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1.1

1.2.

1.3.

1.3.1.

1.3.2.

1.4.

Allgemein

Uber dieses Handbuch

Dieses Anwenderhandbuch beschreibt die Indel Servo Drives der SNESAC4AxXnit Option
FS(Functional Safety). Es handelt sich bei diesem Dokument um die Originalbetriebsanleitung.

Uber die Indel Servo Drives der Serie GINSBAC4xX mit Option FS

Die Indel Servo Drives der Sefl@N-SAC4xXmit Option FS(Functional Safety) dienen der geregelten An-
steuerung von bis zu 4 Servomotoren mit sicherer Uberwachung von Resolvern oder
Sin/CosGebern. Zusétzlich zur Motorenansteuerung Stehen die Sicherheitsunterfunktionen

STO, SSY, SS2t, SOS und SLS zur Verfugung.

Indel Servo Drives sind fiir den industriellen Einsatz entwickelt worden, fiir den Einsatz sind die

entsprechenden Normen und Richtlinien zu beachten.

Vertrieb und Service
Hersteller

Indel AG

Tufiwis 26
CH8332 Russikon
Switzerland

info@indel.ch
www.indel.ch
Tel.: +41 44 956 20 00

Support

Indel AG bietet Innen einen umfigreichen technischen Support:

1 Engineering fur Hardware und Software
1 Weltweiter Support via Team Viewer
9 Inbetriebnahme von Steuerungen und Antrieben vor Ort

Disclaimer

Die Dokumentation wurde nach bestem Wissen und Gewissen erstellt. Die beschriebenen Produkte wer-

den jedoch sténdig weiterentwickelt und verbessert. Die Dokumentation ist deshalb
niemals als vollstandig zu betrachten. Samtliche Angaben in der Dokumentation sind ohne

Gewahr. Wir behalten uns das Recht vor, jederzeit und ohne Ankiindigung Anderungen vorzunehmen. Auf

Basis dieser Dokumentation kénnen keine Anspriiche auf Anderungen bereits

gelieferter Produkte gemacht werden.
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1.5. Copyright

© Indel AG

Weitergabe sowie Vervielféltigung dieses Dokuments sind, soweit nicht ausdrticklich von Indel gestattet,
verboten.
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1.6. Dokumentation Versionen

Version Datum Autor Kommentar

Rev 0.1 | 25.09.2016 Thomas Jericke | Erstellung des Dokuments auf Basis des €&ANC4xX
Manuals.

Rev 0.2 | 30.09.2016 Thomas Jericke | Korrekturen nach Review

Rev 0.3 | 03.10.2016 Thomas Jericke | Korrekturen nach 2. Review

Rev 0.4 | 18.11.2016 Thomas Jericke | q  Unterkapitel Berechnung der Grenzwerte der

Signalstarke hinzugefugt.

1 Logikspeisung von 24 \15% +25% korrigiert
auf 24 V15% +20%

1 Hinweis zu Errorcodes der sicheren Eingange
hinzugefigt.

1 Hinweis zur Verwendung von Testsignalen fi
STO bei Ringschaltung hinzugefigt.

1 Unterkapitel zum dekmfigurieren von Modu-
len hinzugefugt.

1 Versionsnummern der benétigten Software
hinzugefigt.

f Hinweis zur Uberpriifung der Funktionen SS1
und SS2 nach Anderungen am funktionalen
System (z.B. Updates).

Rev 0.5 | 22.12.2016 Thomas Jericke | § Schema Montagevorschriften durch massstak
getreue Version ersetzt.
EGKonformitatserklarung hinzugefigt.
Hinweise zu tiefen SOS Limiten hinzugefiigt.

Rev 0.6 | 15.02.2017 Thomas Jericke | q Einleitende Beschreibung des Gerétes hinzug
fugt.

1 Sicherheitsfunktionen in Sicherheitsunterfunk

tionen umbenannt, SS& und SS2 eingefihrt

nach neuer Version von 6182 (2016).

Screenshot Verifikation aktualisiert.

Warnung vor heissen Oberflachen hinzugefiig

Uberspannungskategorie von Il auf Ill erhoht.

Normen aktualisiert und erganzt.

Error-Liste aktualisiert.

= =

=A | =A== =0

Rev 0.7 | 28.02.2017 Thomas Jericke Fehler AllSchedTestincomplete in Fehlercode

pro Klasse aufgeteilt.
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Version

Rev 0.8

Datum
22.03.2017

Autor

Thomas Jericke

Kommentar

f
f

il

= =

Diverse Rechtschreibfehler korrigiert.

Kapitel 2.3.14 «Schutz gegéimgehen auf ein-
fache Weise» entfernt.

Sicherheitshinweise zur Verwendung der Ring
schaltung hinzugefugt.

Sicherheitshinweis hinzugefugt, dass Trager-
signal des GINBAC4xX fiir Resolver verwende
werden missen.

Anforderungen an den Einsatz von Resolvern
bzw. Sin/CosGebern korrigiert und erganzt.
Diagramme fiir Sicherheitsunterfunktionen
STO, SStund SS2t hinzugeflgt.

Angabe des PFWertes entfernt.

Hinweise zu D@/otoren korrigiert und er-
ganzt.

Rev 0.9

13.04.2017

Thomas Jericke

= =4

Anforderung das vor Inbetriebnahme von Ge-
bern die Verdrahtung tGberprift werden muss
hinzugefugt.

Hinweis zur Verwendung der Reaktionszeiten
von Sicherheitsunterfunktionen hinzugefiigt.
Zusatzlicher Hinweis zur Verwendung von Ge
trieben und Riemen hinzugefugt.

Hinweis zum permanenten Laden der Sicher-
heitsfunktion hinzugeflgt.

Text und Hinweise zur SFQuittierung hinzu-
geflgt.

Neue FehleiCodes der ST@uittierung hinzu-
geflgt.

Korrekte Version des INCOServer V angegeb
Zusatzlicher Hinweis zur ausschliesslichen Ve
wendung von GINSAC4xX FS in Schaltschran
ken mit Schutzart IP54.

Rev 1.0

12.05.2017

Thomas Jericke

Unterschriebene E&onformitatserklarung
hinzugefigt.

Hinweise zur Beschleunigungsiberwachung
hinzugefigt.

Freigabe des Dokuments: Verweis «Entwurf»
entfernt.

Rev 1.1

15.06.2017

Max Bleuler

Altes Indel Logo durch neues Indel Logo er-
setzt
NeuVerlinkung der URLs in Kapitel 2.3.11

Rev 1.2

21.08.2017

Thomas Jericke

Reihenfolge der Eingange in den Anschlussb
spielen in den Kapiteln 5.5.4 und 5.8 korrigier
Stern-Markierung in Kapitel 5.10 von S$huf
SLS Korrigiert.

Erklarung von Helm Symbol des Indel Axis Td
in Kapitel 6.3.8 hinzugefugt.

Verweis auf Indel Onlin®okumentation der
Softwarekonfiguration in den Kapiteln 6.3.8
und 7.1 hinzugefigt.
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| Version Datum  Autor | Kommentar |

Rev 1.3 | 07.10.2020 Max Bleuler  Update EGKonformitatserklarung in Kapitel
12.1

Konvertierung des Dokuments in MS Word

Titelblatt mit Bild aufgehiibscht

Kapitel 4: SAC4x2 Typen erganzt

Kapitel O: Typenschilder mit neuem INDEL

Logoaktualisiert

1 Kapitel 9.2 Ansichten Gehausefronten aktuali-
siert

1 Kapitel2.2.7 Fehlerstromschutzschalter vom
STO Gerét Ubernommen

1 Kapitel 8.3.5.4: Absolutwertgeber BissC und
EnDat 2.2 support erganzt

1 Kapitel 5.7 nicht sicherer Ausgangs Kontakt.
Zustande geschlossen/offen statt Hoch/tief

1 Kapitel8.3.7 Standard Digitale Eid Ausgange
als General 10 nutzbar

1 KapitelFehler! Verweisquelle konnte nicht g

efunden werden.: CB Zertifikat ergénzt

Rechtschreibung verbessert

Kapitel 4.2 Optionales Zubehor eingefiuihrt

Kapitel 8.5 Bemerkungen zutdSMarkt

Rechtschreibefehler und Einheiten mit Mikro
(u zup) korrigiert.

Rev 1.6 | 10.09.2021 Max Bleuler 1 Update EGKonformitatserklarung in Kapitel
12.1

Rev 1.6 | 15.09.2021 Simon Bartschi | Sincos Auswertung von 10 Bit auf 12 Bit korri
giert

Kapitel8.3.6.19.10.19.10.4.19.10.4.2

1 SafetyEingang: Minimalé&Spannung Eingang
Y @Gvoi@\lV auf 16V korrigiert. Kapitel4.],
5.5.1

Rev 14 18.11.2020 Simon Bartschi

=a =4 =4 =4

Rev 1.5 | 13.01.2020 Thomas Jericke

Rev 1.7 | 24.05.2022 Simon Bartschi {1 Maximaler Kurzschlussstrom des Netzan-
schlusses erganzt in Kapit8l.3.2

Rev. 1.8| 30.09.2022 Max Bleuler  Update EGKonformitatserklarung in Kapitel
12.1

Rev. 1.9 14.09.2023 Michael Fischer | q Update EGKonformitatserklarung in Kapitel
12.1

Rev. 2.0| 15.08.2024 Thomas Jericke | q Kapitel5.18& FehlerbeschreibundvioniSin-
CosAccelerationToolLargergéanzt, der wahr-
scheinliche Grund fur den Féér kann auch
hartes Abbremsen sein.

Kapitel 4.3 Typenschilderaktualisiert.
Kapitel 12.1:Kopie derEGKonformitatserkla-
rung durch Link ersetzt.

Kapitel 4.3 Typenschilderaktualisiert.
Kapitel 13: Normenaktualisiert.

= =4

Rev. 2.1| 31.07.20% Thomas Jericke

= =4
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1.7. Verwendete Begriffe

Begriff | Bedeutung ‘

DC Diagnostic Coverage (Diagnhose Deckungsgrad)

+DC DC Zwischenkreis Abgriff an den Servo Drives

EMV Elektromagnetische Vertraglichkeit

ESD Electrostatic Discharge (Elektronische Entladung)

Feedback Positionsgeber

Feldbus Master Master des GinLinkeldbusse

FIT Failure In Time, 1 FIT =-1Behler/h

GinLink Indel Feldbus, 1GBit/s Etherndétasierend

GINSAC4xX Bezeichnung fir ganze GISAC4 Serie

GINSAC4xX FS Bezeichnung fiir ganze GISAC4 Serie mit funktionaler Sicherheit

GINSAC4x4 FS Bezeichnung fir GSAC4 mit 4 Endstufen mit funktionaler Sicherheit

GINSAC4x3 ES Bezeichnung fir GISAC4 mit 3 Endstufen mit funktionaler Sicherheit

GINSAC4x2 FS Bezeichnung fir GRSAC4 mit 2 Endstufen mit funktionaler Sicherheit

GINSAC4x1 FS Bezeichnung fir GSAC4 mit 1 Endstufe mit funktionaler Sicherheit

Hardware Elektronik oder Mechanik

IGBT Insulated Gate Bipolar Transisor (Bipolartransistor mit isolierter Gétkekt-
rode)

INCOServer V Indel Connectivity Server der 5. Generation: Servig®gramm welches die
Kommunikation zwischen PC und Indel Steuerungrwaltet.

Indel Cockpit Programm zur Inbetriebnahme, Wartung und Betrieb von Indel Steuerunge

Indel Safety Configu-| Programm zur Erstellung von Sicherheitskonfigurationen

rator

INOS Indel Operating SystemBetriebssystemder funktionalen Steuerungen von In:
del

Interface Schnittstelle

IP-Adresse Internet Protokoll Adresse

LAN Local Area Network (Lokales Netzwerk)

LED Ligh Emmiting Diode (Leuchtdiode)

Linux QuelloffenesBetriebssystem

MTTEd Mean time to dangerous Failure (Mittlere Zeit lzis einem gefahrlichen Ausfal

0OSSD Output Signal Switching Device (Signalausgang &shutzeinrichtung)

PC Personal Computer

PELeiter Erdleiter

PELV Protected Extra Low Voltage (Schitzende Kleinspannung)

PFH Probability of Failure per Hour (Wahrscheinlichkeit fir einen Ausfall pro
Stunde)

PFHd Probability of dangerous Failure per Hour (Wahrscheinlichkeit fir einen gef]
lichen Ausfall pro Stunde)

PL Performance Level (nach EN ISO 13839

PWM Pulsweitenmodulation

RAM Random Access Memory (Hauptspeicher der Mikrokontroller)

SafeAxControl Verbautes Sicherheitsmodul welches STO und Sichere &id Ausgdnge um-
setzt.
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Begriff Bedeutung ‘

SafeAxMonitor

Verbautes Sicherheitsmodul welches Achseniiberwachung mit SOS und Sl
umsetzt

SELV Safety Extra Low Voltag&icherheitskleinspannung)
SIL Safety Integrity Level gemass IEC61508

sin Sinus

SLS Safely Limited Speed (Sichere langsame Fahrt)
SS1t Safe Stop 1 Typ C (Sicherere Halt 1)

SS2t Safe Stop 2 Typ C (Sicherere Halt 2)

STO Safe Torque Off (Sichere Momentenabschaltung)
Stummschaltung Keine Uberwachung durch Sicherheitsunterfunktion
Software Programm der Mikrokontroller

sSOS Safe Operation Stop (Sicherer Operativer Halt)
Target Endpunkt der Kommunikation im Indel Cockpit
URL Uniform Resource Locator (einheitlicher Ressourcenzeiger)
Windows Betriebssystemvon Microsoft®

3107.205
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1.8. Verwendete Symbole

Gefahr
Das Symbol kennzeichnet Informationen, welche bei Nichteinhaltung zu Tod oder un

telbaren schweren Verletzungen fuhren kdnnen
GEFAHR

Gefahr durch Elektrizitat
Das Symbol kennzeichnet Informationen, welche bei Nichteinhaltung zu Personensc
den durch Elektrizitat fihren kénnen

GEFAHR
Warnung
' Das Symbol kennzeichnet Informationen, welche bei Nichteinhaltung zu schweren Vi
d zungen oder grossen Sachschaden fihren kénnen
WARNUNG
Achtung
' Das Symbol kennzeichnet Informationen, welche bei Nichteinhaltung zu Verletzunge
d oder Sachschaden fiihren kdnnen
ACHTUNG

@ Wichtiger Hinweis fir den Anwender
Das Symbol kennzeichnet wichtige Hinweise fir den Benutzer.
Alle Hinweise mussen beachtet werden

Hyperlink
Kennzeichnet einen Hyperlink auf eine Datei oder Information im Internet

WWW.

