Step-by-step-Ausfihrung (Taste “PlayStep“) oder den
Reset (Taste “Reset") gestatten. Der Reset der Simulation stellt die Zeit Time auf den Wert
0 ms zuruck.

Beim Starten der Simulation durch Betatigen der Taste “Play” kann der Zeitverlauf neben
dem Wort “Time" beobachtet werden. Die Zeit verstreicht nach der Zeiteinheit “Step*
multipliziert mit dem vom Benutzer gewahlten Faktor “KT".

Taste PlayStep ~ Taste Reset

Taste Stop
Zeltangabe Step Simulation
Taste Play KT
\Desktop / /
mer

\ |u L 0 Azienda - Nome B ll ©Q & Time 7100 ms x1 Step: 100 ms

| |
| @ e \ o=

FEK_RST1/P7

Schematische Simulation: neue Tasten

Abbildung 72 - Schematische Simulation

Durch Anklicken der Taste unten rechts in jedem Input-Block kann der jeweilige Output-
Status aktiviert werden (auch wenn die Simulation nicht im Gang ist, d. h., wenn die Zeit
nicht lauft: in diesem Fall ist die Simulation “statisch“). Wechselt die Taste nach dem
Anklicken auf Rot, bedeutet dies, dass der Ausgang sich auf Ebene LLO befindet, wechselt
sie dagegen auf Grun, befindet sich der Ausgang auf Ebene LL1.

In einigen funktionellen Blécken, wie zum Beispiel “Geschwindigkeitssteuerung” oder
“lock_feedback", erscheint die Taste grau. Dies weist darauf hin, dass die Eingabe des
Werts manuell Uber ein entsprechendes Pop-up-Fenster erfolgt und die Art des
einzugebenden Werts je nach Art des funktionellen Blocks wechselt (zum Beispiel muss in
einen Block der “Geschwindigkeitssteuerung” ein Frequenzwert eingegeben werden).
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1000 [rpm]

Axis 1 (MV2) [0] B+~ f s

Frequency [Hz]
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W Eingabe Frequenz MV X
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Abbildung 73 - Im oberen Teil die Tasten zum Aktivieren der Ausgdnge der Blécke, im unteren Teil
das Beispiel eines Pop-up-Fensters zur Eingabe des Frequenzwerts eines Blocks
“Geschwindigkeitssteuerung” im spezifischen Fall

VERWALTUNG GRAFISCHE SIMULATION

Durch Anklicken des Symbols ™' startet die grafische Simulation.

Die grafische Simulation gestattet das Einblenden des zeitlichen Verlaufs der Signale in
grafischer Form. Der Benutzer muss eingangs die Stimuli in einer entsprechenden
Textdatei festlegen: d. h., es muss der zeitliche Verlauf der als Eingdnge (Stimuli)
verwendeten Wellenformen festgelegt werden. Der Simulator sorgt basierend auf der
erstellten Stimuli-Datei dafur, diese in die schematische Darstellung zu injizieren und die
gewlnschten Spuren am Ende der Simulation einzublenden.

Nach Abschluss der Simulation erscheint automatisch ein Graph wie der nachstehend
abgebildete. Aus dem Graphen kdnnen die angezeigten Spuren ausgedruckt (Taste
“Druck®), die Ergebnisse zum erneuten Laden gespeichert (Taste “Speichern®) und es kann
das Einblenden weiterer Spuren ausgewahlt werden (Taste “Sichtbarkeit andern®). Die
Namen der Spuren entsprechen der Beschreibung der funktionellen Blécke.

Durch Anklicken der SchlieBen-Taste (Taste “X“ oben rechts) verlasst man die Umgebung
der grafischen Simulation.
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Abbildung 74 - Beispiel eines Ergebnisses der grafischen Simulation.

[ Stampa |

=» Es konnen die Spuren und drei Tasten unten rechts eingeblendet werden, um die
Vorgédnge der Auswahl der Spuren, des Speicherns und Ausdruckens ausfihren zu
kdnnen.

