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Indledning

PILZ

Indledning

1.1 Dokumentationens gyldighed
Dokumentationen geelder for produktet PNOZ m EF 1MM fra version 2.2.
Denne betjeningsvejledning forklarer funktionsmaden og driften, beskriver montagen og gi-
ver anvisninger om tilslutning af produktet.
1.2 Anvendelse af dokumentationen
Dette dokument skal anvendes til instruktion. Installer og tag kun produktet i brug, hvis du
har laest og forstaet dette dokument. Opbevar dokumentet, s& du kan anvende det frem-
over.
1.3 Symbolforklaring
Seerligt vigtige informationer er markeret pa falgende made:
FARE!
Folg altid denne anvisning! Den advarer dig mod umiddelbart truende farer,
der kan medfgre yderst alvorlige personskader og dad, og henviser til pas-
sende forholdsregler.
ADVARSEL!
Folg altid denne anvisning! Den advarer dig mod farlige situationer, der kan
medfare yderst alvorlige personskader og ded, og henviser til passende for-
holdsregler.
OBS!
Henviser til en farekilde, der kan medfgre lette eller mindre personskader
samt materielle skader, og informerer om passende forholdsregler.
VIGTIGT
Beskriver situationer, hvor produktet eller moduler i naerheden kan blive be-
skadiget, og informerer om passende forholdsregler. Henvisningen marke-
rer derudover ekstra vigtige tekstpassager.
® INFO
I Giver tips til anvendelse og informerer om seerlige forhold.
Betjeningsvejledning PNOZ m EF 1MM 6
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Oversigt

PILZ

2 Oversigt

2.1 Medfolger ved levering
Udvidelsesmodul PNOZ m EF 1MM
Jumper

2.2 Egenskaber for modulet
Anvendelse af produktet PNOZ m EF 1MM:

Udvidelsesmodul for tilslutning til et basismodul i det konfigurerbare styringssystem PNOZ-
multi 2 .

Produktet har falgende kendetegn:

Kan konfigureres i PNOZmulti Configurator

Overvagning af 1 akse

Maleveerdiregistrering vha. induktiv sensor og encoder

Overvagningsfunktioner

Sikker hastighedsovervagning (SSM)

Sikker hastighedsomradeovervagning (SSR-M)

Sikker bevaegelsesretningsovervagning (SDI-M)

Sikker driftsstopovervagning (SOS-M)

Overvagning af sikkert stop 1 (SS1-M)

Overvagning af sikkert stop 2 (SS2-M)

Sikkert begraenset accelerationsovervagning (SLA-M)

Sikkert begraenset accelerationsomradeovervagning (SAR-M)

Analog spaending (spor S)

LED-visning for:

Forsyningsspaending
Diagnose
Aksetilstand

Fejl

De PNOZmulti 2-basismoduler, der kan tilsluttes, finder du i dokumentet "PNOZmulti
systemudvidelse".

Indstikbare tilslutningsklemmer:
Fas som tilbehgr valgfrit som fijederklemme eller skrueklemme (se bestillingsdata)

Betjeningsvejledning PNOZ m EF 1MM 7
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2.3 Vist forfra

Power
Run ]
Diag m EF

i
Fall  1MM

]Axis 1

=

=A12 B12 $12 GND

Forklaring:
X4: Tilslutning til induktive sensorer pa akse 1
X12: Mini-lO-hunstik til tilslutning af encodere eller induktive sensorer pa akse 1.
LED'er:
— Power
— Run
— Diag
— Fault/fejl
— Akse 1

Betjeningsvejledning PNOZ m EF 1MM 8
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PILZ

Sikkerhed

3.1 Tilsigtet brug
Udvidelsesmodulet Motion Monitoring overvager sikkerhedsfunktioner i henhold til EN
61800-5-2 til sikker bevaegelsesovervagning.
Falgende overvagningsfunktioner udferes:
Sikker bevaegelsesretningsovervagning (SDI-M)
Sikker driftsstopovervagning (SOS-M)
Sikker hastighedsomradeovervagning (SSR-M)
Sikker hastighedsovervagning (SSM)
Sikkert stop 1 overvagning (SS1-M)
Sikkert stop 2 overvagning (SS2-M)
Sikkert begraenset accelerationsovervagning (SLA-M)
Sikkert begreenset accelerationsomradeovervagning (SAR-M)
Udvidelsesmodulet opfylder kravene i henhold til EN IEC 61508 op til SIL 3 og EN I1SO
13849-1 op til PL e.
Udvidelsesmodulet ma kun sluttes til et basismodul i det konfigurerbare system PNOZmulti
2 (basismoduler, der kan tilsluttes, finder du i dokumentet "PNOZmulti systemudyvidelse").
Det konfigurerbare styringssystem PNOZmulti 2 anvendes til sikkerhedsrelateret afbrydelse
af sikkerhedsstramkredse og er beregnet til brug i:
Ngdstop-anordninger
Sikkerhedsstramkredse i henhold til VDE 0113, del 1 og EN 60204-1
Modulet PNOZ m EF 1MM anvendes som sikkerhedsmodul i overensstemmelse med
elevatordirektivet 95/16/EF, i henhold til kravene i EN 81-20, EN 81-50 og EN 115-1.
Installer sikkerhedsstyringen i et beskyttet miljg, der som minimum opfylder kravene for
tilsmudsningsgrad 2.
Eksempel: Beskyttet indendars lokale eller kontaktskab med kapslingsklasse IP54 og
passende klimatisering.
Utilsigtet brug er isaer
enhver konstruktionsmaessig, teknisk eller elektrisk aendring af produktet,
anvendelse af produktet uden for de omrader, der er beskrevet i denne betjeningsvej-
ledning,
anvendelse af produktet, der afviger fra de tekniske data (se "Tekniske data" [@ 42]).
VIGTIGT
Elektrisk installation i overensstemmelse med EMC-direktivet
Produktet er beregnet til brug i industrimiljger. Produktet kan fremkalde ra-
dioforstyrrelser ved installation i andre miljger. Treef ved installation i andre
miljger forholdsregler for at overholde de geeldende standarder og direktiver
om radioforstyrrelser for det pagaeldende installationssted.
Betjeningsvejledning PNOZ m EF 1MM 9
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Sikkerhed PILZ
3.2 Systemkrav
Laes i dokumentet "Produktaendringer PNOZmulti" i kapitlet "Versionsoversigt", hvilke ver-
sioner af basismodulerne og PNOZmulti Configurator der kan anvendes til dette produkt.
3.3 Sikkerhedsforskrifter
3.31 Sikkerhedsbetragtning
For anvendelse af et modul skal der laves en sikkerhedsbetragtning i overensstemmelse
med maskindirektivet.
Den funktionelle sikkerhed er garanteret for produktet som enkeltkomponent. Dette garan-
terer dog ikke den komplette maskines/det komplette anlaegs funktionelle sikkerhed. For at
kunne opna det gnskede sikkerhedsniveau for den komplette maskine/det komplette an-
leeg, skal du definere sikkerhedskravene for maskinen/anlaegget, og hvordan de teknisk og
organisatorisk skal implementeres.
3.3.2 Personalets kvalifikationer
Opstilling, montage, programmering, idrifttagning, drift, driftsopher og vedligeholdelse af
produkterne ma kun udfgres af en kompetent person.
En person med de ngdvendige kvalifikationer er en person, der i kraft af sin erhvervsuddan-
nelse, erhvervserfaring og erhvervsarbejde af nyere dato har den ngdvendige faglige viden
til at kunne kontrollere, vurdere og handtere moduler, systemer, maskiner og anlaeg i over-
ensstemmelse med de generelt geeldende sikkerhedstekniske standarder og direktiver.
Den driftsansvarlige er desuden forpligtet til kun at beskaeftige personer, der
kender de grundlaeggende forskrifter for arbejdssikkerhed og forebyggelse af ulykker,
har laest og forstaet afsnittet "Sikkerhed" i denne beskrivelse,
og kender den szerlige anvendelse af de geeldende grund- og fagstandarder.
3.3.3 Garanti og erstatningsansvar
Krav pa garanti og erstatning bortfalder i fglgende tilfeelde:
Hvis produktet ikke er anvendt i overensstemmelse med tilsigtet brug
Hvis skaderne skyldes, at betjeningsvejledningen ikke er blevet fulgt
Hvis den driftsansvarliges personale ikke er korrekt uddannet
Hvis der er foretaget eendringer i nogen form (f.eks. udskiftning af komponenter pa
printpladerne, loddearbejder osv.).
3.34 Bortskaffelse
Overhold brugsvarigheden T,, i de sikkerhedstekniske data i forbindelse med sik-
kerhedsrelaterede applikationer.
Overhold den lokale lovgivning om bortskaffelse af elektroniske apparater (f.eks. loven
om elektriske og elektroniske apparater) i forbindelse med driftsophar.
Betjeningsvejledning PNOZ m EF 1MM 10
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Sikkerhed
3.3.5 Af hensyn til din sikkerhed
Modulet opfylder alle ngdvendige betingelser for sikker drift. Du skal dog vaere opmaerksom
pa de sikkerhedsbestemmelser, der er angivet i det falgende:
| denne driftsvejledning beskrives kun modulets grundfunktioner. De udvidede funktio-
ner er beskrevet i online-hjeelpen til PNOZmulti Configurator. Brug kun disse funktioner,
hvis du har laest og forstaet dokumentationen.
Abn ikke kabinettet, og foretag ikke ombygninger uden forudgaende aftale med produ-
centen.
Afbryd altid forsyningsspaendingen i forbindelse med vedligeholdelsesarbejde (f.eks.
udskiftning af kontaktorer).
Betjeningsvejledning PNOZ m EF 1MM 11
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Funktionsbeskrivelse PILZ

Funktionsbeskrivelse

4.1 Arbejdsmade
Motion Monitoring-modulet PNOZ m EF 1MM kan overvage en akse. Motion Monitoring-
modulet sender status for de overvagede veerdier til basismodulet. Afhaengigt af det imple-
menterede sikkerhedskredslgb kan veerdierne overfgres fra basismodulet til en udgang i
styringssystemet. Der anvendes induktive sensorer eller encodere til at registrere veerdier-
ne.
Konfigurationen af Motion Monitoring-modulet er beskrevet udferligt i online-hjeelpen til
PNOZmulti Configurator.
Relaeet opfylder fglgende sikkerhedskrav:
Kredslgbet er redundant opbygget med selvovervagning.
Sikkerhedsanordningen fungerer stadig, selvom en komponent svigter.
4.2 Blokdiagram
A12 B12 S12 GND
T T 1
| Proximity switch !
/2]
3o Vo0
Q0= O =
ESE E8E
i I
: Proximity switch/ i
| Encoder !
. T |
L] Mini-lO |- — - —-—-—- —
4.3 Overvagningsfunktioner
Motion Monitoring-modulet PNOZ m EF 1MM understgtter falgende overvagningsfunktio-
ner.
Veer opmeerksom pa, at positionsovervagningerne SOS-M, SDI-M og SS2-M ikke kan
anvendes i forbindelse med 2 induktive sensorer, fordi der ikke kan registreres nogen posi-
tion.
Betjeningsvejledning PNOZ m EF 1MM 12
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Funktionsbeskrivelse PILZ

4.3.1 Sikker hastighedsovervagning

Overvagningsfunktionen Sikker hastighedsovervagning (Safe Speed Monitor, SSM)
overvager den aktuelle hastighed for overskridelse af en greenseveerdi.