Verweis
:{> Verweis auf ein Dokumentation internes Kapitel

1.9. Verwendete Formate

Als Dezimaltrennzeichen wird im gesamten Dokument der Dezimalpunkt verwendet. Um Verwechslungen
zuvermeidenwird fir das Tausendertrennzeichen ein Leerzeichen verwendet (ISO 82000

zB.: 1 009.700 001

Hexadezimalzahlen werden durch ein vorangestelltes «0x» gekennzeichnet:
zB.: Ox1EE3

Daten werden im Format tt.mm.jjjj oder jjinm-tt angegeben.

zB.: 01.09.1974 bzw. 19739-01
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1.10. Verwendete Einheiten

Es werden folgende Abkurzungen fir Einheiten benutzt.

Abkirzung | Bedeutung
° Grad (Gradmass)
A Ampere
Aauis Ampere Root Mean Square (Effektivwert Strom)
anno Jahr
°C Grad Celsius
Farad
g Erdbeschleunigung (9.8 m#s
h Stunde
H Henry
Hz Hertz
kg Kilogramm
m Meter
min Minute
miMm Meter Uber Meer
6 Ohm
s Sekunde
\V; Volt
Viac Volt Wechselspannung
Vbe Volt Gleichspannung
W Watt

1.11. Verwendete Prafixe
Es werden folgende Préfixe fur Einheiten benutzt.

Abkirzung Faktor

M Mega 1 000 000
K Kilo 1000

m Milli 0.001

H Mikro 0.000 001
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2.
2.1

2.2.

2.2.1.

2.2.2.

2.2.3.

Sicherheit

Eingangskontrolle durch den Anwender

Nach Eingang der Lieferung und vor jeder Inbetriebnahme ist der-&MC4x4 auf Vollstandigkeit
und Unversehrtheit zu prifen. Insbesondere sind folgende Eigenschaften zu tberprifen:

Vollstandigkeit und Korrektheit des Lieferumfangsiéhe Kapiteld.1)
Korrekte Typenbezeichnung am Drive (sieKapitel 0)
Unversehrtheit des Gehéuses, der Stecker und Buchsen

Keine losen Teile oder geléste Schrauben

Beschadigte Drives oder Drives vom falschen Typ dirfen unter keinen Umstanden i
trieb genommen werden.
Dies kann zu schweren Personaimd Sachscladenfihren.

ACHTUNG

Sicherheitshinweise

Mit folgenden Sicherheitshinweisen wird kein Anspruch auf Vollstégkeit erhoben. Bei Fragen, Wiar-
heiten oder Problemen kontaktieren Sie uns bitte.

Qualifiziertes Personal

Alle Arbeiten wie Transport, Installation, Inbetriebnahme und Service durfen nur durch qualifiziertes
Fachpersonal ausgefihrt werden. Qualifiziertes Fachpersonal sind Personen, die mit Transport, Aufstel-
lung, Montage, Inbetriebnahme und Betrieb des Prodektvertraut sind und Uber die ihrer Tatigkeit ent-
sprechenden Qualifikationen verfiigen. Nationale und internationale Unfallverhiitungsvorschriften und
Normen sind zu beachten. Die Sicherheitshinweise, die Angaben zu den Anschlussbedingungen (Typen-
schild undDokumentation) und die in den technischen Daten angegebenen Grenzwerte sind vor der In-
stallation und Inbetriebnahme sorgfaltiglurchzulesen und unbedingt einzuhalten.

Dokumentation

Lesen Sie vor Installation und Inbetriebnahme diese Dokumentation sowie Dokumentationen

auf die verwiesen werden, vollstandig durch. Falsche Handhabung kann zu Persatat Sachschaden
fuhren. Halten Sie die technischen Daten, Angaben zu den Anschlussbedingwsmeie Umgebungsbe-
dingungen unbedingt ein.

ESD Schutz

Die Servoverstéarker beinhalten elektrostatisch gefahrdete Bauelemente, die durch unsachgemésse Be-
handlung beschadigt werden kénnen. Entladen Sie Ihren Korper, bevor Sie die Servoverstarker berihren.
Vermeiden Sie Kontakt mit hoch isolierenden Stoffen (Kunstfaser, Kunststofffolien, etc.). Legen Sie die
Servoverstarker im spannungslosen Zustand auf eine leitfahige Unterlage. Kontakte von Steckverbinder
am Drive und an angeschlossenen Kabeln sowie Kot#akgen an Leiterbahnen nicht berthren.
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2.24.

GEFAHR

2.2.5.

2.2.6.

2.2.7.

ACHTUNG

2.2.8.

GEFAHR

Schutz gegen berihren elektrischer Teile

Fir den Betrieb deServoverstarkersst es notwendig, dass bestimmte Teile Spannungen von mehr als
50\4c also Kleinspannungen filhren. Werden solche Teile berihrt, kann es zu lebensgefahrlichen elektri-
schen Schlagen kommen. Es besteht die Gefahr von Tod oder schweren gesundheitlichen Schaden.

Vor dem Einschalten eines Drives muss sichergestellt werden, dass das Gerat ordnungsgaihdsm
PELeiter verbunden ist. Die Erdverbindung muss immer angebracht werden, auch wenn der Drive nur
kurzzeitig in Betrieb gesetzt wird.

Vor dem Einschalten sind spannungsfiihrende Teile mit mehr als &t geeigneten Massnahmen ge-
gen direktes Berthren abzusichern.

Anschlisse kdnnen auch geféhrliche Spannungen fiihren, wenn sich der Motor nicht drehB&aéhkren
der Anschlisse in eingeschaltetem Zustand ist deshalb verbo¥or Arbeiten am Drive ist dieser vom
Netz zu trennen und gegen Wiedereinschalten zu sichern.

Bei Bertihrung von spannungsfihrenden Teilen (z.B. Klemmen) besteht die Gefahr von Todduee-

ren gesundheitlichen oder materiellen Schademrennen Sie die elektrischen Anschliisse der Module nie
unter Spannung. In ungunstigen Fall&nnen Lichtbdgen entstehen und Personen und Material wie
Kontakte schadigen.

Ausschalten
Nach Ausschalten der Netzeinspeisung kénnen Restspannungen wahrend mehreren Minuten anliegen.
Messen Sie die Zwischenkreisspannung und warten Sie, bis die Spannung unter 50 V abgesunken ist.

Hochspannungsprifung, Isolationswiderstandspriifung

Am Netzanschluss und Motorenanschluss der Drives darf keine Hochspannungspriifung oder eine Isolati-
onswiderstandspriufung durchgefiihrt werden, ansonsten wird der Drive zerstort.

FI-Schutzschalter

Beim Betrieb am 3phasen Netz kannakes Produkt infehlerfall einen Gleichstrom im Schutzerdungslei-
ter verursachen. Wo fir den Schutz im Falle einer direkten oder indirekten Berlihrung eine Fehlerstrom
Schutzeinrichtung (RCD) oder ein Fehlerstrdiberwachungsgerat (RCM) verwendet wird, ist auf der
Stromversagungsseite dieses Produkts nur ein RCD oder RCM vom Typ B zuléssig.

Es dirfen nur allstromsensitive f3chutzschalter(Typ B verwendet werden.

Offnen des Geréates

Das Offnen des GHSAC4xX FS ist unter keinen Umstanden erlaubt. Bei Beriihrung von spannungsfiihren-
den Teilen im GINSAC4x4 besteht die Gefahr von Tod oder schweren gesundheitlichen oder materiellen
Schaden. Einmal gedffnete GISIAC4xX dirfen auch nach detnsammenbau nicht mehr in Betrieb ge-
nommen werden.
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2.2.9.

2.3.

2.3.1.

2.3.2.

2.3.3.

Safe Torque Of

Die Sicherheitsunterfunktion STO wie Kapitel 5.10.1beschrieben, ist als sichere Impulssperre
ausgefihrt.

Das Aktivieren der Sicherheitsunterfunktion ist nicht geeignet um den Drive
spannungsfrei zu schalten. Das Aktivieren der Sicherheitsunterfunktion bietet
keinen Schutz gegen elektrischen Schlag.

GEFAHR

Sicherheitstechnische Auflagen

Bei der Installation und dem Betrieb von Indel Drives in Anwendungen mit sicherheitsgerichteter Abschal-
tung des Antriebs nach Stopfategorie 0, 1 oder 2 geméass EN 6020gbwie dieSicherheitsunterfunktio-

nen STO, SSt, SS2t, SOS und SLS nach BRB0G5-2 und dem fehlersicherem Schutz gegen Wiederan-
lauf gemass EN ISO 1384%Kat.3/PL d, sind alle Auflagendiesem Handbuch sowie Auflagen, auf die
verwiesen werden zwingend einzuhalten.

Gefahrenanalyse

Der Maschinenhersteller muss eine Gefahrenanalyse fiir die Maschine erstellen und geeignete Massnah-
men treffen, sodass unvorhergesehene Bewegungen nicht zu Schaden an Personen oder Sachen fiihren
kénnen.

Es sind auch an anderen Stellen in diesem Dokument Hinweise auf mogliche Gefahren beschreiben.
Samtliche Hinweise auf Gefahren, Warnungen, Vorsichtsmassnahmen und Informationen missen beach-
tet werden.

Nachlaufen

Wenn durch das Nachlaufen applikationsabhangig Gefahren entstehen, missen zusétzliche Schutzmass-
nahmen (z. B. bewegliche Verdeckungen mit Zuhaltung) getroffen werden, die Gefahrenstelle so lange
abdecken, bis keine Gefahr mehr fir Personen oder SachendigsEs ist zu berlicksichtigen, dass ohne
mechanische Bremse oder defekte Bremse ein Nachlaufen des Antriebs mdglich ist.

Bremswiderstand / Ballastwiderstand

DerBallastwiderstandwird von den Indel Servo Drives nicht sicher angesteuert. Ein defekter oder nicht korrekt ange-
schlosseneBallastwiderstandhat zur Folge, dass der Motor nicht in der erwarteten Zeitspanne stoppt. Dies kann im
ungunstigen Fall zu Personenind Sachschaden fihren.
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2.3.4. Restenergie im Zwischenkreis

RestEnergie in den Zwischenkreikondensatoren kann bis zu 10 Minuten nach Abschalten der Energie-
versorgung (Offnen des Hauptschiitzen bzw. Motorschiitzen) erhalten bleiben. Es ist méglich, mit dieser
RestEnergie den Motor zu bewegen. Dadurch kann es utderstdnden zu Gefahr bringenden Situatio-
nen kommen. Werden zusatzliche externe Kondensakodule verwendet, dauert es entsprechend lan-
ger, bis die ZwischenkreiKondensatoren entladen sind.

Folgender Warnhinweis ist auf den Drives angebracht.

Caution!
Hazardous
voltage remains
for 10 minutes
after removing
main power

supply.

2.3.5. HeisseOberflache

Bei andauernder hoher Belastung aller Endstufen des Geréts kdnnen an Stellen des Gehauses Tempera-
turen bis zu 80°C erreicht werden.

Folgender Warnhinweis ist auf den Drives angebracht.

2.3.6. Trennende Schutzeinrichtungen

Wird als risikomindernde Massnahme eine trennende Schutzeinrichtung gefordert ist entsprechend der
EN 1SO 13855 zu ermitteln ob eine zusatzliche Zuhaltung erforderlich ist.

Entsprechend der definierten Sicherheitsunterfunktion ist die Einhaltung der EN ISO 14119 zu berticksich-
tigen.
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2.3.7.

2.3.8.

2.3.9.

2.3.10.

2.3.11.

WWW.

WWW.

Schutz vor gefahrlichen Bewegungen

Durch fehlerhafte Ansteuerung von Motoren kdnnen ungewollte und geféhrliche Bewegungen ausgeldst
werden.

Fehlerhafte Installation

Fehlerhafte Konstruktion

Fehlerhafte oder unvollstandige Verdrahtung
Defekte Gerate oder Kabel

Fehlerhafte Ansteuerung durch die Software

Grundsatzlich ist nach dem Einschalten des Drives mit einer Bewegung des Motors zu rechnen. Ein Schutz
von Personen und Maschine kann durch tibergeordnete Massnahmen und der korrekten Verwendung der
integrierten Sicherheitsunterfunktionen des Drives gewéaaistet werden.

Der Bewegungsbereich von Maschinen ist gegen unbeabsichtigten Zutritt von Personen mit geeigneten
Massnahmen zu schitzen.

Das Entfernen, Uberbriicken oder Umgehen von Sicherheitseinrichtungen ist strengstens verboten.

Leicht zugéngliche NeAus Schalter sind in ausreichender Anzahl an der Maschine anzubringen. Es sind
die Bestimmungen nach EN ISO 13850 einzuhalten.