Zum Ausfuhren der Simulation sind mindestens die folgenden Verfahrensschritte
erforderlich:

1. Erstellen einer Stimuli-Datei entsprechend den jeweiligen Anforderungen
2. Laden der Stimuli-Datei und abwarten, bis die Simulation beendet ist

Nach dem Anklicken des Symbols ® erscheint die folgende Ansicht:

w Verwaltung grafische Simulation

Simulation mit Stimuli

Template Stimuli

Simulation laden

Sichtbarkeit Spuren

Abbildung 75 - Auswahlmenii fiir die Betriebsart der grafischen Simulation

Nun werden die Funktionen jeder Taste des Menus aus Abbildung 75 im Einzelnen
beschrieben:
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Taste Template Stimuli: gestattet das Speichern der Template-Datei mit dem
gewlnschten Namen und der jeweiligen Position auf der Festplatte. Diese Datei enthélt
die Namen der Signale entsprechend der schematischen Darstellung (Abbildung 76). Nun
kann der Bediener mit Hilfe eines Text-Editors den Status der Input-Signale in einem
bestimmten Moment zusammen mit der Dauer der Simulation und dem zu verwendenden

Zeit-Step eingeben (Abbildung 77).

esempio.sti - Blocco note
File Meodfica Formato Visualzza

S/ Stimulus Template . .
° Dauer und step Simulation

//5im 9:Endeme:E:jZijiaffﬁnit ms)
Sim ©:100e9:1e0

[/ Switch

é’:a“:/’ Signalwert "Input 1" zum Zeitpunkt t,
Timel:1 4— Signalwert "Inputl" Zeit Zeitl
Time2:0 o Signalwert "Inputl” Zeit Zeit2

// Switch
Input2
2:e
Timel:1
Time2:0

// Speed Control
SpeedInput3

©:8 Hz
Timel:2500 Hz
Time2:30Q Hz

// 0SSD
Fbk_rstl
2:e
Timel:1
Time2:0

Abbildung 76 - Template-Datei gleich nach dem
Speichern

- o

El esempio.sti - Blocco note - O

File Modifica Formato Visualizza 7

// Stimulus Template ~

//Sim @:EndTime:Step (time unit ms)
Sim ©:10600:1600

J/ Switch
Inputl
8:0

gee:1
2600:8
2508:1
2900:8

// Switch
Input2
8:0
18e@:1
23e0:8
290@:1
39e0:8

// 055D
Fbk_rstl
a:1

Abbildung 77 - Beispiel einer erstellten Template-
Datei

Taste Simulation mit Stimuli: gestattet das Laden einer (entsprechend erstellten)
Template-Datei und beginnt danach mit der Simulation.
Am Ende der Simulation wird ein Graph mit den sich ergebenden Signalen eingeblendet.

Taste Simulation laden: gestattet das Laden einer zuvor abgeschlossenen Simulation,
vorausgesetzt, es wurde mindestens eine gespeichert.

Taste Spuren der Sichtbarkeit: gestattet die Auswahl der im Graphen anzuzeigenden
Spuren (Wellenform der Signale). Die Taste ruft, sobald sie betatigt wird, ein Pop-up-
Fenster auf wie das in Abbildung 78, lber das die Spuren zu dem Graphen hinzugefiigt

oder daraus geloscht werden kdnnen.

Deutsch
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1’ Auswabhl Sichtbarkeit Spuren

Input01 Input04
Input02 Input05
Input03 Cp5

Input06
Input07
Op1

Op2

Op3

Op4

Output1 << Entfernen
Qutput?
Qutput3
Qutputd
Fbk_rstl
Fbk_rst2
Fbk_rst3 OK
Fbk_rstd

Statusl N
Status? Léschen

Hinzufiigen >>

Abbildung 78 - Spuren der Sichtbarkeit.

=) Links die Spuren, die zu dem Graphen hinzugefiigt werden kénnen. Rechts die Spuren,
die momentan eingeblendet werden und aus dem Graphen geléscht werden kénnen.