Ved overskridelse af den konfigurerede graenseveerdi afbrydes udgangen. Nar graenseveer-
dien underskrides (med tilleg af hysterese), slas udgangen til igen.

Hvis manuelt reset er konfigureret, slas udgangen fgrst til igen, nar graenseveerdien under-
skrides (med tilleeg af hysterese), og reset-indgangen aktiveres.

| PNOZmulti Configurator kan der konfigureres 12 greenseveerdier pr. akse (ved moduler <
version 2.0 kan der kun konfigureres 8 graenseveerdier).

Ud over greenseveaerdierne for overvagning af hastigheden kan der ogsa parametreres et to-
leranceomrade. Dette toleranceomrade aendrer de indstillede greenseveerdier. Herved kan
der tolereres enkelte eller periodiske oversving, der overskrider greenseveerdierne.
Falgende vaerdier kan konfigureres for toleranceomradet:

Tolerancetid (t1), der tager hensyn til oversvingenes bredde (maksimalt tidsrum, hvori
greenseveaerdien ma overskrides). Her ma summen af alle oversving heller ikke overskri-
de tolerancetiden (t1) inden for en bestemt toleranceperiode (t2).

Toleranceperiode (t2), der tager hensyn til svingningens periode (minimal tid som ma
forlgbe fra én greenseveerdioverskridelse til den neeste)

Toleranceomfang (%), der tager hensyn til oversvingenes amplitude (maksimalt tilladt
procentvaerdi, hvormed de konfigurerede greenseveerdier ma overskrides)

Toleranceomfang (%)
Greenseveerdi — — —
for hastighed +

Greenseveerdi
for hastighed- | | | [ | -
Toleranceomfang (%) I | | | | |
el 11 |
I | ssm | |
| I —
| L4, L
| | ) I
1

Forklaring:
Frigivelse SSM:
"1": Overvaget greenseveerdi ikke overskredet
"0": Overvaget greenseveerdi overskredet

t;: Hastigheden v overskrider greenseveerdien og aktiverer toleranceomradet (tolerance-
tid, toleranceperiode, toleranceomfang)

Betjeningsvejledning PNOZ m EF 1MM 13
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Funktionsbeskrivelse PILZ

t,: Tolerancetid
t,: Toleranceperiode

Toleranceomfang (%): Greenseveerdiens toleranceomfang i begge retninger

4.3.2 Sikker hastighedsomradeovervagning

Overvagningsfunktionen Sikker hastighedsomradeovervagning (Safe Speed Range Mo-
nitor, SSR-M) overvager den aktuelle hastighed for en maksimalt og en minimalt tilladt
greenseveerdi.

Hvis hastigheden befinder sig uden for det konfigurerede omrade, afbrydes udgangen. Sa
snart hastigheden igen ligger inden for det konfigurerede omrade (med tillaeg af hysterese),
slas udgangen til igen.

Hvis manuelt reset er konfigureret, slas udgangen farst til igen, nar greensevaerdien under-
skrides (med tilleeg af hysterese), og reset-indgangen aktiveres.

| PNOZmulti Configurator kan der konfigureres 2 omrader pr. akse (ved moduler < version
2.0 kan der kun konfigureres 1 omrade).

Ud over greenseveaerdierne for overvagning af hastighedsomradet kan der ogsa parametre-
res et toleranceomrade. Dette toleranceomrade aendrer de indstillede greenseveerdier. Her-
ved kan der tolereres enkelte eller periodiske oversving, der overskrider omradegraenserne.

Falgende vaerdier kan konfigureres for toleranceomradet:

Tolerancetid (t1), der tager hensyn til oversvingenes bredde (maksimalt tidsrum, hvori
grensevaerdien ma overskrides). Her ma summen af alle oversving heller ikke overskri-
de tolerancetiden (t1) inden for en bestemt toleranceperiode (t2).

Toleranceperiode (t2), der tager hensyn til svingningens periode (minimal tid som ma
forlgbe fra én graenseveerdioverskridelse til den naeste)

Toleranceomfang i %, der tager hensyn til oversvingenes amplitude (maksimalt tilladte
procentvaerdi, hvormed graensevaerdien ma overskrides)

Toleranceomfang (%) I
Greenseveerdi — — —
for maksimumhastighed

Greenseveerdi
for maksimumhastighed | | | 1 [ -
Toleranceomfang (%) | | | I
B e N T B
I | | SSRM | |
| | ! ! |
T T | | T t
| S| ty | Lty |
| | ! t2 | l
| I | !
1 1
Frigivelse SSR 0 |
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Funktionsbeskrivelse PILZ

Forklaring:
Frigivelse SSR:

"1": Hastigheden ligger inden for det konfigurerede omrade

"0": Hastigheden ligger uden for det konfigurerede omrade

t;: Hastigheden v overskrider greenseveerdien og aktiverer toleranceomradet (tolerance-
tid, toleranceperiode, toleranceomfang)

t;: Tolerancetid
t,: Toleranceperiode

Toleranceomfang (%): Toleranceomfang for de to greensevaerdier maksimum- og mini-
mumbhastighed

43.3 Sikker bevagelsesretningsovervagning

Overvagningsfunktionen Sikker bevaegelsesretningsovervagning (Safe Direction Moni-
tor,SDI-M) overvager drivakslens fastlagte bevaegelsesretning (positiv eller negativ). Den
sikre bevaegelsesretningsovervagning aktiveres via startindgangen. Den forbliver aktiveret,
indtil den konfigurerede tolerance overskrides i den modsatte retning. Funktionen kan altid
eftertrigges med en stigende flanke pa startindgangen. Herved kan den aktuelle position pa
ethvert tidspunkt anvendes som startpunkt for overvagningsfunktionen.

I PNOZmulti Configurator kan der konfigureres et element SDI-M for hver akse i enhver ret-
ning.

Bemeerk:
Denne overvagningsfunktion kan ikke anvendes i forbindelse med 2 induktive sensorer, for-
di positionsregistrering ikke er mulig.

ADVARSEL!

Muligt tab af sikkerhedsfunktionen ved en tolerancevaerdi >24.900.000 in-
krementer!

Ved anvendelse af PNOZmulti Configurator version <10.0 geelder:

Hvis der er konfigureret en toleranceveerdi >24.900.000 inkrementer i
PNOZmulti Configurator, analyseres overvagningsfunktionen ikke laengere
korrekt. Afheengigt af anvendelsen kan konsekvensen veere alvorlige per-
sonskader og dadsfald.

Sarg for, at der er konfigureret en toleranceveaerdi <24.900.000 inkrementer.
Fra version 10.0 af PNOZmulti Configurator kontrolleres veerdiens plausibili-
tet automatisk.

Betjeningsvejledning PNOZ m EF 1MM 15
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4.3.4 Sikker driftsstopovervagning

Overvagningsfunktionen Sikker driftsstopovervagning (Safe Operation Stop Monitor,
SOS-M) overvager, om stoppositionen bliver inden for et konfigureret tolerancevindue. Den
sikre driftsstopovervagning aktiveres med en stigende flanke pa startindgangen. Den forbli-
ver aktiveret, indtil tolerancebandet forlades. Funktionen kan altid eftertrigges med en sti-
gende flanke pa startindgangen. Herved kan den aktuelle position pa ethvert tidspunkt
anvendes som startpunkt for overvagningsfunktionen.

I PNOZmulti Configurator kan der konfigureres 3 elementer pr. akse (ved moduler < version
2.0 kan der kun konfigureres 1 element).

Bemeerk:
Denne overvagningsfunktion kan ikke anvendes i forbindelse med 2 induktive sensorer, for-
di positionsregistrering ikke er mulig.

ADVARSEL!

Muligt tab af sikkerhedsfunktionen ved en tolerancevaerdi >24.900.000 in-
krementer!

Ved anvendelse af PNOZmulti Configurator version <10.0 geelder:

Hvis der er konfigureret en toleranceveerdi >24.900.000 inkrementer i
PNOZmulti Configurator, analyseres overvagningsfunktionen ikke laengere
korrekt. Afheengigt af anvendelsen kan konsekvensen veere alvorlige per-
sonskader og dadsfald.

Searg for, at der er konfigureret en toleranceveerdi <24.900.000 inkrementer.
Fra version 10.0 af PNOZmulti Configurator kontrolleres veerdiens plausibili-
tet automatisk.

Betjeningsvejledning PNOZ m EF 1MM 16
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el ——

Forklaring:

t.: Aktivering af overvagningsfunktionen SOS

4.3.5 Sikkert stop 1 overvagning

Overvagningsfunktionen Sikkert stop 1 overvagning (Safe Stop 1 Monitor, SS1-M) over-
vager, om den indstillede forsinkelsestid (til reguleret nedbremsning af motoren) er udigbet,
eller stilstandsgraensevaerdien for det automatiske STO er underskredet.

Nar overvagningsfunktionen SS1-M udlgses, slds udgangen Bremserampe fra. Drev-
styringens bremserampe aktiveres.

Nar den indstillede forsinkelsestid er udlgbet, eller greensevaerdien for det automatiske
STO underskrides, slas udgangen STO fra. Sikkerhedsfunktionen Sikkert frakoblet
moment (STO) aktiveres.

| PNOZmulti Configurator kan der maksimalt konfigureres 1 element SS1-M pr. akse.