Héangende Lasten

Bei hédngenden Lasten muss die Festhaltung der Achse mit zusétzlichen Massnahmen sichergestellt wer-
den. Der GINSAC4xX FS bietet einen sicheren Ausgang welcher jedoch nicht diredharHaltebremse
angeschlossen werden kann, sondern nur als sicheres Eingangssignal fulVégiterverarbeitung dient.

Zur Ansteuerung einer Haltebremse ist eine geeignete Ansteuerungsschaltung zu verwenden. Haltebrem-
sen bieten keinen Schutz beim Abbremsen des Motors.

Spannungsausfall der Logikspeisung

Bei Spannungsausfall der 24 V Logikspeisung am Drive kann der Motor austrudeln. Falls dies nicht zulés-
sig ist, missen externe Massnahmen ergriffen werden, um ein Austrudeln der Achse zu verhindern.

Spannungsausfall der Netzspeisung

Bei Spannungsausfall der Netzspeisung bzw. der Versorgung fir die Motoren kann der dMstoudeln.
Sinkt die Zwischenkreisspannungddunter die konfigurierte Limite Wowiv, geht derServo Drive auf Fehler
und die Motoren werden spannungslos geschaltet.

EMV

Fir EM\gerechte Verdrahtung siehe weiteres Dokument INP&rdrahtungsrichtline und INDERufbau-
richtlinie sowie samtliche Verdrahtungslinweise in diesem Dokument.

INDEL VerdrahtungRichtlinie
(https://www.indel.ch/Downloads-Indel/Further Documents/EMC/Verdrahtungsrichtlinie.pdf

INDEL AufbadRichtlinie
(https://www.indel.ch/Downloads-Indel/Further Documents/EMC/Aufbaurichtlinie.pdif

Der Hersteller von Maschinen bzw. Anlagen hat zuséatzliche-Bbhitzmassnahmen zu treffen, falls diese
fur seine Maschine zutreffende Produktenorm niedrigere Grenzwerte enthdlt. Bei Maschinen die viele In-
del Servo Drives enthalten, kdnnen ebenfalls zuséthe EMVSchutzmassnahmen erforderlich sein.
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2.3.12.

2.3.13.

2.3.14.

2.3.15.

Der Regler ist fur den Einsatz im Industriebereich vorgesehen. Dem Regler muss am Netzanschluss ein
Filter vorgeschalten werden. Siehe auch Kapigel 1.2

@ In einer Wohnumgebung (erste Umgebung) kann dieses Produkt hochfrequente Stor
gen verursachen welche weitere Entstérmassnahmen erforderlich machen.

Inbetriebnahme

Vor dem Einschalten eines Servo Drives muss sichergestellt werden, dass das Gerét ordnungsgemass mit
dem Erdpotenzial verbunden ist. Die Erdverbindungen missen in jedem Fall angebracht werden, auch
wenn der Drive nur zu Versuchszwecken in Betrieb gesetad.w

Steuer und Leistungsanschliisse kénnen Spannung flihren, auch wenn sich der Mott
nicht bewegt. Das Beriihren der Anschliisse in eingeschaltetem Zustand ist verboten
Arbeiten an den Drives sind diese vom Netz zu trennen und gegen wiedereinschalte|
GEFAHR sichern.

Es muss eine dokumentierte Inbetriebnahme und ein Nachweis der Sicherheitsunterfunktionen erfolgen.
Fir Indel Servo Drive Anwendungen mit sicherheitsgerichteter Abschaltung des Antriebs nach STO (Safe
Torque Off), SS1 (Safe Stop 1 Typ C), SBSafe Stp 2 Typ C), SOS (Safe Operating Stop) und SLS (Sa-
fely Limited Speed) gemass EN 61800 Teil 5.2 und fehlersicherem Schutz gegen Wiederanlauf geméss EN
ISO 13849 Kat. 3 sind grundsatzlich Inbetriebnahme Prifungen der Abschalteinrichtung und der korrek-
ten Verdahtung durchzufiihren und zu protokollieren.

Betriebsdauer

Spétestens 15 Jahre nach Auslieferung missen die Servo Drives vom Hersteller ausgetauscht werden. Bei
einem Einsatz langer als 15 Jahre ist der sichere Betrieb nicht mehr gewahrleistet. Dies gilt nicht nur fur
die Betriebszeit, sondern auch fur die Stiléstd- und Lagerzeit.

Da fir GINSAC4x4 FS keiwiederholungsprufungdurchgefiihrt werden kann, ent-
spricht dasWiederholungsprufungintervall der Betriebsdauer von 15 Jahren.

ACHTUNG

Verantwortlichkeit

Die Servo Drives sind grundséatzlich nicht ausfallsicher. Bei einem Ausfall ist der Betreiber dafur verant-
wortlich, dass die Maschine / Anlage in einen sicheren Zustand gefuhrt wird.

Samtliche Diagnoseund Uberwachungsfuktionen kénnen lediglich die Ansteuerung des Motors unter-
brechen. Dies hat zur Folge das der Motor stromlos wird und nicht mehr kontrolliert und gebremst wer-
den kann. Je nach Anwendung ist es erforderlich zusétzliche Massnahmen zum Abbremsen oder Halten
desMotors zu ergreifen.

Der Betreiber ist fir die Sicherheit verantwortlich.

Defekte Drives

Defekte und beschéadigte Drives dirfen unter keinen Umstanden in Betrieb genomm
werden. Dies kann zu schweren Personemd Sachscladen fihren.

ACHTUNG
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2.4. Bestimmungsgemasse Verwendung

f

Die Indel Servo Drives der Serie GINSAC4xX dirfen nur innerhalb der spezifizierten Angaben
aus diesem Dokument und Dokumenten, auf welche verwiesen wird, verwendet werden.

Die bestimmungsgeméasse Verwendung ist so lange untersagt, bis festgestellt wurde, dass die
Maschine den Bestimmungen der Maschinenrichtline 2006/42/EG sowie der EMRlichtline
2014/20/EU entspricht, beziehungsweise dem aktuellen Stand der erwahnten Richtlinien. An-
sonsten durfen Maschinen mit Indel Servo Drives der Serie GINSAC4xX nicht in Verkehr ge-
bracht werden.

Die Kabellangen der Digitalen Ein und Ausgénge ist maximal 30 Meter die der Motorenkabel
maximal 20 Meter. Bei langeren Kabeln missen zusatzliche Filter zur Entstérung verwendet
werden.

Die Indel Servo Drives der Serie GINSAC4xX dirfen nur im Industriebereich eingesetzt werden.

Die Servo Drives der Serie GINFAC4xX sind zum Einbau in ortsfeste elektrische Maschinen/An-
lagen bestimmt, welche die Maschinenrichtline, Niederspannungstrichtline sowie die EMV-
Richtline erftllen.

Indel Servo Drives mussen in einen IP54 konformen Schaltschrank eingebaut werden, der nur
mit einem Schaltschrankschliissel oder Werkzeug geéffnet werden kann. Die Drives missen so
eingebaut werden, dass keine spannungsfiihrenden Teile berihrt werden kénnen.

Die aufSeite 118in Kapitel 8.4 aufgefiihrten Umgebungsbedingungen missen zwingend einge-
halten werden. Um die Schaltschranktemperatur auf unter 40°C zu halten, sind allenfalls Bellif-
tungs- oder Kilhlungsmassnahmen nétig.

Die Servo Drives der Serie GRBAC4xX kdénnen direkt an dreiphasigen, geerdeten Industrienet-
zen (TNNetz, TT-Netz mit geerdetem Sternpunkt bei 400 V +10%) verwendet werden. Die Servo
Drives durfen nicht an ungeerdeten Netzen und nicht an unsymmetrischen geeadeten netzen
betreiben werden.

Der Maschinenhersteller ist dazu verpflichtet eine Gefahrenanalyse der Maschine zu erstellen
und mit geeigneten Massnahmen verhindern, dass unvorhergesehene Bewegungen nicht zu

Schaden an Personen oder Sachen fihren kdnnen.

Die Drives durfen in explosionsgefahrdeten Bereichen nicht verwendet werden.
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3. Handhabung

3.1. Lagerung

Die Indel GINSAC4xX Drives kdnnen bis 12 Monate ohne Einschrankungen gelagert werden. Bei Lagerung
von mehr als 12 Monaten mussen die Kondensatoren vor der Inbetriebnahme des Drives neu formiert
werden. Dazu mussen alle elektrischen Anschliisse getrenmdea und an L1 / L2 wahrend 20 min 230
Vaceingespiesen werden.

3.2. Wartung

Bei bestimmungsgemasser Verwendung des €8NC4xX FS ist keine Wartung notwendig. Bei ausserli-
cher Verschmutzung Gehéause fir Reinigung nicht tauchen oder absprithen. Bei Verschmutzung im inne-
ren des Gerdts: Reinigung durch den Hersteller.

3.3. Reparatur-Dienst

Reparaturen der Servo Drives mussen durch den Hersteller erfolgen. Die Indel Steuerungskomponenten
kénnen zu Indel zur Reparatur zurlickgesandt werden. Nach der Reparatur sind die fur

den Betrieb ndtigen Konfiguration Files auf dem Drive geldscht. Mit Ausnahme der Stecker sind

fur Drives der Serie GINAC4 FS keine Ersatzteile erhaltlich bzw. notwendig.

[I% DasOffnen des Gehauses samtlicher IndBAC4 Servdrives bedeutet den Verlust der
Gewahrleistung

3.4. Entsorgung
Die Servo Drives bestehen aus folgenden Materialien:

1 Stahl Gehause
1 Aluminium Kuhlkdrper
9 Elektronische Leiterplatten

Die einzelnen Komponenten missen fachgerecht entsorgt werden. Alle Servo Drives kénnen
zu Indel AG, zur fachgerechten Entsorgung zuriickgesandt werden. Die Transportkosten gehen
zulasten des Absenders.
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4. Produktidentifizierung

Die GINSAC4xX gibt es in folgenden unterschiedlichen Versionen.

GINSAC4x4

5A/230VFS

311349420

Beschreibung

ServoDrive,Functional Safety 1x230Vac/325Vdc,
4xEndstden, Total 20Arms Dauerstrom, Singte
Core ARM 80WHz, 8B Flash, 256B RAM, Gin-
Slave

GINSAC4x4

5A/230V/PRIFS

311349425

ServoDrive,Functional Safety 1x230Vac/325Vdc,
4xEndstden, Total 20Arms Dauerstrom, DuaCore
ARM 8001Hz, 8B Flash, 251B RAM, 08B
NVRAM, GinSlave/GinMaster,-SBxd Adapter

GINSAC4x4

5A/400VFS

311349440

ServoDrive,Functional Safety 3x400Vac/565Vdc,
4xEndstden, Total 20Arms Dauerstrom, Singte
Core ARM 80WHz, 8B Flash, 25MB RAM, Gin-
Slave

GINSAC4x4

5A/400V/PRIFS

311349445

ServoDrive,Functional Safety 3x400Vac/565Vdc,
4xEndstufen, Total 2@rms Dauerstrom, DuaCore
ARM 80MHz, 8B Flash, 258B RAM, 0.8B
NVRAM, GinSlave/GinMaster,-SBrd Adapter

GINSAC4x3

5A/230VFS

311349320

ServoDrive,Functional Safety 1x230Vac/325Vdc,
3xEndstden, Total 15Arms Dauerstrom, Single
Core ARM 80dHz, 8B Flash, 2581B RAM, Gin-
Slave

GINSAC4x3

5A/230VIPRBFS

311349325

ServoeDrive,Functional Safety 1x230Vac/325Vdc,
3xEndstden, Total 15Arms Dauerstrom, DuaCore
ARM 80MMHz, 8B Flash, 258B RAM, 08B
NVRAM, GinSlave/GinMaster,-SBrd Adapter

GINSAC4x3

5A/400VFS

311349340

ServoDrive,Functional Safety 3x400Vac/565Vdc,
3xEndstden, Total 15Arms Dauerstrom, Single
Core ARM 80WHz, 8VIB Flash, 2581B RAM, Gin-
Slave

GINSAC4x3

5A/400V/IPRBS

311349345

ServoeDrive,Functional Safety 3x400Vac/565Vdc,
3xEndstufen, Total 1Brms Dauerstrom, DuaCore
ARM 80MMHz, 8VB Flash, 25MB RAM, 08B
NVRAM, GinSlave/GinMaster,-SBrd Adapter

GINSAC4x2

5A/230VFS

311349220

ServaeDrive,Functional Safety 1x230Vac/325Vdc,
2xEndstufen, Total 18rms Dauerstrom, Single
Core ARM 80WHz, 8VIB Flash, 258B RAM, Gin-
Slave

GINSAC4x2

5A/230V/IPRIFS

311349225

ServoDrive,Functional Safety 1x230Vac/325Vdc,
2xEndstufen, Total 1&rms Dauerstrom, DuaCore
ARM 8001Hz, 8B Flash, 25B RAM, 08B
NVRAM, GinSlave/GinMaster,-SBrd Adapter

GINSAC4x2

5A/400VFS

311349240

ServoeDrive,Functional Safety 3x400Vac/565Vdc,
2xEndstufen, Total 1&rms Dauerstrom, Singte
Core ARM 80dHz, 8B Flash, 258B RAM, Gin-
Slave

GINSAC4x2

5A/400V/PRIFS

311349245

ServoDrive,Functional Safety 3x400Vac/565Vdc,
2xEndstufen, Total 18rms Dauerstrom, DuaCore
ARM 800MHz, 8B Flash, 258B RAM, 0.8 B
NVRAM, GinSlave/GinMaster,-SBrd Adapter
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Typ Option Art. Nr. Beschreibung
GINSAC4x1| 5A/230VFS 311349120| ServeDrive,Functional Safety 1x230Vac/325Vdc,
1xEndstufe Total 5Arms Dauerstrom, Singi€ore
ARM 800/Hz, 8VB Flash, 258B RAM, GinSlave