Anwendungsbeispiel der grafischen Simulation

Das Beispiel im Anschluss bezieht sich auf den Einsatz einer Presse im Inneren
eines Sicherheitsbereichs. Der Pressenmotor darf ausschliel3lich dann zum Einsatz
kommen, wenn gleichzeitig zwei Bedingungen wahr sind: das Tor des
Sicherheitsbereichs ist geschlossen und der Befehl zum Einschalten des Motors
wird erteilt. Das Einschalten erfolgt im Vergleich zum Startsignal mit einer
Verzégerung von zwei Sekunden.
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Schematische Darstellung

In der schematischen Darstellung werden die Eingangselemente durch das Tor des
Sicherheitsbereichs und den Einschaltbefehl des Motors dargestellt. Diese Signale
werden als Eingang zu einem logischen Operator AND verwendet, dessen Ergebnis
durch einen Verzogerungsblock um zwei Sekunden verzégert wird. Das
verzogerte Signal I6st schlielllich das Relais aus, das es dem Pressenmotor
seinerseits gestattet, eingeschaltet zu werden.

Sicherer Bereich

Input 8 (M1) /M24 Wlf-------+~ .

M_Pressen

Input 1 (MI16) [0)/MS

Abbildung 79 - Schematische Darstellung in Bezug auf das Anwendungsbeispiel

Stimuli-Datei

Die Stimuli-Datei sieht das Schliellen des Tors bei Zeit 2000 ms (Signal an LL1)
und den Einschaltbefehl von Seiten des Operators bei Zeit 3000 ms (Signal an LL1)
vor.

Jf Stimulus Template

[FL R S

F/8im 0:EndTime:5tep (time unit ms)
Sim 0:10000:100

& Lh s

/f Bingle E-Gate Sicherer Bereich
Inputé
0:0
s000:1 Kommentare werden von dem
1 10000:0 Benutzer eingegeben

[ T+ e

12 JfF Switch Pressenstart
Input7
0:0
3000:1
10000:0

& Lh s

Abbildung 80 - Stimuli-Datei in Bezug auf das Anwendungsbeispiel
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Ergebnis der Simulation

Im Graphen werden die die Simulation betreffenden Signale hervorgehoben und
zwar im vorliegenden Fall:

e bei Zeit 2000 ms begibt sich das Signal “sicherer Bereich“ auf Ebene 1 und
gibt damit das Schlie3en des Tors an.

e bei Zeit 3000 ms begibt sich das Signal “Pressenstart” auf Ebene 1 und gibt
damit die Startanfrage von Seiten des Operators an.

e Das Ausgangssignal des Operators AND “Op6*“ erreicht die logische Ebene 1
bei Zeit 3000 ms, d. h., wenn die beiden Inputs “sicherer Bereich“ und
“Pressenstart” die logische Ebene 1 erreichen.

e Das Ausgangssignal des Operators AND wird vom Verzdgerungsoperator
um 2000 ms verzogert.

e Das Ausgangsignal des Verzogerers “Op7*“ erteilt den Befehl zum SchlieRen
des Relais bei Zeit 5000 ms, zu der das Relais “M_Presse” aktiviert wird.

) Grafico simulazione X

0pé
op7

M _pressa

Output5.Fblk_rst

0 1000 2000 3000 4000 5000 6000 7000 8000 9000 10000

Tempo [ms] muIEREER

Simulazione con stimoli

Reset Zoom x1 | Cambia visibilita | [ saha | [ Stampa |

Abbildung 81 - Sich aus der Simulation des Anwendungsbeispiels ergebender Graph

168 8540780 - 23/03/2017 - Rev.31



MODULAR SAFETY INTEGRATED CONTROLLER MOSAIC

REER

MOSAIC-FEHLERCODES

Im Fall von Funktionsstérungen ist das System Mosaic in der Lage, den Fehlercode an die Software
MSD zu Ubertragen, der dem vom Master M1 erfassten Fehler entspricht.