Forlgb uden stilstandsgraenseveaerdi for det automatiske STO:

I I
Vv | t forsinkelse N|
I
I
I
| STO
I
I
I
I
t
Forklaring
t,: Aktivering af overvagningsfunktionen SS1-M
t,: Udlgb af forsinkelsestiden, aktivering af sikkerhedsfunktionen "Sikkert
frakoblet moment" (STO)
Betjeningsvejledning PNOZ m EF 1MM 17

1003108-DA-09



Funktionsbeskrivelse PILZ

4.3.6

trorsinkelse- Indstillet forsinkelsestid til reguleret nedbremsning af motoren

Forlab med stilstandsgraenseveaerdi for det automatiske STO:

\Y/ | t forsinkelse

Stilstandsgreenseveerdi

Forklaring

t,: Aktivering af overvagningsfunktionen SS1-M

ty Stilstandsgreensevaerdi for det automatiske STO naet, aktivering af sik-
kerhedsfunktionen "Sikkert frakoblet moment" (STO)

ts: Udlgb af forsinkelsestiden,
torsinkelse- Indstillet forsinkelsestid til reguleret nedbremsning af motoren

tsro: Faktisk tid til aktivering af overvagningsfunktionen indtil aktivering af
STO

Sikkert stop 2 overvagning
Overvagningsfunktionen Sikkert stop 2 overvagning (Safe Stop 2 Monitor, SS2-M) over-
vager,
om den indstillede forsinkelsestid (til reguleret nedbremsning af motoren) er udlgbet, el-
ler om stilstandsgraenseveerdien for den automatiske SOS er underskredet.
og
om stoppositionen derefter bliver inden for et konfigureret tolerancevindue.
Reaktion:
Nar overvagningsfunktionen SS2-M udlgses, slas udgangen "Bremserampe" fra. Drev-
styringens bremserampe aktiveres.

Nar den indstillede forsinkelsestid er udlgbet, eller greensevaerdien for den automatiske
SOS underskrides, overvages stoppositionen, og udgangen Positionsovervagning
slas til. Nar stoppositionen befinder sig uden for tolerancevinduet, slas udgangene Po-
stionsovervagning og STO fra, og sikkerhedsfunktionen Sikkert frakoblet moment
(STO) aktiveres.

I PNOZmulti Configurator kan der maksimalt konfigureres 1 element SS2-M pr. akse.

Bemaerk:
Denne overvagningsfunktion kan ikke anvendes i forbindelse med 2 induktive sensorer, for-
di positionsregistrering ikke er mulig.

Betjeningsvejledning PNOZ m EF 1MM 18
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Forlgb uden stilstandsgraensevaerdi for den automatiske SOS:

PILZ

V,S L tforsinkelse J
[ ™
! | I
Tol-%— ———
-~ - |_ [
| s(t) |
| I
| | sos
| v(t) |
| |
| |
| |
| I
t1| tzl t

Forklaring

t,:
t,:

tforsinkelse:

Aktivering af overvagningsfunktionen SS2-M
Udlgb af forsinkelsestiden, overvagningen af stoppositionen (SOS) akti-

veres

Indstillet forsinkelsestid til reguleret nedbremsning af motoren

Forlgb med stilstandsgraenseveaerdi for den automatiske SOS:

|< tforsinkelse | :l
V.8 I tsos | |
b L -
Tol-%— -t — — — 4 —
B - | — —
| s(t) : :
|
| | SOS
| [
| v(t) |
| .
. A/ 1 N R
Stilstandsgraenseveerdi l T
[
1 ! tz2 ts t

Forklaring
t,:
t,:

ts:

tforsinkelse:

Aktivering af overvagningsfunktionen SS2-M

Stilstandsgreensevaerdien for den automatiske SOS er naet, overvagning
af stoppositionen (SOS) aktiveres

Udlgb af forsinkelsestiden,
Indstillet forsinkelsestid til reguleret nedbremsning af motoren

Betjeningsvejledning PNOZ m EF 1MM
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4.3.7

tsto: Faktisk tid til aktivering af overvagningsfunktionen indtil aktivering af
STO

Forlgb ved overtraedelse af stoppositionen:

| tforsinkelse |

V, S

ToI}:———| ___________
~ ___I__

Forklaring

t,: Aktivering af overvagningsfunktionen SS2-M

ty Stilstandsgreensevaerdien for den automatiske SOS er naet, overvagning
af stoppositionen (SOS) aktiveres

ts: Stopposition uden for tolerancevinduet, aktivering af sikkerhedsfunktio-
nen "Sikkert frakoblet moment" (STO)

trorsinkelse: Indstillet forsinkelsestid til reguleret nedbremsning af motoren

Sikkert begranset accelerationsovervagning (SLA-M)

Overvagningsfunktionen Sikkert begraenset accelerationsovervagning (Safely Limited
Acceleration Monitoring) overvager hastighedseendring pr. tid.

Bade accelerationen og forsinkelsen kan overvages.

Det overvages, om accelerationen eller forsinkelsen overskrider eller underskrider en be-
stemt graenseveerdi.

I PNOZmulti Configurator kan der konfigureres 4 elementer SLA-M pr. akse.

Overvagningsfunktionen Sikkert begraenset accelerationsovervagning aktiveres med en
stigende flanke pa startindgangen. Med en faldende flanke pa startindgangen starter fasen
til registrering af triggeren. Her overtages den aktuelle hastighed som starthastighed.

Overvagningen af den sikkert begreensede acceleration starter,

nar triggerteersklen passeres, det vil sige, nar starthastigheden aendrer sig med den
konfigurerede procentveerdi (V1).

nar overvagningen inden for den maksimale triggertid (t1) starter.
Nar overvagningen startes, beregnes den nominelle acceleration som Ret linje V... Ud fra

parametrene Tolerance og Vg4, beregnes et Toleranceband Ve ance. Nar den faktiske ha-
stighed V. forlader tolerancebandet, slukkes udgangen Frigivelse SLA.

Betjeningsvejledning PNOZ m EF 1MM 20
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Overvagningen afsluttes,
hvis overvagningen nulstilles af en stigende flanke pa startindgangen,

hvis der er sket en overtreedelse af et omrade, og der ikke laengere er mulighed for at
vende tilbage til det gyldige omrade,

hvis malhastigheden er passeret.

Eksempel: Overvagning af for hurtig acceleration

- VTolerance

\/Nominel
v [kHz]

\/Faktisk

Vi
\\
ka

t[s]

Rampeovervagning aktiv 1
[0}

Frigivelse graensevaerdi (1)

1 f
Start o

4.3.8 Sikkert begranset accelerationsomradeovervagning (SAR-M)

Overvagningsfunktionen Sikkert begraenset accelerationsomradeovervagning (Safely
Acceleration Range Monitoring) overvager hastighedsaendring pr. tid.

Til forskel fra overvagningsfunktionen SLA-M overvages der ved den sikkert begraensede
accelerationsomradeovervagning ikke kun en greenseveerdi, men den gvre og den nedre
greenseveerdi samtidigt. Bade accelerationen og forsinkelsen kan overvages.

Ellers er funktionen lig overvagningsfunktionen SLA-M.

| PNOZmulti Configurator kan der konfigureres 4 elementer SAR-M pr. akse.

Betjeningsvejledning PNOZ m EF 1MM 21
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Eksempel: Overvagning af for hurtig og for langsom acceleration

VTolerance

,/” \/Nominel

_VMTolerance

v [kHz]

\/Fakiisk

AY
\\\ \\
\ SIN\g-Tol

,
N

t[s]

Rampeovervagning aktiv 1
(o}

Frigivelse @vre graenseveerdi 1 I
0

Frigivelse nedre 1 I
greenseveerdi 0

L1

Start 1
(o]

4.3.9 Centrale Motion Monitoring-funktioner
Disse funktioner geelder centralt for alle overvagningsfunktioner.
Hysterese
Der kan konfigureres en central hysterese for overvagningsfunktionerne. P4 denne made
forhindres det, at udgangene preller ved udsving omkring aktiveringsvaerdien. Hysteresen
bliver aktiv, nar udgangen slas til.
Valideringsgraensefrekvens
Eftersom der kan opsta ikke-plausible signaler omkring stoppositionen pa grund af sensor-
flankernes sitren, skal der konfigureres en central valideringsgraensefrekvens i PNOZmulti
Configurator for sensortyper med induktiv sensor (flankesitren skyldes drevfrekvensomfor-
merens stillingsregulering eller eksterne forstyrrende signaler).
Nar den konfigurerede valideringsgreensefrekvens underskrides, udfgres der ikke nogen
validering af sensorerne.
4.4 Systemets reaktionstid
Beregningen af den maksimale reaktionstid fra frakobling af en indgang til frakobling af en
tilknyttet udgang i systemet er beskrevet i dokumentet "PNOZmulti systemudvidelse".
Betjeningsvejledning PNOZ m EF 1MM 22
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4.5 Induktive sensorer

Induktive sensorer med en pnp- eller npn-udgang kan anvendes.

PILZ

De induktive sensorer skal anbringes saledes, at mindst en altid er daempet. Dvs. at in-
duktive sensorer skal anbringes saledes, at de registrerede signaler altid overlapper

hinanden.

Kablerne til tilslutning af de induktive sensorer skal fares afskaermet (se tilslutningsteg-
ninger i kapitlet "EMC-korrekt ledningsfaring").

Via spor S kan der overvages en jeevnspaending i omradet 0 - 30 V. Sporet skal bruges
til at overvage de induktive sensorers forsyningsspasnding.

OBS!

Bemazerk: De induktive sensorers tilslutning ma kun udferes i trelederteknik
og ikke i tolederteknik.

Montering af induktive sensorer:

Ini 1

I

Ini 2

Signalforlgb:
Kombinationer af
induktive sensorer Signalbillede i dempet (pavirket) tilstand
PNP / PNP . | | deempet
Ini 1 udaempet
1
: | | daempet
Ini 2 : udaempet
) e—
' >1 Y% af periodevarighed
NPN / NPN I_l udaempet
Ini 1 daempet
1
X I_l udaempet
1
Ini 2 — daempet
el e
. ' >1% af periodevarighed
NPN / PNP udeempet
Ini 1 | || daempet
E | | daempet
Ini 2 — udaempet
—> —
| ' >1 % af periodevarighed

Betjeningsvejledning PNOZ m EF 1MM
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4.6

PILZ

Kombinationer af
induktive sensorer

Signalbillede i dempet (pavirket) tilstand

PNP / NPN

Ini 1

Ini 2

udaempet

deempet
|
1

| | udaempet
deempet
—>
1 1

. > 1 % af periodevarighed

ADVARSEL!