GINSAC4x1| 5A230V/IPRIFS | 311349125| ServoDrive,Functional Safety 1x230Vac/325Vdc,
1xEndstufe Total 5Arms Dauerstrom, DuaCore
ARM 800MHz, 8VIB Flash, 25MB RAM, 0 6B
NVRAM, GinSlave/GinMaster,-SBxrd Adapter
GINSAC4x1| 5A/400VFS 311349140| ServeDrive,Functional Safety 3x400Vac/565Vdc,
1xEndstden, Total 5Arms Dauerstrom, Singl€ore
ARM 80MMHz, 8VIB Flash, 25MB RAM, GinSlave

GINSAC4x1| 5A/400V/IPRIFS | 311349145| ServoDrive,Functional Safety 3x400Vac/565Vdc,
1xEndstufe Total 5Arms Dauerstrom, DuaCore
ARM 80MMHz, 8B Flash, 258B RAM, 08B
NVRAM, GinSlave/GinMaster,-SBrd Adapter

31.07.205 Rev2.1 Seite30von 161



'@ I N 3 E L SAC4xX FS Anwenderhandbuch

4.1. Lieferumfang

4.1.1. GINSAC4x4
Bei Bestellung der GH$AC4x4 mit den Optionen 230V/FS, 400V/FS, 230V/PRO/EROMEPRO/FS sind
folgende Komponenten im Lieferumfang enthalten:

f
f

il

ServeDrive GINSAC4x4

Gegenstecker X7:

PHOENIX CONTADOFMC 1,5 /-6T-3,5LR mitspezifischer Indel Beschriftung
Gegensteker X17:

PHOENIX CONTAET 4 HV /-8T-7,62 mitspezifischer Indel Beschriftung
Gegensteker X10, X11, X12, X13

PHOENIX CONTAET 5/ 5TFSH17,62 mitspezifischer Indel Beschriftung
Gegenstecker X15

PHOENIX CONTAET 4 HV /-3T-7,62 mitspezifischer Indel Beschriftung
Gegenstecker X16

PHOENIX CONTAET 4 HV /-8T-7,62 mitspezifischer Indel Beschriftung
Gegenstecker X100

PHOENIX CONTAOFMC 1,5/ 13T-3,5LR mit spezifischer Indel Beschriftung

Nicht im Lieferumfang enthalten sind:

f
f
f
f

1

Mannliche 9 Pol Esub Gegenstecker fur X0A, X1A, X2A, X3A

Mannliche 15 Pol £3ub Gegastecker fiir X0B, X1B, X2B, X3B

Motoren-KonfigurationsFiles welche fir den Betrieb der Motoren bzw. dethsen zwingend not-
wendig sind.

SafetyKonfigurationsDateien welche fir die Inbetriebnahme und den sicheren Betrieb zwingend
notwendig sind.

Ethernet Kabel

4.1.2. GINSAC4x3
Bei Bestellung der GH$AC4x3 mit den Optionen 230V/FS, 400V/FS, 230V/PROAEB0OV/PRO/FS sind
folgende Komponenten im Lieferumfang enthalten:

f
f

1

ServaeDrive GINSAC48

Gegenstecker X7:

PHOENIX CONTADOFMC 1,5 /-6T-3,5LR mitspezifischer Indel Beschriftung
Gegensteker X17:

PHOENIX CONTAET 4 HV /-8T-7,62 mitspezifischer Indel Beschriftung
Gegenstecker X10, X11, X12

PHOENIX CONTAET 5/ 45TFSH17,62 mitspezifischer Indel Beschriftung
Gegenstecker X15

PHOENIX CONTAET 4 HV /-8T-7,62 mitspezifischer Indel Beschriftung
Gegenstecker X16

PHOENIX CONTAET 4 HV /-8T-7,62 mitspezifischer Indel Beschriftung
Gegenstecker X100

PHOENIX CONTAOFMC 1,5/ 13T-3,5LR mit spezifischer Indel Beschriftung

Nicht im Lieferumfang enthalten sind:

f
f
f

Ménnliche 9 Pol BBub Gegnstecker fuir X0A, X1A, X2A

Méannliche 15 Pol £3ub Gegastecker fir X0B, X1B, X2B

Motoren-KonfigurationsFiles welche fir den Betrieb der Motoren bzw. dethsen zwingend not-
wendig sind.

SafetyKonfigurationsDateien welche fir die Inbetriebnahme und den sicheren Betrieb zwingend
notwendig sind.

Ethernet Kabel
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4.1.3. GINSAC4x2
Bei Bestellung der GH$AC4x2 mit den Optionen 230V/FS, 400V/FS, 230V/PRO/EROMEPRO/FS sind
folgende Komponenten im Lieferumfang enthalten:
1 ServeDrive GINSAC4R2
1 Gegenstecker X7:
PHOENIX CONTADOFMC 1,5 /-6T-3,5LR mitspezifischer Indel Beschriftung
1 Gegensteker X17:;
PHOENIX CONTAET 4 HV /-8T-7,62 mitspezifischer Indel Beschriftung
1 Gegenstecker X10, X11
PHOENIX CONTAET 5/ 45TFSH17,62 mitspezifischer Indel Beschriftung
1 Gegenstecker X15
PHOENIX CONTAET 4 HV /-3T-7,62 mitspezifischer Indel Beschriftung
1 Gegenstecker X16
PHOENIX CONTAET 4 HV /-8T-7,62 mitspezifischer Indel Beschriftung
1 Gegenstecker X100
PHOENIX CONTAOFMC 1,5/ 13T-3,5LR mit spezifischer Indel Beschriftung

Nicht im Lieferumfang enthalten sind:

1 Mannliche 9 Pol Esub Gegnstecker fur X0A, X1A

1 Maénnliche 15 Pol B3ub Gegastecker fiir X0B, X1B

1 MotorenKonfigurationsFiles welche fir den Betrieb der Motoren bzw. dethsen zwingend not-
wendig sind.

1 SafetyKonfigurations-Dateien welche fir die Inbetriebnahme und den sicheren Betrieb zwingend
notwendig sind.

1 Ethernet Kabel

4.1.4. GINSAC4x1
Bei Bestellung der GH$AC4x1 mit den Optionen 230V/FS, 400V/FS, 230V/PRO/E®OMAPRO/FS sind
folgende Komponenten im Lieferumfang enthalten:
1 ServeDrive GINSAC4%
1 Gegenstecker X7:
PHOENIX CONTAOFMC 1,5 /-6T-3,5LR mitspezifischer Indel Beschriftung
1 Gegensteker X17:
PHOENIX CONTAET 4 HV /-8T-7,62 mitspezifischer Indel Beschriftung
1 Gegenstecker X10
PHOENIX CONTAEGT 5/ 45TFSH17,62 mitspezifischer Indel Beschriftung
1 Gegenstecker X15
PHOENIX CONTAET 4 HV /-8T-7,62 mitspezifischer Indel Beschriftung
I Gegenstecker X16
PHOENIX CONTAET 4 HV /-8T-7,62 mitspezifischer Indel Beschriftung
1 Gegenstecker X100
PHOENIX CONTAOFMC 1,5/ 13T-3,5LR mit spezifischer Indel Beschriftung

Nicht im Lieferumfang enthalten sind:

1 Mannliche 9 Pol Esub Gegnstecker fir X0A

1 Mannliche 15 Pol Bub Gegastecker fiir XOB

1 MotorenKonfigurationsFiles welche fir den Betrieb der Motoren bzw. dethsen zwingend not-
wendig sind.

1 SafetyKonfigurationsDateien welche fur die Inbetriebnahme und den sicheren Betrieb zwingend
notwendig sind.

1 Ethernet Kabel
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4.2. Optionales Zubehor

Typ Art. Nr. Beschreibung

SAC4AD2X | 6117550000 Steckbarerkompakter Adapterfir
GIN-SAC4xX, verbindet 2 Mot&nd-
stufen parallel, fir héhere Motor-
strome.

Montage erfolgt werkzeuglos durch
einfaches Aufstecken auf den SAC4
und festdrehen der Randelschrauben.

Die Verbindung zum Motor erfolgt Uibe
den normalen, dem SAC4xX beiliegen
den Motorstecker.

Anwendungsbeispiel SAGAD2X
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4.3. Typenschilder
4.3.1. GINSAC4xHBA230MPRO/FUNd GIN-SAC4x4 5A/230V/FS
GIN-SAC4x4 5A/230V/PRO/FS Servo-Drive m
311349425 S/N 124301302
Power Supply 3110 230Vac 50/60Hz Year Buitt- 2025
Power S1 6 SkvA
Prole[:hon Type - E
HW | D3

e @INDEL
GIN-SAC4x4 5A/230V/FS Servo-Drive ﬁ
311349420 S/N 124301303
Power Supply 3x110..230Vac 50/60Hz Year Buit: 2025
Power S1 6.5KVA ]
Protel:tlon Type IP20 - EI

HW | D3
(T:ueﬁ\ms 26 -@ I N D E L AL

4.3.2. GINSAC4AxHBA/A00V/IPRO/FSINd GIN-SAC4x4 5A00V/FS

GIN-SAC4x4 5A/400V/PRO/FS Servo-Drive m
311349445 S/N 124301300
Power Supply 3x1M0_400Vac 50/60Hz YearBuilt 2025
Power S1 11 3kVA
Prote[:hon Type - IE]

HW | D3
(T:uefnms26 -@ I N D E L AL
GIN-SAC4x4 5A/400V/FS Servo-Drive |
311349440 S/N 124301301
Power Supply 3x110._400Vac 50/60Hz Year Buitt: 2025 c €
Power S1 11 3kVA
Prole[:tlon Type - @

HW | D3
o SINDEL
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4.3.3.

4.3.4.

GIN-SAC4xDHBA/230V/PRO/FSINd GIN-SAC4xDHA/230V/FS

GIN-SAC4x3 5A/230V/PRO/FS Servo-Drive ﬁ

311349325 S/N 124302523
Power Supply 3x110.. 230Vac 50/60Hz Year Built: 2025

Power S1 4 9kVA

Prolel:tlon Type - E
. INDELE™

(CH-8332 Russikon GAL

GIN-SAC4x3 5A/230V/FS

311349320

Power Supply Ix110._230Vac 50/60Hz
Power S1 4 OkVA

Protection Type

L“:;zw;%sm@INDEL

Servo-Drive ﬁ

SIN 124302524
Year Built: 2025 c €

X|[=]

HW D3
GAL

GINSAC4x3DHA/A00V/PRO/FSINd GINSAC4xDHA/A00V/IFS

GIN-SAC4x3 5A/400V/PRO/FS

311349345

Power Supply 3x110..400Vac 50/60Hz
Power S1 B 5KVA

Protection Type

z":;g@;aﬁmelNDEL

Servo-Drive ﬁ

SIN 124302521
‘Year Built: 2025 C E

XI[=]

HW | D3
GAL

GIN-SAC4x3 5A/400V/FS
311349340

Servo-Drive ﬁ

S/N 124302522

Power Supply 3x110...400Vac 50/60Hz Year Built: 2025 c €
Power S1 8 SkVA - IE]
Prolel:tlon Type
=5 OINDELFE®
CH-8332 Russikon GAL
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4.3.5.

4.3.6.

GIN-SAC4x2 5A/230V/PRO/FS und GBAC4x2 5A/230V/FS

GIN-SAC4x2 5A/230V/PRO/FS Servo-Drive [
311349225 SIN 124300373
Power Supply 3x110...230Vac 50/60Hz Year Built: 2025 ( €
Power S1 3.3kVA —

Protection Type E]

INDEL AG

wen D) INDEL ™
CH-8332 Russikon GAL
GIN-SAC4x2 5A/230V/FS servo-Drive [l
311349220 SIN 124300374
Power Supply 3x110...230Vac 50/60Hz Year Built: 2025

Power S1 3.3kVA ~c

Protection Type EI

INDELAG

wwx ) INDEL
CH-8332 Russikon GAL

GINSAC42 5A/400V/PRO/FS und GHSAC4R 5A/A00V/FS

GIN-SAC4x2 5A/400V/PRO/FS
311349245

Power Supply 3x110... 400Vac 50/60Hz
Power S1 5 TKVA
Protection Type

z":;g“;%:m@@INDEL

Servo-Drive ﬁ

S/N 124300371
Year Built 2025

XIE=]

HW | D.3

GAL

GIN-SAC4x2 5A/400V/FS
311349240

Power Supply 3x110._400Vac 50/60Hz
Power S1 5.TKVA
Protection Type

wen ) [NDEL

Servo-Drive m

S/N 124300372
YearBuilt 2025 c €

(XI=

HW | D3

GAL
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4.3.7.

4.3.8.

GIN-SAC42 5A/230V/PRO/FS und GHSAC44 5A/230V/FS

GIN-SAC4x1 5A/230V/PRO/FS Servo-Drive ﬁ

311349125 S/N 124302169
Power Supply 3x110..230Vac 50/60Hz Year Built: 2025

Power S1 1.7KVA ~S

Protection Type IP20 E]

INDELAG

wwen ) [INDEL ™
CH-8332 Russikon GAL
GIN-SAC4x1 5A/230V/FS Servo-Drive  Higs
311349120 SIN 124302170
Power Supply 3x110..230Vac 50/60Hz Year Built: 2025

Power S1 1.TKVA E’

Protection Type IP20

INDELAG
mwe ) [NDEL ™
CH-8332 Russikon GAL

GIN'SAC42 5A/400V/PRO/FS und GHSAC4R 5A/400V/IFS

GIN-SAC4x1 5A/400V/PRO/FS Servo-Drive m

311349145 SIN 124302167
Power Supply 3x110...400Vac 50/60Hz Year Built: 2025
Power S1 2 9kVA EI

(et

Protection Type

P20
INDELAG
e, OINDEL[E
CH-8332 Russikon GAL

GIN-SAC4x1 5A/400V/IFS Servo-Drive ﬁ

311349140 SIN 124302168
Power Supply 3x110_400Vac 50/60Hz Year Buil- 2025

Power S1 2. 9kVA ~

Protection Type IP20 El

INDELAG
v o D INDEL ™
CH8332 Russikon GAL
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5.