Um den Code zu lesen, wie folgt vorgehen:
- den Master M1 (der den FAIL Uber Led anzeigt) mit dem USB-Kabel an den PC anschliel3en;
- die Software MSD starten;

- Uber das Symbol 4

die Verbindung herstellen; es erscheint ein Fenster zur Kennwortabfrage;

das Kennwort eingeben; es erscheint ein Fenster mit dem erfassten Fehlercode.
In der Tabelle im Anschluss sind die mdéglichen erfassbaren Fehler und ihre Losung aufgefihrt.

CODE FAIL LOSUNG
. . . . . . DIE KORREKTE VERBINDUNG VON M1 UND DER
19D Zﬁ/_%ﬂ_elfoz”;ff’;gfigg"”” sehen nicht die gleiche | o\ e\ TERUNGSMODULE MIT DEN MSC-VERBINDERN
9 KONTROLLIEREN. EVENTUELL DIE STECKVERBINDER ERSETZEN

66D Es sind 2 oder mehrere gleiche Erweiterungsmodule | DIE ANSCHLUSSE DER PINS 2 UND 3 DER

mit derselben Knotenanzahl vorhanden ERWEITERUNGSMODULE KONTROLLIEREN
68D Die maximale Anzahl Erweiterungsmodule wurde | b (5er7 ApLIGEN MODULE ABTRENNEN (MAX.14)

liberschritten
70D Ein oder mehrere Module haben eine Anderung der | DIE ANSCHLUSSE DER PINS 2 UND 3 DER

Knotenanzahl erfasst ERWEITERUNGSMODULE KONTROLLIEREN

. . DEN FEHLERCODE DES JEWEILIGEN MODULS WEGEN WEITERER
73D Ein Slave-Modul hat einen externen Fehler erfasst INFORMATIONEN KONTROLLIEREN
96D + 101D Fehler in Bezug auf den MCM-Speicher DEN MCM-SPEICHER ERSETZEN

von einem MOR4 MOR4S8 - UBERPRUFEN SIE DIE VERBINDUNG DES EXTERNEN FEEDBACK

137D In Kategorie 4 EDM Fehler auf dem Paar RELAIS 1 -
SCHUTZE

und 2 verwendet

von einem MOR4 MOR4S8 - N N
147D In Kategorie 4 EDM Fehler auf dem Paar RELAIS 2 UBERPRUFEN SIE DIE VERBINDUNG DES EXTERNEN FEEDBACK

SCHUTZE

und 3 verwendet

von einem MOR4 MOR4S8 - - -
157D In Kategorie 4 EDM Fehler auf dem Paar RELAIS 3 UBERPRUFEN SIE DIE VERBINDUNG DES EXTERNEN FEEDBACK

und 4 verwendet

SCHUTZE

133D (Proxil)
140D (Proxi2)

Von einem Modul MV2, MV1 oder MVO - eine
Uberfrequenzmessung auf Proximity-Eingang
erfasst

DIE EINGANGSFREQUENZ MUSS < 5 KHz BETRAGEN

136D (Encoderl)
143D (Encoder2)

Von einem Modul MV2, MV1 oder MVO - Encoder-
Eingangssignale auferhalb des Standards erfasst
(Duty cycle, Phasenverschiebung)

DER DUTY CYCLE MUSS FOLGENDE WERTE AUFWEISEN: 50 % +
33 % DER PERIODE (HTL, TTL).

DIE PHASENVERSCHIEBUNG MUSS FOLGENDE WERTE AUFWEISEN:
90° + 45° (HTL, TTL) (nicht auf SIN/COS anwendbar)

138D (Encoderl)
145D (Encoder2)

Von einem Modul MV2, MV1 oder MVO - eine
Uberfrequenzmessung auf Encoder-Eingang erfasst

DIE EINGANGSFREQUENZ MUSS FOLGENDES BETRAGEN
< 500KHz (TTL, SIN/COS);
< 300KHZ (HTL).