Risiko for tab af sikkerhedsfunktionen pga. ikke-plausible signaler fra de in-

duktive sensorer

Afheengigt af applikation kan resultatet vaere yderst alvorlige personskader

eller dgdsfald.

— Saorg for, at de induktive sensorer er monteret som beskrevet i betje-
ningsvejledningen, og at der kun anvendes de kombinationer, som er
beskrevet i tabellen Signalforlgb.

— Du skal ved hjeelp af passende monteringsforanstaltninger forhindre,
at der kan komme fremmedlegemer ind mellem signalgiver og in-
duktiv sensor. | modsat fald kan fremmedlegemet medfare falske sig-

naler.

— Overhold veerdierne i sensorens tekniske data.

For at udfgre en komplet konfiguration skal den anvendte sensors maksimumfrekvens
indtastes i PNOZmulti Configurator (se databladet for sensoren).

Encoder

Folgende encodere kan anvendes:

— TTL, HTL (asymmetrisk eller symmetrisk signaloverfgrsel)
— Sin/Cos 1 Vss
— Hiperface®

Encoderne kan tilsluttes med eller uden Z-indeks (0-indeks).

Kablerne til tilslutning af encoderne skal veere afskaermede (se tilslutningstegninger i

kapitlet "EMC-korrekt ledningsfaring").

Betjeningsvejledning PNOZ m EF 1MM
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Til akselbrudsovervagning kan der desuden tilsluttes en pnp-induktiv sensor til spor Z.
Vaer opmarksom pa felgende:
Akselbrudsovervagningen aktiveres ferst, nar

— minimumhastigheden overskrides,
0g
— tolerancen for plausibilitetsfejlregistreringen er udigbet.

Minimumhastigheden og tolerancen afhaenger af forholdet mellem frekvensen pa spo-
rene AB "f,g" 0g frekvensen pa spor Z "f," i din konfiguration (se PNOZmulti Configura-
tor Element Motion Monitor, veerdien Beregnet forhold AB/Z).

Minimumhastighed:

— Beregnet forhold AB/Z = 1.0
f, = 10 mHz eller f,g = (fae/f;) x 10 mHz

— ved fp/f, forh. < 1.0

frg = 10 mHz eller f, = 10 mHz/(fg/f,)
Tolerance for sandsynlighedsfejlregistreringen:
— ved fg/f, forh. 21.0

7,5 Z-impulser eller 7,5 x (f,g/f, ) AB-impulser

— ved f/f, forh. < 1.0
4,5 AB-impulser eller 4,5/(f,g/f,) Z-impulser

VIGTIGT

Hvis der forventes forstyrrelser pa signalledningerne, eller der er lange sen-
sorledninger, anbefaler vi, at der anvendes encodere med symmetriske sig-
naler. Afheengigt af sensor bgr der anvendes slutmodstande til at forbedre
signalkvaliteten (se sensorens datablad).

Ved Hiperface-encodere udtages og aflyttes Sin- Cos- sporet via en adapter (se Adap-
ter til encoder [ 27)).

Spor S kan anvendes:
— Tiltilslutning af en encoders fejludgang.

— Til overvagning af spaendinger mellem 0 V og 30 V for en nedre og @vre tilladt
graense. F.eks. kan encoderens forsyningsspasnding overvages.

Den anvendte encoders maksimumfrekvens skal indtastes for at udfgre en komplet
konfiguration.

Se veerdierne i de tekniske data.

Betjeningsvejledning PNOZ m EF 1MM 25
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4.6.1 Udgangssignaler
Udgangssignaler TTL, HTL
Asymmetriske
S I I e
0 J— J— -
U J— J— J— —_
eI TTTITATT:
R N I
Symmetriske
U R — J— _— =
SR I B N I
O I I I I
0 —_— J— —_— =
U J— J— J— —
eI TTTITATT:
0 TLILTULT
O J— J— J— —
AU —— -
@ I ]
e I )
Udgangssignaler Sin/Cos (1 Vss)
Asymmetriske med referencespor (f.eks. Hiperface ®)
REFSIN-05V — — N4 — N —-
REFSIN 25V —_—_—,_——
0s REFCOS +0,5V — \—/‘\—]’EZ\—/“ R
REFCOS -05V — —N _ N/__ N __
REFCOS 25V @ ————
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Symmetriske med/uden Z-indeks (f.eks. Heidenhain 1 Vss)

PILZ

uo+0,25V — — — — — — — — -
U0-025V — — N _\/L_ -
uo+0,25V — — — — — N
uo0-0,25V — — — — A
U0+0,25V — ~c — ~\— A~ s~ — 7~ — -
uo-0,25V — — — — — - -
uo+0,25V — — — — — - — -
uo-025v— 4 N_NL NS\
uo+025V — — — — — A — — — — — -
O, R)
U0-0,25 V — /\ .
uo0+0,25V — — — -
/0,/R
Vo/R) uo-025V — — — — — v ——————
4.6.2 Adapter til encoder

Adapteren udtager dataene mellem encoder og drev og stiller dem til radighed for Mini-10

via PNOZ m EF 1MM-hunstikket.

Hos Pilz far du bade komplette adaptere og et faerdigfremstillet kabel med Mini-lIO-hanstik,
der kan bruges ved fremstilling af en individuel adapter. Produktprogrammet inden for dette
omrade udvides lgbende. Spgrg efter de aktuelt tilbudte adaptere, hvis behovet opstar.

Betjeningsvejledning PNOZ m EF 1MM
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5.1

5.2

PILZ

Montering

Generelle anvisninger vedrgrende montering

Monter modulet i et styreskab med en kapslingsklasse pa mindst IP54.

Monter systemet lodret pa en vandret monteret montageskinne. Ventilationsspalterne
skal pege opad og nedad. Andre monteringspositioner kan medfere, at sikkerhedssy-
stemet bliver gdelagt.

Fastgar modulet pa en montageskinne ved hjeelp af indgrebsskyderen pa bagsiden.

I miljger, hvor der forekommer kraftige vibrationer, bar modulet sikres med et monte-
ringselement (f.eks. endeholder eller endevinkel).

Abn montageclipsen, far modulet |gftes af montageskinnen.

Montageskinnen skal vaere forbundet til styreskabets kabinet med en lavohms-forbin-
delse for at overholde EMC-kravene.

Den omgivende temperatur for PNOZmulti-modulerne i styreskabet ma ikke veere hgje-
re end angivet i de tekniske data. Om ngdvendigt skal der monteres luftkonditionering.

Under driften er modulet muligvis udsat for forskellige typer af accelerationer. Overhold

veerdierne for vibrationer og belastninger i form af stgd, som er angivet i de tekniske da-
ta. Accelerationsveerdierne gaelder ikke for mekaniske resonanser. Der skal derfor fore-
tages udfarlige tests af det komplette system.

For at opna fejlfri drift ma& modulet ikke vaere permanent udsat for kraftige vibrationer.

VIGTIGT
Beskadigelse pa grund af elektrostatisk afladning!

Komponenter kan blive beskadiget pa grund af elektrostatisk afladning.
Searg for afladning, fgr du bergrer produktet, f.eks. ved at bergre en jordet,
ledende flade eller ved at bruge et jordet armband.

Mal i mm

()

«— 115,0 (4,53°) ——»]

WD
<+— 101,4 (4,11%) —»

225
(0,88
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5.3 Forbindelse af basismodul og udvidelsesmoduler
Forbind basismodulet og udvidelsesmodulet som beskrevet i betjeningsvejledningerne til
basismodulerne.
Saet den sort/gule slutterminering pa udvidelsesmodulet.
Monter udvidelsesmodulet i samme position som konfigureret i PNOZmulti Configura-
tor.
Udvidelsesmodulernes position fastleegges i PNOZmulti Configurator. Udvidelsesmoduler-
ne tilsluttes afheengigt af typen til venstre eller til hgjre pa basismodulet.
Antallet af moduler og modultyper, der kan forbindes med basismodulet, fremgéar af doku-
mentet "PNOZmulti systemudvidelse".
Betjeningsvejledning PNOZ m EF 1MM 29

1003108-DA-09



Idrifttagning

PILZ

6 Idrifttagning
6.1 Ledningsfering
Ledningsfaringen fastlaegges i PNOZmulti Configurators ledningsdiagram.
OBS:
Folg altid angivelserne i afsnittet Tekniske data [ 42].
Udvidelsesmodulets position fastlaegges i PNOZmulti Configurators hardwarekonfigura-
tion.
Brug ledningsmateriale af kobbertrad med en temperaturbestandighed pa 75°C.
Stremforsyningerne til sikkerhedssystemet og sensorerne skal opfylde forskrifterne for
lavspaendinger med sikker adskillelse.
Kablerne til tilslutning af encoderne og de induktive sensorer skal veere afskeermede
(se tilslutningstegninger i kapitlet "EMC-korrekt ledningsfaring").
Afskeermningen ma kun tilsluttes til jord ét sted.
Jordslgijfer skal undgas.
Tilslutningerne til de forskellige jordpotentialer (GND, A2 ) skal sa vidt muligt ikke for-
bindes med hinanden pa PNOZ m EF 1MM, men i stedet direkte med jordforbindelser-
ne pa de tilsluttede moduler. Falsomheden over for forstyrrelser vil ellers blive aget be-
tydeligt (der ma ikke opstéa lederslgjfer).
OBS!
Afbryd og tilslut kun udvidelsesmodulet i spaendingsfri tilstand.
6.2 Tilslutninger pa mini-l0-hunstik
Mini-lO-hunstik
8-polet PIN Spor
1 S
2 GND
3 z
4 A
5 A
6 1z
7 B
8 /B
Betjeningsvejledning PNOZ m EF 1MM 30
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6.3 Tilslutning af induktive sensorer

Falgende kombinationer af induktive sensorer kan tilsluttes:
A: pnp, B: pnp
A: npn, B: npn
A: pnp, B: npn
A: npn, B: pnp

Veer opmeerksom pa felgende ved tilslutning af induktive sensorer:
Induktive sensorer kan tilsluttes til

— klemmerne A12, B12, GND for akse 1
eller

— sporene A, B og GND i mini-lO-hunstikket (X12 for akse 1).

Spor S (S12) bgr anvendes til overvagning af forsyningsspaendingen (se tegning). | me-
nuen kan der indtastes et tilladt speendingsomrade.