5.1.

5.1.1.

5.2.

Sicherheitstechnik

Dieses Kapitel beschreibt die Sicherheitstechnik des @GNC4xX FS. Es wird die Beschaltund die ent-
sprechende Parametrisierung der einzelnen Komponenten beschrieben. Die Stdzker Pinbelegung
samtlicher Anschlisse ist iKapitel 9.2zu finden

Sicherheitsmodule Safe-AxControl und Safe-AxMonitor

Die Module Safé@xControl (311347200) und SafexMonitor (311347300) sind integrierter Bestandteil der
GINSAC4xX FS Drives. Pro Drive ist ein-8afgontrol Modul eingebaut und pro Achse ein SafeMonitor
Modul.

@ Die Module SafédxControl und SafAxMonitor sind fest verbaut und kénnen nicht nac
geristet oder ausgetauscht werden.

SafeAxControl und SaféxMonitor Module funktionieren im Verbund. Dabei implementiert das Safe
AxControl Modul die sicheren Eiond Ausgénge sowie die Impulsmustersperrung. Das S&afd/lonitor
Modul implementiert die sichere Geberauswertung.

Die einzelnen Module werden als einzelne Geréte (Devices) eines gemeinsamen Knotens konfiguriert.

Parameter
Fir alle Module muss die korrekte Position im System konfiguriert werden. Die Position wird dewch
Einlesender Konfiguration vom Modul Uberpruift.

Paramete e Defa e Be eibuno
Gruppe <Geréteposition>

FeldbusPosition | - 0 Position des GINSAC4xXnerhalb des Feldbusses
Achsennummer | - 0 Achsennummer des Moduls im GIBAC4xX

Hinweis: Parameter ist nur auf Sa#xMonitor
Modul vorhanden.

Ruhestromprinzip

Die Sicherheitstechnik der Module im GBAC4xX FS funktioniert nach dem Ruhestromprinzip. Wird ein
sicherer Eingang auf Null geschaltet oder wird der Stromfluss unterbrochen, so wird jeweils in die ent-
sprechende Sicherheitsunterfunktion aktiviert. Dies&inzip muss bei der Beschaltung und Konfigura-
tion ebenfalls berticksichtigt werden, so dass beim Abfallen eines Signals immer in den sichersten der
moglichen Zustande gewechselt wird.

3107.205
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5.3.

5.3.1.

Sichere Impulssperre

Das SafeAxControl Modul verfugt Uber eine sichere, zweikanalige Impulssperre. Die Irspeise ist Uber
die Abschaltung der Speisung der Optokoppler des &AIC4xX implementiert. Die Speisung ist vollstan-
dig in den Drive integriert und benétigt keine Verdrahtung. Die Inmgsplerre des Safé@\xControl Modul
wird zurlickgelesen und getestet.

Safe-AxControl

] STOhigh

CPU A

CpuA_STO >

ST0.3 3VQLl—i r%—
o 1 o)
1

Diagnose_HS

Diagnose_LS

STOlow

CPU_B

CpuB_STO >

Optokepple

r

PWMO_U_HS

G‘N -

Vo >

PWMO_V_HS

u‘w -

>

IGBT's High Side

H 1GBT

=+UCC

PWMO_W_HS

w‘m—x

NI}
'IK IGBT

Vel

6

S D+ ————————
STO_3.3V<D—1—i
S

Optokopple

PWMO_U_LS

wlru—\

N
'|KIGBT

o - mlc; - U\IO‘, I}\Ia‘x

PWMO_V_LS

wlru -

m 15‘
AN

>Motor U

IGBT

“>Motor V

ELEl

PWMO_W_LS

G‘N -

- mlm

N
1 IGBT
—{ >Motor w

|
"IHIGBT
£>-ucc

IGBT's Low Side

Maximale Bewegung im Fehlerfall

GEFAHR

F

d=7%

360°

Ur Linearmotoren:

Fir permanenterregte Servomotoren:

Es ist zu beachten das durch einen Mehrfachfehler in der IGBT Briicke ein kurzzeitig
rucken des Motors mdglich ist. Der bei der Anruckbewegung auftretende maximale [
winkel der Motorwelle ist abhéngig von der Polpaarzahl des verwendeten Motors.

=7, ¢ = Drehwinkel; p = Polpaarzahl

d= Distanz der Motorbewegung;, P = Polabstand Motor
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5.4.

54.1.

54.2.

Sicherer, zweikanaliger, isolierter Eingang: Sicherer Eingang 0 (STO)

Der sichere Eingang 0 (STO) des-GINC4xX FS ist intern an das SAfeControl Modul verbunderDieser
Eingang dient entweder dem Anschluss eines MaisKreises, Tirkontaktes u.&der den Anschluss des
GINSAC4xX FS an eine Uibergeordnete Sicherheitssteuerung.

SafeInp@A+ 1 r 4 3.3y
5}5
’2—’ & >> CpuA_Inp®
> T T
SafelnpBA-
_K 1 4 1
I
3 J"'% 2 l—D_<<CpuH oTstInp@
[
safeInpeB+s___>—] —1 | m 1 A
L IRRESE
@ — |j ’—’ 2 >> CpuB_Inp®
SafelnpBB- >
__KL —1 4 1
3 j"’% 2 L= [ &cpua_oTstrnpo
"

I]%D Der Eingang 0 (STO) wird als Freigabe des Drives zwingend bendtigt und kann nicht
tiviert werden. Im Falle eines Fehlens oder Abfallen des Eingang 0 (STO) leitet das $
AxControl Modul die Funktion STO ein.

Erst nach Anliegen eines Signals an Eingang 0 (STO) und der Quittierung (Confirm)
die Impulsspeisung wieder freigegeben.

Kennwerte

Kennwert \ Minimum Maximum
1HOFEME? #AF?9F? Y @G; @y 6V 30V
1LJGE #AF?9F? Y @G; @y 2 mA 15 mA
1H9FFMF? #AF?9F? YLA=>y -3V 5v
1LIJGE #AF?9F? YLA=>y Keines 15 mA
Stérungsfilter Keines 1 200us
Testimpulsfilter auf einem Kanal Keines 10 ms
Erlaubter inkonsistenter Zustand zwischen den Kanélen Keines ls

Anschluss an einen NotHalt-Kreis

Beim Anschluss von passiven Sicherheitsschaltern wie-Natt-Tastern missen die vom GINSAC4xX FS

zu Verfugung gestellten Testimpulsausgange verwendet werden. Dabei wird Ein483 O) A an Puls-
ausgang A und Eingang 0 (STO) B an Pulsausgang B angeschlossen. Der Parameter Eingang 0 (STO) der
Konfiguration muss auf den Wert «Gepulst» gesetzt werdennBgativen Anschlisse des sicheren Ein-

gangs 0 (STO) mussen mit der Masse des&A4xX R&rbunden sein.
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X100

1

SAC4xX ) o SafeIanA+=, ! !,-.=
2) O SafeInpOA-| | P

I 'y

3

o )— OS2 # -----

L]
L

’
’

GND

4
.
5
) O SafeInpOB+
e
6 Notaus Krei
) o SafeInEGB— L
.

19

) O PulseQutA .« ..

el el
265 C PulseOutBi_
—— = S

Werden mehrere Eingange des GBAC4xX FS gepulst verwendet, so missen die ver;
schiedenen Eingange jeweils in unterschiedlichen Kabeln gefiihrt werden, da es ans
ten zunicht detektierbaren Querschliissen zwischen den verschiedenen Eingang&)0
des selben Kanals (A/B) kommen kann. Ansonsten muss ein Fehlerausschluss nach
ISO 13842:2012 umgesetzt werden.

I>,-—

GEFAHR

Sind die Leitungen ausserhalb des Schaltschranks gefiihrt, so sind zusétzliche Mass
men notwendig (z.B. Schirmung oder spezielle Ummantelung der Kabel).

>

GEFAHR

Wird die Querschlusserkennung des GBAC4xX FS verwendet muss der Parameter E
gang 0 (STO) auf «Gepulst» gesetzt sein.

>

GEFAHR

Die Pulsausgénge des GBAC4xX FS dirfen nur auf sichere Eingange von Indel Ger;
verdrahtet werden.

>

GEFAHR

Die maximale zugelassene Kabellange der sicheren, digitalen Eingange ist 30 Beter
Verwendung langerer Kabel missen zuséatzliche Massnahmen (wie z.B. FiltdEntati-

rung getroffen werden. Die Auswahl der getroffenen Massnahmen muss &iatrerheits
betrachtung unterzogen werden.

>

GEFAHR

Die Testpulsausgange haben einen Nennstrom von max. 50 mA.

2
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5.4.3. Anschluss an eine tUbergeordnete Sicherheitssteuerung

Wird Eingang 0 (STO) von einer Uibergeordneten Steuerung angesteuert, muss ein zweikaalggang
(OSSD) verwendet werden. Die negativen Anschliisse von Eingang 0 (STO) muskemasse (GND)
oder den entsprechenden negativen Anschluss der sicheren Ausgéange zuriickverdrahtet werden.

X100

1
SAC4xX SafelnpOA+
\ '->_O SafeOutA

2 -
__) o SafelnpOA D
3
) e GND
= Ubergeordnete

4 Sicherheitssteuerun
__) e GND g
5

)22 feInR0B SafeOutB
6 -
__) O SafelnpOB GND

19

) 0 PulseOutA
.
20) o PulseOutB
-

Bei der Verdrahtung des Eingangs 0 (STO) an einen sicheren Ausgang sind die Sich
anweisungen des entsprechenden Ausgangmoduls zu beachten.

I>.-—-——

GEFAHR

Bei Verwendung eines anderen Signals als das der eigenen Testausgénge wird vem
SAC4xX keine Querschlusserkennung durchgefuhrt. Die Querschlusserkennung mut
Ausgangmodul durchgefuhrt werden. Ansonsten muss ein Fehlerausschluss nach El
GEFARR 1138492:2012 umgesetzt werden.

>

Wird ein Fremdsignal verwendet muss der Parameter Eingang 0 (STO) auf «Nicht ge
gesetzt sein.

Werden die Signale vom externen Gerét mit Testimpulsen getestet, so missen die T
timpulse der beiden Kandle zeitversetzt sein und der Testimpuls darf maximal 10 ms
YLA=>y ?2=@=FKk 5AJ< <A=K FA; @L =AF?=@@I[
die parametrisierte Sicherheitsunterfunktion wird aktiv.

& &

5.4.4. Parameter

Paramete € Dera e Be eipung
%J MHH= Y#AF?9F?KCArRCIMWEA MIILAGFY 9M> 19>=
Eingang 0 (STO)| Gepulst/ Gepulst Definiert ob die Uberpriifung der Testimpulse
Nichtge- des Eingangs O aktiv ist.
pulst Hinweis: Eingang 0 kann nicht deaktiviert wer-
den.
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5.5.  Sicherere, zweikanalige Eingange 1- 3

Die sicheren Eingadnge-B des GINSAC4xX FS dienen der Festlegung der aktiven Sicherheitsstufe im Be-
trieb. Die Berechnung der Sicherheitsstufe anhand der Eingangssignale Isapitel 5.16beschrieben.
Die sicheren Eingange-13 werden vom Safé\xControl Modul verarbeitet.

I@ Die sicheren Eingange mussen in aufsteigender Reihenfolge (ohne Licken)
verwendet werden.

Werden mehrere GH$AC4xX in einer Ringschaltung verknipft, so wird der sichere Ausgang eines GIN
SAC4x4 auf den sicheren Eingang 3 des jeweils nachsterB@NIx4 verdrahtet, dieser wird dann fiir die
Berechnung der Sicherheitsstufe ignoriert.

SafeInplA E P CpuA_Inpl
I
E <CpuEioTs(Inp1
safernpie__>—1{ —_ 1 %l 1 ‘ ﬂ > CpuB_Inpl
T O
D <CpuA_oTs:Inp1

Bei Nichtverwendung missen die sicheren Eingange in der Konfiguration des
SafeAxControl Moduls deaktiviert werden.

GEFAHR

5.5.1. Kennwerte

Kennwert \ Minimum Maximum
1HOFFMF? #AF?29F? Y@G; @y 16V 0V
1LJGE #AF?9F? Y @G: @y 2 mA 15 mA
1HO9FFMF? #AF?9F? YLA=>y -3V 5V
1LJGE #AF?9F? YLA=>y - 15 mA
Stérungsfilter - 1 200us
Testimpulsfilter auf einem Kanal - 10 ms
Erlaubter inkonsistenter Zustand zwischen den Kanélen - ls
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5.5.2. Anschluss von zweikanaligen, kontaktbehafteten Sensoren

Beim Anschluss von passiven Sicherheitsschaltern, wie Sicherheitsschalter flir SchutztirerSotieitz-
hauben, missen die vom GISAC4xX FS zur Verfligung gestellten Testimpulsausgéaggendet wer-
den. Dabei wird jeweils Kanal A des Eingangs an Pulsausgang A und KanaEBdasgs an Pulsausgang
B angeschlossen. Der Parameter Eingang3lder Konfiguration musauf den Wert «Gepulst» gesetzt
werden.