194D 197D
198D 199D 201D
202D 203D 205D

Fehler in Bezug auf den statischen Ausgang OSSDIt

DIE ANSCHLUSSE IN BEZUG AUF DEN OSSD1 DES MODULS
KONTROLLIEREN, DAS DEN FEHLER ERGEBEN HAT

208D 211D 212D
213D 215D 216D
217D 219D

Fehler in Bezug auf den statischen Ausgang OSSD2

DIE ANSCHLUSSE IN BEZUG AUF DEN OSSD2 DES MODULS
KONTROLLIEREN, DAS DEN FEHLER ERGEBEN HAT

222D 225D 226D
227D 229D 230D
232D 233D

Fehler in Bezug auf den statischen Ausgang OSSD3

DIE ANSCHLUSSE IN BEZUG AUF DEN OSSD3 DES MODULS
KONTROLLIEREN, DAS DEN FEHLER ERGEBEN HAT

236D 239D 240D
241D 243D 244D
245D 247D

Fehler in Bezug auf den statischen Ausgang OSSD4

DIE ANSCHLUSSE IN BEZUG AUF DEN OSSD4 DES MODULS
KONTROLLIEREN, DAS DEN FEHLER ERGEBEN HAT

Alle anderen Codes beziehen sich auf interne Fehler oder Funktionsstdérungen. Es wird gebeten, ihr
Vorhandensein in der Tabelle im Anschluss zu Uberprifen und dies REER in der Versandphase mitzuteilen.

CODE FAIL LOSUNG
1D + 31D Fehler Mikrocontroller
32D + 63D Fehler Hauptplatine NEUSTART DES SYSTEMS DURCHFUHREN. BLEIBT DER FEHLER BESTEHEN,
Kommunikationsfehler zwischen den DAS MODUL ZUR REPARATUR BEI DER REER-WERKSTATT EINSENDEN.
64D = 95D
Modulen
96D =+ 127D Fehler Speicherkarte MCM DEN MCM-SPEICHER ERSETZEN
128D + 138D Error Module MOR4 RELAIS 1
139D + 148D Error Module MOR4 RELAIS 2 NEUSTART DES SYSTEMS DURCHFUHREN. BLEIBT DER FEHLER BESTEHEN,
149D = 158D Error Module MOR4 RELAIS 3 DAS MODUL ZUR REPARATUR BEI DER REER-WERKSTATT EINSENDEN.
159D + 168D Error Module MOR4 RELAIS 4
128D + 191D Fehler Module MV - Encoder-Eingang
192D = 205D Fehler OSSD1 NEUSTART DES SYSTEMS DURCHFUHREN. BLEIBT DER FEHLER BESTEHEN
203D = ZHD Fehler OSSD2 DAS MODUL ZUR REPARATUR BEI DER REER-WERKSTATT EINSENDEN.
220D =+ 233D Fehler OSSD3
234D =+ 247D Fehler OSSD4
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ZUBEHOR UND ERSATZTEILE

MODELL BESCHREIBUNG CODE

M1 MOSAIC main unit (8 Input / 2 doppelte OSSD) 1100000
MI8O2 MOSAIC 1/0 expansion unit (8 Input / 2 doppelte OSSD) 1100010
MI8 MOSAIC input expansion unit (8 Input) 1100020
MI16 MOSAIC input expansion unit (16 Input) 1100021
MI12T8 MOSAIC input expansion unit (12 input, 8 test output) 1100022
MO2 MOSAIC output expansion unit (2 doppelte OSSD) 1100030
MO4 MOSAIC output expansion unit (4 doppelte OSSD) 1100031
MO4LHCS8 | MOSAIC output expansion unit (4 double OSSD, 8 test outputs) 1100032
MR2 MOSAIC safety relay unit (2 Relais) 1100040
MR4 MOSAIC safety relay unit (4 Relais) 1100041
MOR4 MOSAIC safety relay expansion unit (4 relays) 1100042
MOR4S8 MOSAIC safety relay expansion unit (4 relays, 8 test output) 1100043
MOS8 MOSAIC output expansion unit (8 test outputs) 1100091
MQOS16 MOSAIC output expansion unit (16 test outputs) 1100092
MBP MOSAIC PROFIBUS DP interface unit 1100050
MBD MOSAIC DeviceNet interface unit 1100051
MBC MOSAIC CANopen interface unit 1100052
MBEC MOSAIC ETHERCAT interface unit 1100053
MBEI MOSAIC ETHERNET/IP interface unit 1100054
MBMR MOSAIC MODBUS RTU interface unit 1100082
MBEM MOSAIC MODBUS TCP interface unit 1100083
MBEI2B MOSAIC ETHERNET/IP interface unit 2 PORT interface unit 1100085
MBEP MOSAIC PROFINET interface unit 1100055
MCT2 MOSAIC BUS TRANSFER interface unit (2 channels) 1100058
MCT1 MOSAIC BUS TRANSFER interface unit (1 channel) 1100057
MCM MOSAIC externer Konfigurationsspeicher 1100060
MSC MOSAIC 5-poliger Kommunikationsanschluss 1100061
Csu MOSAIC USB-Kabel fiir PC-Anschluss 1100062
MV1T MOSAIC TTL expansion unit 1100070
MV1H MOSAIC HTL expansion unit 1100071
MV1S MOSAIC SIN/COS expansion unit 1100072
MV2T MOSAIC TTL expansion unit (2 encoders) 1100073
MV2H MOSAIC HTL expansion unit (2 encoders) 1100074
MV2S MOSAIC SIN/COS expansion Unit (2 encoders) 1100076
MVO MOSAIC proximity expansion unit 1100077
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GARANTIE