Tilslut induktive sensorer til stramforsyningens 24 V DC.
Folg kapitlet "EMC-korrekt ledningsfering" ved tilslutning af de induktive sensorer.

Ved store kabelleengder kan der forekomme ugyldige signaler. Vi anbefaler i dette til-
faelde, at der tilsluttes en modstand mellem signalledningerne som beskrevet pa figurer-
ne.

De induktive sensorers tilslutning méa kun udfgres i trelederteknik og ikke i tolederteknik.

INILA

"I
I

I

I

2
Sl
S

I
I
I
| B124 I‘_<U> INILB
I
I
I

24V
ov
—_————
| A12 I‘_<ﬁ> INLA
I | h
I
| B12cIf \_4} INIB
[
I | I:I
| GND 8
L _ 512¢
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Induktiv sensor npn med modstand R = 47 kOhm

24V
ov
T Azo \p| WA
| |
]
: B12+ I\_(ﬁ) INIB
l GND 5—[:
L _sid
6.4 Tilslutning af en encoder

Ga frem pa felgende made ved tilslutning af encoderen:

Encoderen kan tilsluttes via en adapter (f.eks. MM A Mini-lO-CAB99) eller direkte til
PNOZ m EF 1MM.

Brug kun skaermede ledninger til alle forbindelser. Fglg her kapitlet "EMC-korrekt led-
ningsfaring".
Forbind altid encoderens GND til GND pa Mini-IO-hanstikket.

Hvis encoderens signaler ikke er afsluttet i frekvensomformeren med 120 ohm, skal en-
coder-signalerne afsluttes med Z, = 120 ohm mellem A og /A, B og /B, Z og /Z.

Falg encoder-producentens angivelser af anbefalet maks. kabellaengde i forhold til

udgangsfrekvens

forsyningsspaending

arbejdstemperatur

eksisterende stgjkilder

Husk ved beregning af den maksimale kabelleengde, at der ogsa skal tages hensyn til
adapterkablets laengde.

OBS!

Der kan opsta overfgrselsfejl pa grund af for lange adapterkabler og ekster-
ne fejlkilder. Brug adapterkabler, der er kortere end 5 m. Far adapterkablet
adskilt fra mulige stgjkilder som f.eks. drevledninger, der gar til motoren.

6.4.1 Tilslutning af encoder
Encoder-typer:
TTL asymmetriske
HTL asymmetriske
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Bemeerk:

Sporene /A, /B, Z og /Z skal forblive frie

>
L*-j
oboooooo

Encoder-typer:
TTL symmetriske
HTL symmetriske
sin/cos 1 Vss

Hiperface
r-r———— - - =
| Encoder o q|> 8 I_ PNOZ m EF 1MM
| ; I_Mini-IO [
| /2 g s—f |
I I |
GND O— 2l |
l___ _ L I
6.4.2 Tilslutning af encoder med Z-indeks

Encoder-typer:
TTL asymmetrisk Z indeks
HTL asymmetrisk Z indeks
Bemaerk:

Sporene /A, /B, og /Z skal forblive frie

- —— — — -
| Encoder | Mini-l0  PNOZ m EF 1MM
| B Q Z |
Bl =2
| A O 3 J_ ? |
| 2 2 | | |
GND
L T | |
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Encoder-typer:
TTL symmetrisk Z indeks
HTL symmetrisk Z indeks
sin/cos 1 Vss Z indeks

___________ |
| Encoder | 8 !_ PNOZ m EF 1MM |
| /8 § 7| Minio |
| 2 =" |

/A ]
| o I |
| 4 & %, |
GND & |
7 = L I
6.4.3 Tilslutning af encoder via en adapter

Adapteren (se Tilbehgr [@ 57]) tilsluttes mellem encoderen og drevet. Adapterens ud-
gang forbindes med Mini-10-hunstikket i PNOZ m EF 1MM.

MEncoder | [ Adapter [T “prive |
: GND & + JI_: GND |
| o NI :
| 7y + +- mt |
| /B 0 : + H |
l_____ J Do 4

= 7

| |

: PNOZ m EF 1MM :

6.5 Tilslutning af induktive sensorer og encodere

Folg kapitlet "EMC-korrekt ledningsfering" ved tilslutning af encoder og induktive sensorer.
Sensortyper:
Konfiguration: HTL single Z frekv. Ini pnp

— HTL asymmetriske (A,B) + Ini pnp (Z)
— HTL asymmetriske (A,B) + HTL symmetriske (A som Z)

— HTL asymmetriske (A,B) + HTL asymmetriske (A som Z)
Konfiguration: TTL single Z frekv. Ini pnp

— TTL asymmetriske (A,B) + Ini pnp (2)
— TTL asymmetriske (A,B) + HTL symmetriske (A som Z)
— TTL asymmetriske (A,B) + HTL asymmetriske (A som Z)
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Bemeerk:
Sporene /A, /B, og /Z skal forblive frie.

PILZ

Sensortyper:
Konfiguration: TTL symmetriske Z frekv. Ini pnp

— TTL symmetriske (A,B) + Ini pnp (Z)

— TTL symmetriske (A,B) + HTL symmetriske (A som Z)

— TTL symmetriske (A,/A,B,/B) + HTL asymmetriske (A som Z)
Konfiguration: HTL symmetriske Z frekv. Ini pnp

— HTL symmetriske (A,/A,B,/B) + Ini pnp (2)

— HTL symmetriske (A,/A,B,/B) + HTL symmetriske (A som Z)
— HTL symmetriske (A,/A,B,/B) + HTL asymmetriske (A som Z)
Konfiguration: sin/cos 1 Vss Z frekv. Ini pnp

— sin/cos 1 Vss (A,/A,B,/B) + Ini pnp (2)

— sin/cos 1 Vss (A,/A,B,/B) + HTL symmetriske (A som Z)

— sin/cos 1 Vss (A,/A,B,/B) + HTL asymmetriske (A som Z)
Konfiguration:Hiperface Z frekv. Ini pnp

— Hiperface (A,/A,B,/B) + Ini pnp (2)

— Hiperface (A,/A,B,/B) + HTL symmetriske (A som Z)

— Hiperface (A,/A,B,/B) + HTL asymmetriske (A som Z)

Veer opmeerksom pa fglgende:
Sporet /Z skal forblive frit!!

—
Encoder | 8 PNOZ m EF 1MM |

I

/B .
| . ? |__r!||m-|o |
| e |
| /A Q —= |
| |
| |
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6.6 EMC-korrekt ledningsfering

EMC-korrekt ledningsfering ved tilslutning af en encoder

L1 N PE L1 N PE
I————— - T = - i e
Cabinet
¢ [

il o i plo
Power Supply L Power Supply o=
PNOZmulti 2 Encoder

1

A1 A2 ] GND

Base Module Motion Monitoring Module Shielded Connection Box
Adapter cable

DINRal}|(|)my (0 e g:

|
| |
| |
| |
| |
| |
i PNOZmulti 2 and !
| |
| |
| |
| |
' |

.

X12 X22
JR JA
€1/ N \N
E ol [ S -
D
-,
Encoder

Til forhindring af EMC-forstyrrelser anbefaler vi at forbinde sensorledningens skaerm pa
punkt C eller E til jord. Afhaengigt af applikation kan det dog veere en hjeelp at etablere for-
bindelsen til funktionsjord et andet sted (her A eller B).

Lederslgjfer uden for afskeermningen skal undgas.

Hvis der ikke anvendes en afskaermet tilslutningsboks, skal skeermen fares uden afbrydel-
ser fra sensoren til analysemodulet.
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EMC-korrekt ledningsfering ved tilslutning af en encoder med drev

|—-—- - — — e —— —— —— — —— — ——— — — — — — —————— — ———

Cabinet

i Bl
Power Supply 1

PNOZmulti 2 =

1
A1 A2
Base Module Motion Shielded Connection Box
PNOZmulti 2 Monitoring and
Module Adapter cable

Din-Rail [—

N

),
)
)

v

'
1
ol
T
I
1
1
Y
T
I
[
()

——— —— —— —— —————— —— —— —— —— — o —

——————————,e—e——————————— - —

|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
L

L -

Encoder

Power Supply
from Drive

Til forhindring af EMC-forstyrrelser anbefaler vi at forbinde sensorledningens skaerm pa
punkt C eller E til jord. Afhaengigt af applikation kan det dog veere en hjeaelp at etablere for-
bindelsen til funktionsjord et andet sted (her A).

Lederslgjfer uden for afskeermningen skal undgas.

Hvis der ikke anvendes en afskaermet tilslutningsboks, skal skeermen fares uden afbrydel-
ser fra sensoren til analysemodulet.

Betjeningsvejledning PNOZ m EF 1MM 37
1003108-DA-09



Idrifttagning PILZ

EMC-korrekt ledningsfering ved tilslutning af 2 induktive sensorer

L1 N PE L1 N PE
I 1 ceet |
| |
|
| I A |
| 1‘3 Power Suppl ’l i
i iwgériﬂﬁrg = PrOXimIitl\}l,I S%ﬁt(y:h 3 |
| |
| |
' A1 A2 LA s GND |
| Base Module Motion Shielded Connection Box !
I PNOZmulti 2 Monitoring and |
| Module Adapter cable i
| | DIN-Rail |—
F S
[ L i
| X12 |
|
i e a i
- { - [ -
| E‘r\ |
| = |
l.___ = _ i 1 O o
{ -

Til forhindring af EMC-forstyrrelser anbefaler vi at forbinde sensorledningens skaerm pa
punkt C eller E til jord. Afhaengigt af applikation kan det dog vaere en hjaelp at etablere for-
bindelsen til funktionsjord et andet sted (her A eller B).

Lederslgjfer uden for afskeermningen skal undgas.

Hvis der ikke anvendes en afskaermet tilslutningsboks, skal skeermen fgres uden afbrydel-
ser fra sensoren til analysemodulet.
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EMC-korrekt ledningsfering ved tilslutning af en encoder og en induktiv sensor

L1 N PE L1 N PE
N T e |
[
i ”1 gl ”1 | !
i l e S ;_L
|
| ] |
' A1 A2 s GND ‘
| Base Module Motion Shielded Connection Box i
| PNOZmulti 2 Monitorong and
| Module Adapter cable i
| |DIN-Rail —
| ﬁl; | i
| = -
|
! X12 ‘
R JR)
| N N i
1> [ - [
| ] '
| |
[

INI_Z Encoder

Til forhindring af EMC-forstyrrelser anbefaler vi at forbinde sensorledningens skaerm pa
punkt C eller E til jord. Afheengigt af applikation kan det dog veere en hjeelp at etablere for-
bindelsen til funktionsjord et andet sted (her A eller B).