Xl@@

SAC4xX ) O SafeInplA <2 ..
[l i ]
__D O SafeInplB ,_—'j i‘e-";

kontaktbhehafteter \
Sensor |

__) 0 PulseOutA P ; A.I
@J o Pu'l.seOutB
—— — —

Werden mehrere Eingange des GBAC4xX FS mit gepulst verwendet, so missen die
schiedenen Eingange jeweils in unterschiedlichen Kabeln geflhrt werden, da ansons
zunicht detektierbaren Querschliissen zwischen den verschiedenen Eingang8)@es
selben Kanals (A/B) kommen kann. Ansonsten muss ein Fehlerausschluss nach EN
138492:2012 umgesetzt werden

I>f

GEFAHR

Sind die Leitungen ausserhalb des Schaltschranks gefiihrt, so sind zusétzliche Mass
men notwendig (z.B. Schirmung oder spezielle Ummantelung der Kabel).

>

GEFAHR

Wird die Querschlusserkennung des GBAC4xX FS fiir die sicheren Eingang@8 Yer-
wendet muss der Parameter Eingang X des entsprechenden Eingangs auf «Gepulst;
setzt sein.

>

GEFAHR

Die Pulsausgénge des GBAC4xX FS dirfen nur auf sichere Eingange von Indel Ger;
verdrahtet werden.

>

GEFAHR

Die maximale zugelassene Kabelldnge der sicheren, digitalen Eingange ist 30 Meter
Verwendung langerer Kabel missen zuséatzliche Massnahmen (wie z.B. Filter) zur E
rung getroffen werden. Die Auswahl der getroffenen Massnahmen muss einer Siche|
betrachtung unterzogen werden.

>

GEFAHR

Die Testpulsausgange haben einen Nennstrom von max. 50 mA.

2
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5.5.3.  Anschluss an einen sicheren, zweikanaligen Ausgang

Die sicheren Eingange-13 kdnnen jeweils an einen zweikanaligen, sicheren Ausgang (O8&d®schlos-
sen werden. Dies ermdglicht das Anschliessen von aktiven Sensoren wie Lichtgdatlendas Anschlies-
sen einer Ubergeordneten Steuerung. Die GND Anschlisse von SAC46{chiedheitssteuerung resp.
aktivem Sensor missen zusatzlich, direkt miteinander verbundeerden.

X100
7
SAC4xX __) O SafelnplA OutA
_8_> ~ SafeInplB . libergeordnete
9 Sicherheitssteuerung
| Safelnp2B 6nd
l) O SafeInp2A
=
1
o —(O)— OutA
1 aktiver Sensor
)—O— OutB
> mit 0SSD Ausgang
1
Lo —) GHD Gnd
1") ~ GND
-

Bei derVerdrahtungder Eingange 13 an einen sicheren Ausgang sind deherheitsan-
weisungendes entsprechenden Ausgangsmoduls zu beachten

l>f

GEFAHR

Bei Verwendung eines anderen Signals als das der eigenen Testausgange wird von
SAC4xX keine Querschlusserkennung durchgefihrt. Die Querschlusserkennung mu
Ausgansmodul durchgefiihrt werden. Ansonsten sind andere fehlervermeidende Mas
GEFARR | nahmen nach B 1SO 13849:2012 zu befolgen.

>

"KL =AF #AF?9F? MF: =F
9CLANY CGF>A?MJA=JL O
KL9F< YLA=>y =AFk

MLRL <©eFA; @L N=J<]]
=J<=Fk "9K 1A?F9IL

>

GEFAHR
Die sicheren Eingange-13 sindnicht potentialfrei. Es ist sicherzustellen, dass
' sich der GINSAC4xX FS und der angeschlossene Ausgang Uber das gleiche
. Potential verflgen.
ACHTUNG

Wird ein Fremdsignal verwendet muss der Parameter Eingang 0 (STO) auf
«Nicht gepulst» gesetzt sein.

Werden die Signale vom externen Gerat mit Testimpulsen getestet, so missen die T
pulse der beiden Kanéle zeitversetzt sein und der Testimpuls darf maximal 10 ms au
YLA=>y ?=@=Fk 5AJ< <A=K FA;, @L =AF?=@8T1L
die parametrisierte Sicherheitsunterfunktion wird aktiv.

& &
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5.5.4. Verwendung der Pulssignale fir mehrere Eingange

Werden die vom GHSACA4xX FS zur Verfigung gestellten Pulssignale fir mehr als ein Eingangspaar be-
nutzt so ist zwingend auf eine korrekte Verdrahtung zu achten.

X100 “

1
\ SAC4xX .) O SafelnpOA+ 2o =N
2 P P

P P Not-Sto
‘) :SafeInEQA- b it - PP
3 D0 GND
e 4

4 GND

-

5
-)_O‘Safelnpaml

SafeInpOB-

7 T
-j o SafelnplA e . rr
8 . P
__)_O_SafeInplB i LA |
9 m

) o Safelnp2B e o :

= S — e

1% SafeInp2A i Zustimmtaster
—— —

1 Safelnp3A e o g
= T R

12; P P Schutztiire
| SafeInp3B i P |

Schlisselschalter

[
o

PulseQutA .

!

PulseOutB |

v

N

.N
[}
o

N

.N
fa)
5]

SafeOutA

.N

SafeOutB

v

Leitungen welche die gleichen Pulssignale verwendediirfen nicht im gleichen Kabel gt
fuhrt werden, da ein méglicher Querschluss nicht erkannt werden kann.

GEFAHR
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5.5.5. Fehlererkennung durch das Sicherheitsmodul

Das im GINSAC4xX FS verbaute SagControl Modul verfiigt bei Verwendung der zur Verfligung gestell-
ten Pulssignale Uber die folgende Erkennung von externen Fehlern an den Eingangen.

Fehler Erkennung Hinweis
Schluss von 24 V auf Eingang Ja

Masseschluss auf Eingang bei ge-| Ja
schlossenem Kontakt

Masseschluss auf Eingang bei of- | Nein Bei Einhaltung des Ruhestromprinzip
fenem Kontakt fuhrt dieser Fehler zu keiner Geféahrdung
Drahtbruch bei geschlossenem Ja

Kontakt

Drahtbruch bei offenem Kontakt Nein Bei Einhaltung des Ruhestromprinzip

fuhrt dieser Fehler zu keiner Gefahrdung

Querschluss von Pulssignal eines | Ja
anderen Kanales (A bzw. B) dtifh-

gang

Querschluss von Pulssignaldes- Nein Muss durch Verdrahtung ausgeschlossen
selben Kanales (A bzw. B) auEin- werden

gang

Masseschluss auf Pulsausgang Ja

Schluss von 24 V auf Pulsausgang Ja

Querschluss zwischen Pulsausgan Ja
gen

n@: Der Errorcode der Fehlererkennung definiert die Nummer des Eingangs. ddiespricht

dem Ort der Fehlererkennung welche nicht zwingend dem Ort des Fehlers entsprichi
*GC9DAKA=JMF? <=K $=@Db=JK KGDDL=F 9DD-
eine genaue Lokalisierung zu erreichen.

5.5.6. Parameter

Paramete € Defa e Be eibung
%J MHH= Y#AF?9F?KC@ArRCOWG MI9LAGFY 9M> 19>=
Eingang 1 Gepulst / Inaktiv Definiert ob Eingang 1 aktiv mit Pulsiberwa-
Nicht gepulst / chung. Aktiv ohne Pulstiiberwachung oderaktiv
Inaktiv ist.
Eingang 2 Gepulst / Inaktiv Definiert ob Eingangs 2 aktiv mit Pulstiberwa-
Nicht gepulst / chung. Aktiv ohne Pulstiberwachung oderaktiv
Inaktiv ist.
Eingang 3 Gepulst / Inaktiv Definiert ob Eingangs 3 aktiv mit Pulstiberwa-
Nicht gepulst / chung. Aktiv ohne Pulsiiberwachung oderaktiv
Inaktiv ist.
Hinweis: Bei aktiver Ringschaltung ist diesea-
rameter gesperrt, da Eingang 3 fur diingschal-
tung verwendet wird.
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5.6.  Sicherer, zweikanaliger Ausgang
Der GINSAC4xX verfiigt Uber einen sicheren, zweikanaligen Ausgang zur Riickmeldung des Zustands der
Impulsmustersperre. In der Standardkonfiguration (ohne Ringschaltung) entspricht der Zustand des Aus-
gansAEE=J <=J $J=A7?79: = <=K ' EHMDKEMKL=JKk " 9K @=AK
<=F 8MKL9F< Y12-y G<=J AF <=F $=@D=JRMKLY9F< O=; @
Safe24v
1
CpuAisafOutA>>7—’—| | H N <afooutn
CpuB_Diag<< | —
Safe24v I
1
Cpu B_SafOutB>>7*’*| o H coteoucs
CpuAfD'iag<< | f
Der sichere, zweikanalige Ausgang darf nicht direkt zur Ansteuerung einer Motorbrel
oder Sicherheitsbremse verwendet werden.
GEFAHR
Die maximale zugelassene Kabelldnge der sicheren, digitalen Ausgéange ist 30 Mete
Verwendung langerer Kabel missen zuséatzliche Massnahmen (wie z.B. Filter) zur E
rung getroffen werden. Die Auswahl der getroffenen Massnahmen muss einer Siche|
GEFARR | betrachtung unterzogen werden.
I]%D Bei Nichtverwendung muss der sichere Ausgang in der Konfiguration des-Sa@ontrol
Moduls deaktiviert werden.
5.6.1. Kennwerte
Kennwert | Minimum Maximum
1HO9FFMF? MK?9F? Y@G; @y 19V 0V
1H9FFMF? MK?9F? YLA=>y oV S5V
Strom Keines 500 mA
Kapazitive Last Keines 10 nF
Testimpulslange 200us 800us
Testimpulsintervall pro Kanal ls 60s
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5.6.2.  Anschluss an einen isolierten, sicheren Eingang

X100

SAC4xX
SafeOutA

InputA+

7

isolierte
SafeOutB — TNpUtA- ’

sichere Eingange
InputB+

v

GND

InputB-

GND

%4

Wird der sichere Ausgang an einen isolierten Eingang angeschlossen, muss der neg
Anschluss des sicheren Eingangs an die Masse desSBID#xX FS zurtickverdrahtet we
den.

GEFAHR

5.6.3. Anschluss an einen nichtisolierten, sicheren Eingang

X100

SAC4xX 2

_b_o SafeOutA InputA

5 nicht
__4; :SafeOutB InputB qsolierte

e Gl sichere
Eingdnge

GND

iw

GND

v

Wird der sichere Ausgang an einen nightlierten Eingang angeschlossen, missen die
Massen des GHSAC4xX FS und des Eingangsmoduls zusatzlich miteinander verbuni
sein, da ansonsten bei Drahtbruch an der Masse des&N€4xX FS (Einfachfehler) am

GEFARR | sicheren Ausgang im ausgeschatiem Zustand ein Strom fliesst.

5.6.4. Anschluss an eine sichere Bremsenansteuerung

Wird der sichere Ausgang als Ansteuerung fur eine Bremse verwendet, so ist ein Bremsenansteuerungs-
modul zwischen sicheren Ausgang und Bremse zu schalten. Zuséatzlich zur sicheren Bremsenansteuerung

muss in der Regel die Bremsenfreigabe der funktionalen $teung an das Bremsmodul angeschlossen
werden.
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5.6.5.

X100

SAC4xX 2
-
zt) O SafeOutB
-
2’3 SN
-
223 (. GND
——

Funktionale
Bremsansteuerung

SafeQutA

b SafeInputA

SafeInputB
Sicherheits-
Gnd  gicheres bremse
Bremsmodul
Input

Gnd

GEFAHR

Verfiigt das sichere Bremsmodul Uber isolierte Eingénge so sind die Massen
beider Kanale mit dem GH$AC4xX zu verbinden.

Fehlererkennung durch das Sicherheitsmodul

Das SafeAxControl Modul des GHSAC4xX FS Uberwacht den sicheren, zweikanaligen Ausgang
mit Testimpulsen. Dadurch kénnen folgende externe Fehler aufgedeckt werden.