ReeR garantiert fur jedes fabrikneue MOSAIC-System unter normalen Einsatzbedingungen
12 (zwolf) Monate lang die Abwesenheit von Material- und Herstellungsfehlern.

In diesem Zeitraum verpflichtet sich ReeR, eventuelle Defekte des Produkts durch
Reparatur oder Ersetzen der defekten Teile vollkommen kostenlos zu beseitigen, sowohl
was das Material, als auch was die Arbeitskraft betrifft.

ReeR behalt sich in jedem Fall die Moglichkeit vor, an Stelle der Reparatur das gesamte
defekte Gerat durch ein gleichwertiges oder eines mit denselben Merkmalen zu ersetzen.

Die Gultigkeit der Garantie unterliegt den folgenden Bedingungen:

Die Meldung des Defekts muss ReeR vom Benutzer innerhalb von zwolf Monaten ab
Lieferdatum des Produkts zugehen.

Das Gerat und seine Bauteile befinden sich in dem Zustand, in dem sie von ReeR geliefert
wurden.

Der Defekt oder die Funktionsstorung wurde nicht direkt oder indirekt durch Folgendes
verursacht:

— Unsachgemale Verwendung;
— Nichtbeachtung der Verwendungsbedingungen;
— Nachlassigkeit, Unerfahrenheit, nicht korrekte Wartung;

— Nicht von Personal von ReeR ausgefuhrte Reparaturen, Anderungen oder
Anpassungen, Manipulierungen, etc.;

— Unfalle oder StdRe (auch durch Transport oder aufgrund héherer Gewalt);

— Sonstige nicht von ReeR abhangende Ursachen.

Die Reparatur erfolgt in den Werkstatten von ReeR, bei denen das Material eingehen
muss: die Transportkosten und die Risiken eventueller Schaden oder Verluste des
Materials wahrend des Versands sind vom Kunden zu tragen.

Alle ersetzten Produkte und Bauteile werden Eigentum von ReeR.

ReeR erkennt keine weiteren Garantien oder Anspriche aufl’er den oben ausdricklich
beschriebenen an, daher kénnen in keinem Fall Schadenersatzanspriiche fur Ausgaben,
Arbeitsunterbrechungen oder andere Faktoren oder Umstande geltend gemacht werden,
die auf eine beliebige Weise mit dem Ausfall des Produkts oder eines seiner Teile
verbunden sind.

Besuchen Sie die Webseite www.reer.it hinsichtlich der Liste der autorisierten Hdndler
jedes Landes.

%4 Die genaue und umfassende Beachtung aller Normen, Angaben und Verbote in dieser
Anleitung stellt eine wesentliche Voraussetzung fur die korrekte Funktionsweise des
Gerats dar. ReeR s.p.a. haftet daher nicht fur Schaden durch die, auch nur teilweise,
mangelnde Befolgung dieser Angaben.