Lederslgjfer uden for afskeermningen skal undgas.

Hvis der ikke anvendes en afskaermet tilslutningsboks, skal skeermen feres uden afbrydel-
ser fra sensoren til analysemodulet.

6.7 Overfarsel af andret projekt til systemet PNOZmulti

Sa snart et ekstra udvidelsesmodul er forbundet med systemet, skal projektet eendres med
PNOZmulti Configurator. Ga frem som beskrevet i betjeningsvejledningen til basismodulet.
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VIGTIGT

Ved ibrugtagning og efter hver programeendring skal det kontrolleres, om
sikkerhedsanordningerne fungerer korrekt.
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7 Drift

Nar forsyningsspeendingen slas til, overtager sikkerhedssystemet PNOZmulti konfiguratio-

nen fra chipkortet eller USB-hukommelsen.

Pa basismodulet lyser lysdioderne "POWER", "DIAG", "FAULT", "IFAULT" og "OFAULT".

Udvidelsesmodulet PNOZ m EF 1MM er Klar til drift, nar power-LED'en lyser.
71 LED-visninger

Forklaring

N

-0O- LED lyser

©-  LED blinker

Veer opmeerksom pa, at visningerne ogsa kan forekomme kombineret.

LED Fejl
Fault /
Power |Run Diag fejl Akse 1
Ingen forsyningsspaending

-~ Udvidelsesmodul PNOZ m EF 1MM er i STOP-tilstand.

- | -0t Udvidelsesmodulet PNOZ m EF 1MM arbejder fejfrit, in-
gen akse er aktiv.

N N 4 .

oS -0O- — | Akse er endnu ikke klar.

- o~ —0- | Akse er konfigureret og arbejder.

- o Intern fejl pa udvidelsesmodulet PNOZ m EF 1MM eller
pa det samlede system. Udvidelsesmodul er i sikker til-
stand.

- o~ Ekstern fejl pa udvidelsesmodulet PNOZ m EF 1MM el-
ler pa det samlede system. Udvidelsesmodul er i sikker
tilstand.

- o~ o ©- | lkke-plausibelt sensorsignal

- o~ o ©- | Ikke-plausibelt sensorsignal eller intern fej

7.2 Behandling ved ikke-plausible sensorsignaler
Ikke-plausible sensorsignaler (f.eks. frekvensforskel mellem sporene A og B eller forholdet
mellem AB og Z stemmer ikke) medferer ikke et FS-stop af PNOZmulti-systemet.
Fejlen vises dog med LED'erne pa modulet og en fejlstak-post. Alle sikkerhedsfunktioner,
som vedrgrer Motion Monitoring-omradet, deaktiveres. Ved hjselp af det globale reset kan
sikkerhedsfunktionerne genaktiveres, nar der er tilsluttet plausible signaler.
Afhaengigt af fejltilfeelde og tilsluttet frekvens kan registreringen af et ikke-plausibelt sensor-
signal vare noget tid.
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8 Tekniske data

PILZ

Generelt

Godkendelser

BG, CCC, CE, EAC (Eurasian), TUV, cULus Listed

Anvendelsesomrade

Failsafe

Modulets apparatkode

00E3h

Elektriske data

Forsyningsspaending

for Forsyning af modulet
intern via basismodul
Speending 24V
Type DC
Stremforbrug 90 mA
Effektforbrug 2W
Modulets maks. effekttab 2,2W
Statusvisning LED
Indgang induktiv sensor
Antal indgange 2
Indgangenes signalniveau
Signalniveau ved "1" 11-30V
Signalniveau ved "0" 0-3V
Indgangsmodstand 22 kOhm
Indgangens frekvensomrade 0-5kHz
Konfigurerbar overvagningsfrekvens
uden hysterese 0.1 Hz - 5 kHz
Indgang til inkrementgiver
Antal indgange 1
Tilslutningstype Mini-lO-hunstik, 8-polet
Indgangenes signalniveau 0,5-30Vss
Faseraekkefglge for differenssignalerne A,/A og B,/B  90° *30°
Overbelastningssikring -50-65V
Indgangsmodstand 20 kOhm
Indgangens frekvensomrade 0 - 500 kHz

Konfigurerbar overvagningsfrekvens
uden hysterese

0.1 Hz - 500 kHz

Indgange

Potentialadskillelse

ja

Tider

Reaktionstid efter overskridelse af greenseveerdi

1/f_ist + 16 ms

Miljodata

Omgivende temperatur
iht. standard
Temperaturomrade
Tvangskonvektion i styreskabet fra

EN 60068-2-14
0-60°C
55°C
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PILZ

Miljodata

Opbevaringstemperatur
iht. standard
Temperaturomrade

EN 60068-2-1/-2
-25-70°C

Fugtbelastning
iht. standard

EN 60068-2-30, EN 60068-2-78

Kondensering under drift ikke tilladt
EMC EN 61131-2
Vibrationer
iht. standard EN 60068-2-6
Frekvens 5-150 Hz
Acceleration 19
Stadbelastning
iht. standard EN 60068-2-27
Acceleration 159
Varighed 11 ms
Maks. driftshgjde over havets overflade 2000 m
Luft- og krybestraekninger
iht. standard EN 61131-2
Overspandingskategori |
Tilsmudsningsgrad 2
Beregnet isolationsspaending 30V
Kapslingsklasse
iht. standard EN 60529
Indbygningsrum (f.eks. styreskab) IP54
Hus IP20
Klemmeomrade IP20

Potentialadskillelse

Potentialadskillelse mellem

Sensor og systemspanding

Type af potentialadskillelse

Funktionsisolering

Dimensioneret stadspaending

2500V

Mekaniske data

Monteringsposition

vandret pa DIN-skinne

Standardskinne

DIN-skinne 35x 7,5 EN 50022
Gennemfgringsbredde 27 mm
materiale
Underside PC
Front PC
Overside PC
Tilslutningstype Fjederklemme, skrueklemme
Fastgarelsesmetode stikbar

Ledertveersnit ved skrueklemmer
1 fleksibel leder

2 ledere med samme tveersnit, fleksible uden en-
demuffe eller med TWIN-endemuffe

0,25 - 2,5 mm?, 24 - 12 AWG

0,2 -1,5mm? 24 - 16 AWG

Betjeningsvejledning PNOZ m EF 1MM
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Mekaniske data

Tilspeendingsmoment ved skrueklemmer 0,5Nm
Tveersnit pa leder ved fiederklemmer: Fleksible med/
uden endemuffe 0,2-2,5mm? 24 -12 AWG
Fjederklemmer: Klemmesteder pr. tilslutning 2
Afisoleringslaengde ved fiederklemmer 9 mm
Mal
Hgjde 101,4 mm
Bredde 22,5 mm
Dybde 111 mm
Veegt 90g

Ved angivelse af standarder uden dato geelder de 2013-01 senest udgivne versioner.

8.1 Sikkerhedstekniske data

Driftstype EN ISO EN ISO EN IEC EN IEC IEC 61511 IEC 61511 ENISO
13849-1: 13849-1: 62061 62061 SIL PFD 13849-1:
2015 2015 SIL CL PFH, [1/h] 2015
PL Kategori Ty [ar]

Overvagning

1 signalgiver PL d Cat. 2 SILCL 2 1,80E-08 SIL 2 1,58E-03 20

Overvagning

2 signalgiver PL e Cat. 3 SILCL 3 1,01E-09 SIL 3 8,41E-05 20

Overvagning

af sikker sig-

nalgiver PLe Cat. 4 SILCL 3 2,35E-09 SIL3 2,04E-04 20

Logik PLe Cat. 4 SILCL 3 3,37E-10 SIL3 2,88E-05 20

Der skal tages hensyn til alle anvendte enheder i en sikkerhedsfunktion ved beregning af
sikkerhedsparametrene.

® INFO

I SIL-/PL-veerdierne for en sikkerhedsfunktion er ikke identiske med SIL-/PL-
veerdierne for de anvendte moduler og kan afvige fra disse. Vi anbefaler
softwareveaerktgjet PAScal til beregning af sikkerhedsfunktionens SIL-/PL-
veerdier.
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9 Supplerende data
9.1 Sikkerhedskategorier
9.1.1 Sikkerhedsniveauer

Det maksimalt opnaelige sikkerhedsniveau afheenger bl.a. af sensoren, bestykningen og
driftstypen for PNOZ m EF 1MM.

® INFO

1 Ved beregning af sikkerhedsniveauet skal der tages hensyn til de sik-
kerhedstekniske data for PNOZ m EF 1MM og alle andre anvendte modu-
ler. Vi anbefaler softwareveerktgjet PAScal til beregning af sikkerhedsfunk-
tionens SIL-/PL-veerdier.

| de falgende sikkerhedsbetragtninger ses der kun pa delsystemerne Sen-
sor og PNOZ m EF 1MM. Delsystemet Aktuator athaenger af applikationen
og skal ogsa tages med i den samlede betragtning.

Angivelse af de sikkerhedstekniske data for delsystemerne Sensor og PNOZ m EF 1MM

Eksempel:

Delsystem Sensor Delsystem PNOZ m EF 1MM

Kategori MTTFd DC Driftstype PFH [1/1]

2 producent- |90 % Overvagning 1,83E-08
specifik 1 sensor

Veerdierne for Kategori og DC kan for sensor-delsystemet fastleegges med de begraensnin-
ger, der er angivet i det pagaeldende kapitel. MTTFd-veerdien skal angives af producenten
af sensoren.

Veerdierne for DC er i henhold til standarden EN 61508.

Med den antagelse, at alle fejl er farlige, kan det indstilles, at MTTF = MTTFd.
Tallet MTTF er en egenskab ved sensoren, som kun kan angives af producenten.

Tvangsdynamisering:

Ved overvagning af sensorer med firkant-udgangssignaler (TTL, HTL) eller sikre sensorer
skal aksen inden for 8 timer kunne flyttes saledes, at der sker et signalskift pa alle tilslut-
tede spor.