Fehler Erkennung Hinweis

Schluss von 24 V auf Ausgang Ja

Masseschluss auf Ausgang bei ein| Ja

geschaltetem Ausgang

Masseschluss auf Ausgang bei Nein Bei Einhaltung des Ruhestromprinzip

ausgescha|tetem Ausgang fuhrt dieser Fehler zu keiner Gefahrdung

Drahtbruch Nein Bei Einhaltung des Ruhestromprinzip
fuhrt dieser Fehler zu keiner Gefahrdung

Querschluss zwischen Kanal A und Ja

B bei eingeschaltetem Ausgang

Querschluss zwischen Ausgang A | Nein Bei Einhaltung des Ruhestromprinzip

und B bei ausgeschaltetem Aus- fuhrt dieser Fehler zu keiner Geféahrdung

gang

Schluss von 24 V auf Masse Nein Ground des Ausgangs muss mit Ground

(Ground) des angesteuerten Eingang verbunden
sein um eine Gefahrdung auszuschliessen
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5.6.6. Parameter
Paramete e pera e Be elp 0
%J MHH= Y MK?9F?KCGKCo#tralMJ 9L AGFy 9M> 19>-=
Ausgang Inaktiv / Inaktiv Definiert ob der sichere Ausgang inaktiv oder ak
Aktiv tiv ist.
Hinweis: Bei aktiver Ringschaltung ist dieser Pa
rameter gesperrt, da der Ausgang fur die Ring-
schaltung verwendet wird.
5.7.  Nicht sicherer, einkanaliger, isolierter Ausgang
Zusétzlich zum sicheren, zweikanaligen Ausgang verfugt der-&NC4xX Uber einen nicht sicheren,
einkanaligen, isolierten Ausgandgn Form eines KontaktDieser kann als Rickmeldekanal an eine tber-
geordneteSteuerung verwendet werden.
Genau wie der sichere Ausgang, spiegelt der nicht sichere Ausgargjls den Zustand der Optokoppler-
speisung.
Der Ausgangskontakist also jeweils<offen>resp. <hochohmigxvenn dieSafety dieAchsenfir den nor-
malen Betriebfreigeschaltethat M F geschlosser resp. <niederohmigwenn der Zustand STO anliegt
0-RelaisP
E 1 T 4 SMET36A
éjz \ 3 ~>0-RelaisN
AQY211EH
5.7.1. Kennwerte
Kennwert Typisch Maximum
Spannung 30V
Laststrom 500 mA
5A<=JKL9F< :=A MK?9F? Y?=K; @ 0257 0.57
*=: CKLJGE =A MK?9F? YG>>=Fy 1uA
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5.8.  Ringschaltung mehrerer GINSAC4xX FS

Es ist mdglich, mehrere GIRAC4xX FS miteinander zu betreiben in dem diese in einem Ring
zusammengeschaltet werden. Dabei wird der sichere Ausgang jeweils auf den sicheren Eingang

3 des nachsten GHSAC4xX FS verdrahtet. Der letzte GINC4xX FS wird dann zuriick auf den

ersten Verbunden. Durch die Ringschaltung werden, bei einer Verletzung einer Sicherheitsunterfunktion

ineinemGINL ! vP6 $1 B=0O=ADK 9DD= "JAN=K AF <=F 8MKLO9F
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Die angeschlossenen Sicherheitselemente miissen an alle 8N€4xX FS verbunden werden. Wobei fur
die Kreuz und Querschlusserkennung pro Kanal jeweils nur ein Drive die Testimpulse liefert.

In der sicheren Konfiguration muss aufallenGIN ! vP6 $1 <A= - HLAGF YOAF?K,;

Pro GINSAC4xX FS welcher im Ring verbunden ist muss fur die sichere Reaktionsze
e 0W MK @AFRM?=J=; @F=L O=J<=Fk " A= ?2=K¢

chere Prozesssicherheitszeit (PST) nicht Gberschreiten.
GEFAHR

Fur die Sicherheitsbewertung von GIBAC4xX FS in Ringschaltung missen alle GIN
SAC4xX FS die zu einem Ring zusammengeschlossen sind als in Serie geschaltete

onsbldcke betrachtet werden.
GEFAHR

Fur die Ringschaltung gelten séamtliche Sicherheitsbestimmungen zur Verdrahtung d
Ein- und Ausgange wie sie in diesem Dokument definiert sind.

GEFAHR

I]%D Bei aktiver Ringschaltung sollte wenn mdglich fur alle SEdgange welche Testpulse

bendtigen, die Testpulse vom ersten GIBAC4xX im Feldbus verwendet werden. Dies
rantiert, dass die Testsignale bereits zu Verfiigung stehen, wenn die weitererSBIGHAX
in den operativen Zustand wechseln.

5.8.1. Parameter

Paramete s Defa s Be eibung

%J MHH= Y %=F=J=DD= -AxCdatroA? MJ9L AGFYy 9M> 19>-=

Ringschaltung | Inaktiv/ Inaktiv Definiert ob die Ringschaltung aktiv ist.
Aktiv
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5.9.

5.9.1.

Sichere Geberauswertung und Gebertiberwachung

Der GINSAC4xX FS Drive verfigt pro Achse Uber ein fix verbautesASdenitor Modul welchedie si-
chere Auswertung und Uberwachung von je einem Resolver oder Sin@aiser ermdglicht.

Integration in die Sicherheitskette

Fir die Integration eines Gebers in die Sicherheitskette wird hier ein Diagramm dekdF#aden
( http://www.dguv.de/medien/ifa/de/pub/rep/pdf/reports2013/ifar0713/positionsgeber_ifa.pd)

herangezogen. Der definierte Ablauf muss fur jede Applikation neu durchgefihrt werden.

Fehler-
ausschluss fur
die Kopplung
Bewegung/Geber
mdglich?

Zwei Geber einsetzen; ein ein-
zelner Fehler darf nicht gleichzeitig
gefahrliche Auswirkungen auf
heide Geher haben.

FPL/SIL
fir Geber
hekannt?

Geber nach Hersteller-
vorschrift einsetzen

nein

Fur den Geber:

Grundlegende und bewdhrie
Prinzipien verwendet?
FMEA durchfiihren

MTTF, bestimmen
DC-Maiknahmen festlegen
CCF herlcksichtigen
Systematische Ausfalle
beriicksichiigen

Fehlererkennung in
Steuwerung sichersiellen

Wird nur ein
einzelner Geber
eingesaizt?

nein

Fehlererkennung muss in
Prozesssicherheitszeit erfolgen

nein Alle Geber

bericksichtigt?

GEFAHR

Fur den Anschluss eines Gebers fiir die sichere Uberwachung ist vom Anwender ein
Gefahrenanalyse durchzufiihren. Der Anwender ist fur die korrekte Auswahl, Montag
und Wartung des Gebers verantwortlich. Es sind die Anforderungen dieses Handbuc
so wie diejenigen des Handbuchs des Gebers zu beachten.
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Folgende Informationen und Untersuchungen sind fiir Standardgeber erforderlich:

5MJ<=F ?2JMF<D=?=F<= MF< :=0i @L= .J/
1A; @=J @=ALKKLJIJMCLMJ €)9Lkl $+# <MJ

GEFAHR MK>9DDJO9L= <=7 9ML=AD= €+22%$< : ROK
"A9?FGK=<=: CMF?K?J9< €"! |

4=JE=A<MF? NGF $=@D=JF ?
1QKL=E9LAK; @= MK>1| DD=
"KL $=@D=J9MKK; @DMKK >UJ

E=AFK9E=J 3
JU: CKA; @L A7
)y GHHDMF? R(

jun pien R S e e N 3

5.9.2. Fehlererkennung des GINSAC4xX FS bei Anschluss von Resolvern

Wird zur sicheren Achseniiberwachung ein Resolver verwendet, Uberwacht das/Sdfenitor Modul der
Achse das Signal auf folgende Kriterien:

1 Die Signalstarke (st cos) ist innerhalb der konfigurierten Toleranz

91 Der Signalwert jedes Signals ist im Maximum des Modulationssignals invers zum Wert im Minimum
desModulationssignals

Die folgende Tabelle listet die externen Fehlerfalle auf, welche durch die Uberwachung erkannt werden.

Fehlerfall Fehlereffekt

Drahtbruch in Rotorwicklung (Sendeteil

Kein Aufbau eines Magnetfeldes daher kein Strom. Dig
Sinus und Cosinuswicklung am Stator bekommen keir]
Signal

Kurzschluss in der Rotorwicklung (Sen-
deteil)

Kein Aufbau eines Magnetfeldes daher kein Strom. Dig
Sinus und Cosinuswicklung am Stator bekommen kein
Signal

Teilkurzschluss in der Rotorwicklung

Anderung der Spannung und daher Anderung der

(Sendeteil) Amplitude am Sinusund Cosinussignal
Drahtbruch im Transformatorteil des Ro Die Sinusund Cosinuswicklung am Stator bekommen
tors kein Signal

Kurzschluss im Transformatorteil des
Rotors

Die Sinusund Cosinuswicklung am Stator bekommen
kein Signal.

Teilkurzschluss im Transformatorteil de
Rotors

Anderung der Spannung und daher Anderung der
Amplitude am Sinusund Cosinus Signal

Drahtbruch zwischen Rotorwicklung ung
Transformatorwicklung

Kein Aufbau eines Magnetfeldes und daher keine Riic
fuhrmoglichkeit des Signales an den Stator.

Drahtbruch an der Erregerwicklung
(Transformatorteil)

Kein Strom und daher kein Aufbau eines Magnetfeldes
Die Sinusund Cosinuswicklung bekommen kein Signa

Kurzschluss an der Erregerwicklung
(Transformatorteil)

Kein Strom und daher kein Aufbau eines Magnetfeldes
Die Sinusund Cosinuswicklung bekommen kein Signa

Teilweiser Kurzschluss an der Erreger-

wicklung (Transformatorteil)

Anderung der Spannung und daher Anderung der
Amplitude am Sinusund Cosinus Signal
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Drahtbruch an der Sinuswicklung Sinussignal ist auf Wert 0
Kurzschluss an der Sinuswicklung Sinussignal ist auf Wert 0
Teilweiser Kurzschluss an der Sinuswic| Geringere Amplitude des Signals
lung

Drahtbruch an der Cosinuswicklung Cosinussignal ist auf Wert 0

Kurzschluss an der Cosinuswicklung | Cosinussignal ist auf Wert 0

Teilweiser Kurzschluss an der Cosinus-| Geringere Amplitude des Signals
wicklung
Einfacher Kurzschluss zwischen Errege] Kein oder nur schwaches Signal an der Cosinuswicklu
wicklung am Stator und Sinuswicklung
Einfacher Kurzschluss zwischen Errege] Kein oder nur schwache Signal an der Sinuswicklung
wicklung am Stator und Cosinuswick-
lung

Kurzschluss zwischen Erregerwicklung | Kein Signal an der Cosinuswicklung
am Stator und Sinuswicklung (2 Kurz-
schlisse, Brickenbildung, Mehrfachfeh
ler)

Kurzschluss zwischen Erregerwicklung | Kein Signal an der Sinuswicklung
am Stator und Cosinuswicklung (2 Kurz
schlisse, Brickenbildung, Mehrfachfeh

ler)

Mitdrehung des Stators Mechanischer Fehler wird nur indirekt erkannt. Abbruc
der Signalleitungen fuhrt dazu, dass kein gltiges Sign
mehr anliegt.

Kurzschliisse zwischen Leitungen des | Je nach Aufbau der Eingangsschaltung der analogen
Stators und dem Gehause des Motors | Auswertung spielt der Fehler keine Rolle (da keine Po
tentialverschiebung auftritt). Sofern die Eingangsschal
tung feste Potentialzuordnung benétigt, finden Kurz-
schllisse statt.

Querschluss des Erregersigna|s auf ein Keine Signale an Sinusind Cosinuswicklung

Fremdsignal

Querschluss des Sinussignals auf in Sinussignal ist statisch auf einem Wert
Fremdsignal

Querschluss des Cosinussignals auf eir] Cosinussignal ist statisch auf einem Wert
Fremdsignal

[Ig) Bei einem Neustart geht der Bereitschaftszustand der Achseniiberwachung erst auf
YJ=9<Qy O=FF 9M> :=A<=F )9FID=F =AF 1/
Neustart missen sich alle Achsen vor der Anforderung einer Sicherheitsunterfunktio
mindestens einmal ausserhalb eines Nulldurchgangs befunden haben. Ein direktes, ¢
tes Aktivieren der Achsen in den Zustédnden SLS oder SOS ist in den Nulldurchgéng
Sinus oder Cosinussignals nicht méglich.

Fir die Erregung des Resolvers durfen nur die vom-6MC4xX zur Verfiigung gestellte
Erregersignale verwendet werden.

GEFAHR
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5.9.8.

5.9.4.

Anforderungen an die Verwendung von Resolvern

Folgende Tabelle listet die nicht detektierbaren Fehlerfalle von Resolvern. Die Massnahnusr Bpalte
«Anforderung» sind durch den Anwender oder dem Geberhersteller durchzufiihren.

Fehlerfall

Durchrutschen der
Lastachse

\ Fehlereffekt
Keine oder falsche
Position/Bewegung
wird erfasst

Anforderung

Der Resolver ist mit der Antriebswelle fest zu
verbinden. Bei variablen Getrieben oder Rie-
menantrieben muss der Resolver auf die
Lastachse gebracht werden, da in der Regel
kein fester Bezug zwischen Antriebsnd Last-
funktion besteht.

Durchrutschen des Ro-
tors an der Welle

Keine oder falsche
Position/Bewegung
wird erfasst

Der Resolver muss entweder mit einer form
oder kraftschlissigen Verbindung mit der An-
triebswelle verbunden sein. Die Passung ist
derart auszulegen, dass sie mindestens um de
nach DIN EN 6186®2 vorgeschriebenen Fak-
tor Uberdimensioniert ist.

Kurzschluss zu Ausgan
eines Phasenschiebers

Fehler wird nicht de-
tektiert.

Keine oder falsche
Position/Bewegung
wird erfasst

Die Verwendung von Phasenschiebern in der
cherheitskette ist nicht erlaubt.

Mitdrehung des Stators

Keine oder falsche
Position/Bewegung
wird erfasst

Der Stator ist mit einem kurzen Kabel zu verbi
den, so dass ein Mitdrehen sofort durch einen
Abriss erkannt wird.

Vertauschen des Sinus

Drehrichtung wird
falsch erkannt

Vor der Inbetriebnahme muss die korrekte Sig
nalverdrahtung Uberprtft werden.

und CosinusSignals

Kennwerte der sicheren Auswertung von Resolvern

Unter Einhaltung aller Anforderungen werden alle Fehler innerhalb der Prozesssicherheitsdeainnt. Es
werden folgende Kennwerte erreicht.

Safety Integration Level (SIL) nach IEC 61508: 3
DiagnoseDeckungsgrad (DC): Hoch (99%)
Kategorie nach EN ISO 13849 3

Der erreichte Performancéevel (PL) ist abhangig von der Mittleren Zeit eines gefahrenbringenden Aus-
falls (MTTE) jedes Kanals des Gebers und muss vom Hersteller fiir die Integration zur Verfligung gestellt
werden.