Die Eigenschaften unterliegen Anderungen ohne Vorankiindigung.  Die vollstindige oder auszugsweise
Vervielfdltigung ohne Genehmigung von ReeR ist untersagt.
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Dichiarazione CE di conformita

EC declaration of conformity
Torino, 28/06/2016
REER SpA
via Carcano 32
10153 - Torino
Italy

dichiara che il controllore integrato MOSAIC costituisce un dispositivo di sicurezza realizzato in conformita alle seguenti Direttive
Europee:
declares that the integrated controller MOSAIC is a safety device complying with the following European Directives:

"Direttiva Macchine"

2006/42/EC "Machine Directive"
"Direttiva Compatibilita Elettromagnetica"
2014/30/EU " - P ————
Electromagnetic Compatibility Directive
"Direttiva Bassa Tensione"
2014/35/EU

"Low Voltage Directive"

ed é conforme alle seguenti norme:
and complies with the following standards:

EN 61131-2 Controllori programmabili - Parte 2: Specifiche e prove delle apparecchiature.

(2007) Programmable controllers - Part 2. Equipment requirements and tests.
EN ISO 13849-1 Sicurezza del macchinario: Parti dei sistemi di comando legate alla sicurezza. Parte 1: Principi generali per la progettazione.

(2008) Safety of machinery:- Safety-related parts of control systems - Part 1: General principles for design.

EN 61496-1 Sicurezza del macchinario: Dispositivi Elettrosensibili di protezione, Parte 1. Requisiti generali e tests.
(2013) Safety of machinery : Electro sensitive protective equipment, Part 1: General requirements and tests.

EN 61508-1 Sicurezza funzionale di impianti elettrici/elettronici/programmabili legati alla sicurezza: Requisiti generali.
(2010) Functional safety of electrical/electronic programmable electronic safety related systems: General requirements.

Sicurezza funzionale di impianti elettrici/elettronici/programmabili legati alla sicurezza:

EN 61508-2 Requisiti per impianti elettrici/elettronici/programmabili legati alla sicurezza.

(2010) Functional safety of electrical/electronic/programmable electronic safety related systems:

Requirements for electrical/electronic/programmable electronic safety-related systems.
EN 61508-3 Sicurezza funzionale di impianti elettrici/elettronici/programmabili legati alla sicurezza: Requisiti Software.

(2010) Functional safety of electrical/electronic programmable electronic safety related systems: Software requirements.

EN 61508-4 Sicurezza funzionale di impianti elettrici/elettronici/programmabili legati alla sicurezza: Definizioni e abbreviazioni.

(2010) Functional safety of electrical/electronic programmable electronic safety related systems: Definitions and abbreviations.

Reti di comunicazione industriali - Profili - Parte 3: Sicurezza funzionale dei bus di campo - Norme generali e profilo
IEC 61784-3  definizioni.

(2008) Industrial communication networks - Profiles - Part 3: Functional safety fieldbuses - General rules and profile definitions.
Sicurezza del macchinario. Sicurezza funzionale dei sistemi di comando e controllo elettrici, elettronici e programmabili
EN 62061 correlati alla sicurezza.
(2005)

Safety of machinery - Functional safety of safety-related electrical, electronic and programmable electronic control systems.

raggiungendo il livello di sicurezza pari a: SIL 3/SILCL 3/PL e/ Cat. 4/ Tipo 4 (v. standard corrispondenti)
reaching a safety level corresponding to: SIL 3/SILCL 3/PL e/ Cat. 4/ Type 4 (see related standards)

ed ¢ identico all'esemplare esaminato ed approvato con esame di tipo CE da:
and is identical to the specimen examined and approved with a CE - type approval by:

TUV SUD Product Service GmbH — Zertifizierstelle — Ridlerstrafe 65 — 80339 — Miinchen — Germany
N.B. number: 0123 — Certificate No. Z10 14 05 24820 049

Carlo Pautasso Simone Scaravelli
Direttore Tecnico Amministratore Delegato
Technical Director Managing director
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