Forklaring:
SRP/CS = Safety-related part of a control system (EN 13849-1, tab. 2)
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9.1.2 Sikkerhedsfunktioner

PILZ

Falgende sikre overvagningsfunktioner er til radighed:

Sikker hastighedsovervagning (SSM)

Sikker hastighedsomradeovervagning (SSR-M)

Sikker bevaegelsesretningsovervagning (SDI-M)

Sikker driftsstopovervagning (SOS-M)
Sikkert stop 1 overvagning (SS1-M)
Sikkert stop 2 overvagning (SS2-M)

Sikkert begraenset accelerationsovervagning (SLA-M)

Sikkert begreenset accelerationsomradeovervagning (SAR-M)

Sikkerhedsfunktionerne i PNOZ m EF 1MM er overvagningsfunktioner, som viser overskri-
delser af fastlagte greenseveerdier med et sikkert udgangssignal.

Reaktionsfunktionen (f.eks. frakobling af drevet og aktivering af en mekanisk bremse), nar
der registreres en overskridelse af graensevaerdier under sikkerhedsfunktionens tilsigtede

drift, skal fastlaegges og implementeres af udviklings-/maskinkonstruktgren for maskinen/

anleegget og er ikke en del af PNOZ m EF 1MM.

Med overvagningsfunktionerne i PNOZ m EF 1MM kan der implementeres sikkerhedsfunk-
tioner, som er fastlagt i standarden EN 61800-5-2 for elektriske motordrev med variabel ha-

stighed.

Sikkerhedsfunktioner i henhold

til Implementering med overvagningsfunktion for
EN 61800-5-2 PNOZ m EF 1MM

Sikkert driftsstop Sikker driftsstopovervagning (SOS-M)

(Safe operating stop, SOS)

Sikkert hastighedsomrade (Safe
speed range, SSR)

Sikker hastighedsomradeovervagning (SSR-M)

Sikker beveegelsesretning
(Safe direction, SDI)

Sikker bevaegelsesretningsovervagning (SDI-M)

Sikker hastighedsovervagning
(Safe speed monitor, SSM)

Sikker hastighedsovervagning (SSM)

Sikkert stop 1
(Safe stop 1, SS1)

Sikkert stop 1 overvagning (SS1-M)

Sikkert stop 2
(Safe stop 2, SS2)

Sikkert stop 2 overvagning (SS2-M)

Sikkert begraenset acceleration
(Safely Limited Acceleration, SLA)

Sikkert begraenset accelerationsovervagning (SLA-M)

Sikkert begraenset accelerations-
omrade

(Safely Acceleration Range Moni-
toring, SAR)

Sikkert begraenset accelerationsomradeovervagning
(SAR-M)
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9.1.3 Sikkerhedsdata for drift med ikke-sikker encoder uden yderligere krav
9.1.3.1 Tilladte sensortyper og udgangssignaler
Tilladte encoder-typer:
Ikke-sikre rotations-encodere
Ikke-sikre linesere encodere
Tilladte udgangssignaler:
Firkant-udgangssignaler TTL, asymmetriske
Firkant-udgangssignaler TTL, symmetriske
Firkant-udgangssignaler HTL, asymmetriske
Firkant-udgangssignaler HTL, symmetriske
Sin/Cos-udgangssignaler 1Vss, referencespanding
Sin/Cos-udgangssignaler 1Vss, symmetriske
9.1.3.2 Sikkerhedsteknisk arkitektur
Til beregning af sikkerhedsfunktionen skal du bruge felgende data for delsystemet "Sensor"
og delsystemet PNOZ m EF 1MM:
Sensor Delsystem PNOZ m EF 1MM
Kategori MTTFd DC Driftstype PFH (1/h)
1* producentspecifik | 0 % Overvagning 1,83E-08
1 sensor
Veerdierne for DC er i henhold til standarden EN 61508.
*I henhold til EN ISO 13849-1 opfyldes kategori 1 kun, hvis der ved sensoren er tale om en
"gennempravet komponent".
9.1.3.3 Opnaelige sikkerhedsniveauer
Overvagnings- PL i henhold til EN ISO SIL CL i henhold til EN/IEC
funktion 13849-1: 2015 62061
SOS-M PL c (Cat.1) -
SSR-M
SDI-M
SSM
SS1-M
SS2-M
SLA-M
SAR-M
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914 Sikkerhedsdata for drift med ikke-sikker encoder med fejludelukkelse
for mekanik

I henhold til EN 61800-5-2: 2007, tabel D.16 (bevasgelses- og positionssensorer) er fejlude-
lukkelser tilladte for fejl i den mekaniske forbindelse mellem sensor og motor.

9.1.4.1 Tilladte sensortyper og udgangssignaler
Tilladte encoder-typer:
Ikke-sikre rotations-encodere
Tilladte udgangssignaler:
Sin/Cos-udgangssignaler 1Vss, referencespanding

Sin/Cos-udgangssignaler 1Vss, symmetriske

VIGTIGT

Signalsporene Cos og Sin skal genereres uafhaengigt af hinanden. Dvs. at
sinus- og cosinus-signalerne i encoderen skal fgres i uathaengige kanaler
fra optik til interface.

De to signalspor mé ikke genereres af den samme processor.

Et signal ma ikke afledes fra det andet signal via et elektronisk kredslgb.

9.1.4.2 Sikkerhedsteknisk arkitektur
SRP/CS SRP/CS
Sensor Logic
Sensor N PNOZ m EF 1MM ,
non-safe encoder " .
Logic
+
Diagnostic

Til beregning af sikkerhedsfunktionen skal du bruge felgende data for delsystemet "Sensor"
og delsystemet "PNOZ m EF 1MM™:

Sensor Delsystem PNOZ m EF 1MM

Kategori |MTTFd DC Driftstype PFH (1/h)

2 producentspeci- |90 % | Overvagning 1,83E-08
fik 1 sensor

Veerdierne for DC er i henhold til standarden EN 61508.
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9.143

9.1.5

9.1.5.1

Opnaelige sikkerhedsniveauer

PILZ

Overvagnings- PL i henhold til EN ISO
funktion 13849-1: 2015

SIL CL i henhold til EN/IEC
62061

SOS-M PL d (Cat.2)
SSR-M
SDI-M
SSM

SS1-M
SS2-M
SLA-M
SAR-M

2

Sikkerhedsdata for drift med ikke-sikker encoder med diagnose vha.

drevstyringen

Registreringen af sensorfejl (diagnose for delsystemet Sensor vha. analysemodulet) kan

suppleres med en drevstyring.

Tilladte sensortyper og udgangssignaler

Tilladte sensortyper:
Ikke-sikre rotations-encodere
Ikke-sikre linesere encodere

Tilladte udgangssignaler:
Firkant-udgangssignaler TTL, asymmetriske
Firkant-udgangssignaler TTL, symmetriske
Firkant-udgangssignaler HTL, asymmetriske
Firkant-udgangssignaler HTL, symmetriske
Sin/Cos-udgangssignaler 1Vss, referencespaending

Sin/Cos-udgangssignaler 1Vss, symmetriske

Betjeningsvejledning PNOZ m EF 1MM
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9.1.5.2 Krav til drevstyringen
Reguleringskredsene og motorstyringen skal vaere parametreret saledes, at der er sik-
ret en stabil drift.
Registreringen af reguleringsforskelle (se nedenfor) skal kunne implementeres i over-
ensstemmelse med kravene til sikkerhedsfunktionen.

Motoren skal anvendes med en strempavirkende reguleringsmetode, afheengigt af ro-
torstilling (feltorienteret regulering). Den feltorienterede regulering farer ved signalstil-
stand pa analogsporene til nedbremsning og/eller standsning af rotoren.

Drevstyringen skal veere i driftstypen Stillingsregulering.

Ved overskridelse af en maksimal reguleringsforskel (nominel-/faktisk-sammenligning)
skal drevstyringen skifte til fejltiistand og standse drevet (registrering af reguleringsfor-
skel). Som fejlreaktion ved registrering af reguleringsforskelle skal der ske en styret el-
ler reguleret standsning af motoren.

Fejlregistreringen vha. reguleringsforskelle med efterfglgende frakobling skal opfylde
kravene til sikkerhedsfunktionen, f.eks. i forbindelse med reaktionstider.

Drevreguleringen skal analysere de samme inkrement-/SinCos-signaler fra encoderen
for regulering, som ogsa bearbejdes af det sikre analysemodul (vigtigt ved encodere
med kombineret analogt/digitalt interface).

9.1.5.3 Sikkerhedsteknisk arkitektur
SRP/CS SRP/CS
Sensor Logic
Sensor PNOZ m EF 1MM
> —>
non-safe encoder .
Logic
+
Diagnostic

Drive Control
Diagnostic

Til beregning af sikkerhedsfunktionen skal du bruge felgende data for delsystemet "Sensor"
og delsystemet "PNOZ m EF 1MM™:

Sensor Delsystem PNOZ m EF 1MM

Kategori MTTFd DC Driftstype PFH (1/h)

2 producentspe- |90 % Overvagning 1,83E-08
cifik 1 sensor

Veerdierne for DC er i henhold til standarden EN 61508.
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9.1.54 Opnaelige sikkerhedsniveauer

Overvagnings- PL i henhold til EN ISO SIL CL i henhold til EN/IEC
funktion 13849-1: 2015 62061

SOS-M PL d (Cat.2) 2
SSR-M
SDI-M
SSM
SS1-M
SS2-M
SLA-M
SAR-M

9.1.6 Sikkerhedsdata for drift med en sikker encoder

Sikre encodere er certificeret iht. EN 61508, EN 13849 og EN 62061. Som regel skal det
sikre analysemodul (PNOZ m EF 1MM) registrere angivne fejl, sdledes at det sikkerhedsni-
veau, der er angivet af encoderen, opnas. Den sikre encoders krav til analysemodulet fin-
des i den sikre encoders brugerdokumentation. Encoder og analysemodul skal veere tilpas-
set hinanden.

9.1.6.1 Tilladte sensortyper og udgangssignaler
Tilladte encoder-typer:
Sikre rotations-encodere
Sikre lineaere encodere
Tilladte udgangssignaler:
Sin/Cos-udgangssignaler 1Vss, referencespaending

Sin/Cos-udgangssignaler 1Vss, symmetriske

9.1.6.2 Sikkerhedsteknisk arkitektur
SRP/CS SRP/CS
Sensor Logic
Sensor N PNOZ m EF 1MM ,
safe encoder " .
Logic
+
Diagnostic

Til beregning af sikkerhedsfunktionen skal du bruge felgende data for delsystemet "Sensor
og delsystemet "PNOZ m EF 1MM":
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Sensor Delsystem PNOZ m EF 1MM

PL SIL PFH (1/h) Driftstype PFH (1/h)

se producent Overvagning 2,69E-09
sikker sensor

9.1.6.3 Opnaelige sikkerhedsniveauer
Overvagnings- PL i henhold til EN ISO SIL CL i henhold til EN/IEC
funktion 13849-1: 2015 62061
SOS-M PL e (Cat.4) 3
SSR-M
SDI-M
SSM
SS1-M
SS2-M
SLA-M
SAR-M
9.1.7 Sikkerhedsdata for drift med en sikker encoder med Z-indeks
Sikre encodere er certificeret iht. EN 61508, EN 13849 og EN 62061. Som regel skal det
sikre analysemodul (PNOZ m EF 1MM) registrere angivne fejl, sdledes at det sikkerhedsni-
veau, der er angivet af encoderen, opnas. Den sikre encoders krav til analysemodulet fin-
des i den sikre encoders brugerdokumentation. Encoder og analysemodul skal veere tilpas-
set hinanden.
9.1.71 Tilladte sensortyper og udgangssignaler
Tilladte encoder-typer:
Sikre rotations-encodere
Sikre linezere encodere
Tilladte udgangssignaler:
Firkant-udgangssignaler TTL, symmetriske med Z-indeks
Firkant-udgangssignaler HTL, symmetriske med Z-indeks
Sin/Cos-udgangssignaler 1Vss, referencespeending med Z- indeks
Sin/Cos-udgangssignaler 1Vss, symmetriske med Z- indeks
Betjeningsvejledning PNOZ m EF 1MM 52

1003108-DA-09



PILZ

Supplerende data

9.1.7.2 Sikkerhedsteknisk arkitektur
SRP/CS
Sensor
Sensor

safe encoder with

SRP/CS
Logic

PNOZ m EF 1MM

track Z

Logic
+

Diagnostic

Til beregning af sikkerhedsfunktionen skal du bruge felgende data for delsystemet "Sensor"
og delsystemet "PNOZ m EF 1MM™:

Sensor Delsystem PNOZ m EF 1MM
PL |SIL PFH (1/h) Driftstype PFH (1/h)
se producent Overvagning 1,35E-09
2 sensorer
9.1.7.3 Opnaelige sikkerhedsniveauer
PL i henhold til EN ISO SIL CL i henhold til EN/IEC
Overvagningsfunktion 13849-1: 2015 62061
SOS-M PL e (Cat.4) 3
SSR-M
SDI-M
SSM
SS1-M
SS2-M
SLA-M
SAR-M
9.1.8 Sikkerhedsdata for drift med ikke-sikker encoder og induktiv sensor
Den ikke-sikre encoders hastighedsovervagning kan plausibiliseres med en yderligere refe-
rencesensor.
9.1.8.1 Tilladte sensortyper og udgangssignaler

Ikke-sikker encoder

Tilladte encoder-typer:

Ikke-sikre rotations-encodere

Ikke-sikre linesere encodere

Tilladte udgangssignaler:

Firkant-udgangssignaler TTL, asymmetriske

Firkant-udgangssignaler TTL, symmetriske
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Firkant-udgangssignaler HTL, asymmetriske

Firkant-udgangssignaler HTL, symmetriske

Sin/Cos-udgangssignaler 1Vss, referencespanding

Sin/Cos-udgangssignaler 1Vss, symmetriske

Referencesensor

Tilladte encoder-typer:

Ikke-sikre rotations-encodere

Ikke-sikre lineaere encodere
Induktive neerhedsafbrydere

Tilladte udgangssignaler:

9.1.8.2

Firkant-udgangssignaler HTL, asymmetriske

Firkant-udgangssignal 24 V, pnp

Sikkerhedsteknisk arkitektur

PILZ

SRP/CS
Sensor

Sensor

SRP/CS
Logic

non-safe encoder

Sensor

proximity switch

PNOZ m EF 1MM

Logic
+
Diagnostic

Til beregning af sikkerhedsfunktionen skal du bruge falgende data for delsystemet "Sensor

og delsystemet "PNOZ m EF 1MM":

Sensor Delsystem PNOZ m EF 1MM

Kategori |MTTFd DC Driftstype PFH (1/h)

4 producentspeci- |90 % |Overvagning 1,35E-09
fik 2 sensorer

Tallet MTTFd for sensor-delsystemet fas ud fra worst-case-betragtninger fra den darligste
(laveste) veerdi fra de to sensorer.

Veerdierne for DC er i henhold til standarden EN 61508.
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9.1.8.3 Opnaelige sikkerhedsniveauer
PL i henhold til EN ISO SIL CL i henhold til EN/IEC
Overvagningsfunktion 13849-1: 2015 62061
SOS-M PL c (Cat.1) -
SDI-M
SS2-M
SSR-M PL e (Cat.4) 3
SSM
SS1-M
SLA-M
SAR-M
Bemeerk:
For delsystemet "Sensor" skal en minimumhastighed overskrides i labet af tvangsdynami-
seringen.
Minimumhastigheden afheenger af forholdet mellem frekvensen pa sporene AB "f,5" og fre-
kvensen pa spor Z "f," i din konfiguration (se PNOZmulti Configurator Element Motion Mo-
nitor, veerdien Beregnet forhold AB/Z) og beregnes pa falgende made:
ved fyp/f, forh. 2 1.0
f, =10 mHz eller f,5 = (fae/fz) x 10 mHz
ved fpg/f, forh. < 1.0
fas = 10 mHz eller f, = 10 mHz/(fyg/f,)
En sandsynlighedsfejlregistrering sker senest efter en tolerances udlgb. Tolerancens stor-
relse athaenger af forholdet mellem frekvensen pa sporene AB "f,z" og frekvensen pa spor
Z "f," i din konfiguration (indstilling forhold fAB/fZ i menuen) og beregnes pa fglgende ma-
de:
ved fpp/f, forh. 2 1.0
7,5 Z-impulser eller 7,5 x (f,s/f, ) AB-impulser
ved fpg/f, forh. < 1.0
4.5 AB-impulser eller 4,5/(f,s/f;) Z-impulser
9.1.9 Sikkerhedsdata for drift med 2 induktive sensorer
9.1.9.1 Tilladte sensortyper og udgangssignaler
Ikke-sikker sensor
Tilladte sensortyper:
Induktive sensorer
Tilladte udgangstrin:
pnp
npn
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9.1.9.2

9.1.9.3

Sikkerhedsteknisk arkitektur

PILZ

SRP/CS
Sensor

Sensor

SRP/CS
Logic

PNOZ m EF 1MM

proximity switch

Sensor

Logic
+

Diagnostic

proximity switch

Til beregning af sikkerhedsfunktionen skal du bruge falgende data for delsystemet "Sensor"
og delsystemet "PNOZ m EF 1MM":

Sensor Delsystem PNOZ m EF 1MM

Kategori |MTTFd DC Driftstype PFH (1/h)

4 producentspeci- |90 % |Overvagning 1,35E-09
fik 2 sensorer

Tallet MTTFd for sensor-delsystemet fas ud fra worst-case-betragtninger fra den darligste
(laveste) veerdi fra de to sensorer.

Veerdierne for DC er i henhold til standarden EN 61508.

Opnaelige sikkerhedsniveauer

Overvagningsfunktion

PL i henhold til EN ISO
13849-1: 2015

SIL CL i henhold til EN/IEC
62061

SOS-M
SDI-M
SS2-M

SSR-M
SSM

SS1-M
SLA-M

SAR-M

PL e (Cat.4)

Veer opmeerksom pa falgende:

For sensor-delsystemet er der mulighed for fejl med samme arsag (CCF, Common-Cause-
Failures). Der skal udfgres en passende analyse.

For anvendelse af de induktive sensorer 1 og 2 anbefaler vi fglgende:

Anvendelse af forskellige teknologier/udformninger eller fysiske principper (f.eks. for-

skellige producenter) og

analyse af sensorforsyningen via spor S
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10 Bestillingsdata
10.1 Produkt
Produkttype Egenskaber Best.-nr.
PNOZ m EF 1MM Udvidelsesmodul 772170
10.2 Tilbehor
Tilslutningsklemmer
Produkttype Egenskaber Best.-nr.
Spring terminals Fjederklemmer, 1 stk. 783 542
PNOZ mmcxp 1 pc.
Screw terminals Skrueklemmer, 1 stk. 793 542
PNOZ mmcxp 1 pc.
Slutterminering, jumper
Produkttype Egenskaber Best.-nr.
PNOZ mmO.xp connector | Gul/sort jumper til forbindelse af modulerne, 10 stk. 779 260
left. (Stik venstre)
Adapterkabel
Produkttype Egenskaber Best.-nr.
MM A MINI-IO CAB99 1,50 m 772 200
MM A MINI-IO CAB99 2,50 m 772 201
MM A MINI-IO CAB99 50m 772 202
Produkttype Egenskaber Best.-nr.
PNOZ msi b4 boks Tilslutningsboks 773 845
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Support

Du fér teknisk hjeelp hos Pilz dagnet rundt.

Amerika

Brasilien

+55 11 97569-2804
Canada

+1 888-315-PILZ (315-7459)
Mexico

+52 55 5572 1300

USA (gratis)

+1 877-PILZUSA (745-9872)

Asien

Japan

+81 45 471-2281
Kina

+86 21 60880878-216
Sydkorea

+82 31 450 0680

Australien
+61 3 95600621

Europa

Belgien, Luxembourg

+32 9 3217575
Frankrig

+33 3 88104000
Holland

+31 347 320477
Irland

+353 21 4804983
Italien, Malta
+39 0362 1826711
Ostrig

+43 1 7986263-0

Pilz udvikler miljgvenlige produkter og anvender hertil
okologiske materialer og energibesparende teknikker.

Der produceres og arbejdes miljigbevidst og

energibesparende i gkologisk udformede bygninger.

Dermed giver Pilz dig baeredygtighed, hvor du kan veere sikker
pa at fa energieffektive produkter og miljigvenlige lasninger.

Schweiz

+41 62 88979-30
Skandinavien
+45 74436332
Spanien

+34 938497433
Storbritannien
+44 1536 462203
Tyrkiet

+90 216 5775552
Tyskland

+49 711 3409-444

Du kan kontakte vores
internationale hotline pa:
+49 711 3409-444
support@pilz.com
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