MTTF pro Kanal Erreichter Peformance-Level

V (9@)= & +22%$< & | PLD
vV (9@= & +22%< & | PLc
v (9@l= & +22%$< @& PLd
Ve (9@ = & +22%$< & PLe

Die genauen Daten zur Berechnung des f@emanceLevels sind der Norm EN ISO 13848nhang K zu
entnehmen.
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5.9.5. Fehlererkennung des GINSAC4xX FS bei Anschluss von Sin/CGebern
Wird zur sicheren Achseniiberwachung ein Sin/&@asber verwendet, tberwacht das SafexMonitor Mo-
dul der Achse das Signal auf folgende Kriterien:
1 Die Signalstarke (st cos) ist innerhalb dekonfigurierten Toleranz
1 Maximaler Geschwindigkeitssprung von 500 Hz zwischen zwei Abtastungen (Nur bei aktiver Sicher-
heitsunterfunktion)
1 Maximale Stillstandzeit von 24 Stunddiur bei aktiver Sicherheitsunterfunktion)
Die folgende Tabelle listet die externen Fehlerfalle auf, welche durch die Uberwachung der Signalstarke
erkannt werden.
Fehlerfall Fehlereffekt
Versagen der Energieversorgung fir die Licht{ Die OpteAsics bzw. Fotodioden bekommen
quelle keine Signale mehr und es kdnnen keine gultigg
Sinus und CosinusSignale generiert werden.
Die Lichtquelle ganz oder teilweise defekt Die OptoAsics bzw. Fotodioden bekommen
(Amplitudenanderung auch durch die Intensi- | keine Signale mehr oder Signale sind abge-
tatsanderung) schwécht und es kénnen keine giltigen Sinus
und Cosinus Signale generiert werden.
Versagen der Energieversorgung fiur den Emp| Es werden keine giiltigen Sinuand Cosinus Sig-
fanger nale generiert.
Fehler eines Signals, entweder die Sinasler Das Sinusoder CosinusSignal fallt aus oder gibt
die CosinusSignale sind fehlerhaft. ein statisches Signal.
Versagen der Signalleitung vom Empfanger | Das Sin oder CeSignal fallt aus.
zum Decoder durch Unterbrechung (Draht-
bruch)
Versagen der Signa"eitung vom Empfanger Mindestens ein Signal fallt aus oder gibt ein stat
zum Decoder durch Leitungskurzschluss sches Signal.
Durch externe Erwarmungen oder Unwucht, d Sin/ Cos Signal beeinflusst oder fehlt komplett
den Luftspalt radial zwischen dem Sender und
Empfanger beeinflussen kénnen
Versagen der Energieversorgung Geber hat keine Versorgung und liefert keine gU
tigen Sin / Cos Signale
Sin / Cos Signal am Verstarkerausgang kurzg Undefiniertes Signal wird an Auswerteeinheit
schlossen Ubermittelt. Signalfolgeauswertung gestort oder
unmaglich.
Unterbrechung eines der Signa|e in Signa|auf- Nur ein Signal wird an Auswerteeinheit Gbermit-
bereitung telt. Signalfolgeauswertung gestort oder unmaog-
lich.
Fehlendes oder abgeschwachtes Ausgangssi¢ Sinus oder CosinusSignal in Amplitude in Aus-
nal eines deiomplementSignalpaare (sin+/ | werteeinheit ungleich. Signalfolgeauswertung
sin-) oder (cos+ / co$ gestort oder unmdoglich.
Verringerung oder Erhéhung der Signalverstaf Amplitude des Sinusoder CosinusSignalszu
kung hoch / zu niedrig. Signalfolgeauswertung gestor
oder unmdglich.
Stérschwingungen an einem oder an mehrere| Sinus oder/und CosinusSignalform undefiniert
Ausgangen verandert
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Fehlerfall Fehlereffekt

Anderung der Phasenverschiebung zwischen
Ausgangssignalen

Sinus oder/und CosinusSignalform verschoben
durch Fehler in Auswerteeinheit. Signalfolgeaus
wertung je hach Winkel unmaoglich.

Statisches Signal an Einind Ausgangen, ein-
zeln oder an mehreren Signalen, Amplitude i
Bereich der Versorgungsspannung

Beide oder ein Signal fallt aus

Statisches Signal an Einind Ausgéngen, an
mehreren Signalen. Amplitude im Bereich der
Spannungen bei Geschwindigkeit tiber 500 Hz

Beide Signale fallen aus

Statisches Signal an Eimnd Ausgangen, ein-
zeln. Amplitude im Bereich der Spannungen.

Ein Signal fallt aus

Anderung der Signalform

Verfalschung des Signals, ungultige Werte

Fehler in der Codescheibe:
Beschadigung der Massverkorperung oder
Maske

Bei Bruch des Massstabes wird die Schattenopt
sche Modulation nicht oder fehlehaft umge-
setzt. Ein Sinusoder CosinusSignal wird nicht
generiert.

Fehler in der Codacheibe:
Verschmutzung der Maske oder Massverkorpg
rung

Bei Verschmutzung des Massstabes wird die
Schattenoptische Modulation nicht oder fehler-
haft umgesetzt. Ein Sinuder Cosinus Signal
wird nicht generiert.

Massverkodrperung l6st sich wahrend der Bew
gung und liefertungultiges Signal

Es wird eine falsche Positionsinformation an die
Auswerteeinheit Gbertragen.

Statisches Signal an Eimind Ausgangen, ein-
zeln, Amplitude im Bereich der Spannungsver
sorgung wahrend der Gebestillstandphase

Es wird eine falsche Positionsinformation an die
Auswerteeinheit Gbertragen.

Kurzschluss zwischen zwei beliebigen Leitern
der Anschlussleitung

Fehlerhafte Messwerte werden geliefert

Unterbrechung eines beliebigen Leiters der Ar
schlussleitung

Fehlerhafte Messwerte werden geliefert

1L9LAK; @=K TyC 6GuadAls- T
gangen, einzeln oder an mehreren EfAusgéan-
gen gleichzeitig

Fehlerhafte Messwerte werden geliefert

Unterbrechung oder hochohmiger zustand an
einem einzelnen oder an mehreren EiAus-
gangen gleichzeitig

Fehlerhafte Messwerte werden geliefert

Verringerung oder Erhéhung der Ausgang-

samplitude

Fehlerhafte Messwerte werden geliefert

GEFAHR lieden Fall Indel zu kontaktieren.

Die aufgelisteten Fehlerfélle beziehen sich auf -8Bos-Geber mit optoelektronischer P¢
sitionserfassung. Wird ein Geber eingesetzt welcher auf anderen physikalischen Prir
pien (Magnetismus) beruht, so ist eine gesonderte Fehleranalyse notwendig. Daféuis

Der maximale Geschwindigkeitssprung entspricht einer Beschleunigung von 2.5 MH;

& &

Die Uberwachung des Geschwindigkeitssprunges kann auch bei starken Stéssen un
Schwingungen auf der Achse ansprechen, oldassein Defekt am Geber vorhanden is|
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5.9.6.

Anforderungen an die Verwendung von Sin/CosDrehgebern

Folgende Tabelle listet die nicht detektierbaren Fehlerfélle von Sin/@rehgebern. Die Massnahmen in
<=J 1H9DL= Y F>GJ<=JMF?y KAF< <MJ; @ <=F FO=F<=1

Fehlerfall Fehlereffekt Anforderung

Massverkorperung l6st
sich wahrend der Dreh-
bewegung und liefert
Signale die nicht pro-
portional der Geberro-
tation sind.

Keine oder falsche
Position/Bewegung
wird erfasst

Fehlerausschluss gegen Ldsen der Massverk(
perung. Die Befestigung der Massverkdrperun
muss auf eine nach DIN EN 61882 vorge-
schriebenen Uberbeanspruchung ausgelegt
sein.

Massverkdrperung l6st
sich wahrend der Still-
standphase.

Keine oder falsche
Position/Bewegung
wird erfasst

Fehlerausschluss gegen Ldsen der Massverk(
perung. Die Befestigung der Massverkdrperun
muss auf eine nach DIN EN 6188Q vorge-

schrieben Uberbeanspruchung ausgelegt sein

Statisches Signal an
Ein- und Ausgéngen,
einzeln oder an mehre-
ren Signalen,
Amplitude im Bereich
der Spannungsversor-
gung wahrend der Ge-
ber Stillstandphase

Es wird eine falsche
Positionsinformation
an die Auswerteein-
heit Gbertragen.

Wahrend des Still-
stands kann der Feh-
ler nicht detektiert
werden.

Es wird eine Bewegung von mindestens einer
Periode innerhalb von 24 Stunden vor oder
wahrend der Anforderung einer Sicherheitsun-
terfunktion gefordert. Die Bewegung muss
durch die Applikation oder den Benutzer si-
chergestellt werden.

(Wird vom Sicherheitsmodul Gberwacht)

Losen der Wellenver-
bindung (Rotor)

Aufgrund eines fal-
schen Gebersignals
kann die Drehbewe-
gung kann nicht mehr
erfasst werden.

Der Sin / Cos Geber (Rotor) ist mit der Antrieb
welle fest zu verbinden. Bei variableBetrieben

oder Riemenantrieben muss der Sin / Cos Ge-
ber auf die Lastachse gebracht werden, da in

der Regel kein fester Bezug zwischen Antriebs
und Lastfunktion besteht.

Fehlerausschluss gegen Lésen der Wellenver
bindung. Die Wellenverbindung muss auf eine
nach DIN EN 618&®2 vorgeschriebene Uber-

beanspruchung ausgelegt sein.

Ldsen der Drehmo-
mentstiitze (Stator)

Aufgrund eines fal-
schen Gebersignals
kann die Drehbewe-
gung kann nicht mehr
erfasst werden.

Fehlerausschluss gegen Lésen der Drehmo-
mentstutze. Die Drehmomentstitze muss auf
eine nach DIN EN 618@32 vorgeschriebene
Uberbeanspruchung ausgelegt sein.

Werden zur Befestigung Schrauben verwende
muss Der Stator mit mehr als einer Schraube
am Gehdause befestigt werden.

Kurzschluss zu

Ausgang eines Phasen

schiebers

Fehler wird nicht de-
tektiert. Keine oder
falsche Bewegung
wird erfasst

Die Verwendung von Phasenschiebern in der
cherheitskette ist nicht erlaubt.

Vertauschen des Sinus
und CosinusSignals

Drehrichtung wird
falsch erkannt

Vor der Inbetriebnahme muss die korrekte Sig
nalverdrahtung tberpruft werden.
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GEFAHR

Die Aufdeckung von Fehlern im Geber wird durch die Amplituden und Qataaprifung
vorgenommen. Es ist nicht zulassig Geber mit synthetisch generierten oder voneinar
abgeleiteten Signalen zu verwenden. Sinumd CosinusSignal miissen voneinander ut
abhéngig generiert werden. Falls diese Eigenschalft nidbkumentiert ist, muss der Her
steller des Gebers kontaktiert werden.

ISy

Das SafeAxMonitor Modul Uberwacht den Zeitraum des Stillstands vor und wahrend |
Anforderung einer Sicherheitsunterfunktion und meldet bei Ablauf der 24 Stunden eil
Verletzung der Sicherheitsunterfunktion. Dadurch wird die sichere Impulssperre (ST(
ausgelost.

ISy

Bei einem Neustart wird fur den Zeitraum des Stillstands 24 Stunden angenommen.
her muss jede Uberwachte Achse mit Sin/GGgber vor der ersten Anforderung einer §
cherheitsunterfunktion um mindestens eine Geberperiode bewegt werden. Ein direkt
erstesAktivieren der Achsen in den Zustanden SLS oder SOS ist nicht mdoglich.

5.9.7.

Anforderungen an die Verwendung von Sin/Codl.ineargebern

Folgende Tabelle listet die nicht detektierbaren Fehlerfalle von Sin/@daseargebern. Die Massnahmen

AF <=1

1H9DL= Y F>GJ<=JMF?y KAF< <MJ;, @ <=F

Fehlerfall R EEIE Anforderung

Massverkorperung lost
sich wahrend der Be-
wegung und liefert Sig-
nale die nicht proporti-
onal der Geberrotation
sind.

Keine oder falsche
Position/Bewegung
wird erfasst

Fehlerausschluss gegen Lésen der Massverkd
perung. Die Befestigung der Massverkdrperun
muss auf eine nach DIN EN 61882 vorge-

schriebene Uberbeanspruchung ausgelegt sei

Massverkorperung l6st
sich wahrend der Still-
standphase.

Keine oder falsche
Position/Bewegung
wird erfasst

Fehlerausschluss gegen Ldsen der Massverk(
perung. Die Befestigung der Massverkorperun
muss auf eine nach DIN EN 61882 vorge-

schriebene Uberbeanspruchung ausgelegt sei

Statisches Signal an
Ein-und Ausgéangen,
einzeln oder an mehre-
ren Signalen,
Amplitude im Bereich
der Spannungsversor-
gung wahrend der Ge-
ber Stillstandphase

Es wird eine falsche
Positionsinformation
an die Auswerteein-
heit Ubertragen.

Wahrend des Still-
stands kann der Feh-
ler nicht detektiert
werden.

Es wird eine Bewegung von mindestens einer
Periode innerhalb von 24 Stunden vor oder
wahrend der Anforderung einer Sicherheitsun-
terfunktion gefordert. Die Bewegung muss
durch die Applikation oder den Benutzer si-
chergestellt werden.

(Wird vom Sicherheitsmodul Uberwacht)

Losen de Massstabbe-
festigung

Aufgrund eines fal-

schen Gebersignals
kann die Bewegung
kann nicht mehr er-
fasst werden.

Fehlerausschluss gegen Ldsen der Massverk(
perung. Die Befestigung der Massverkdrperun
muss auf eine nach DIN EN 61882 vorge-

schriebene Uberbeanspruchung ausgelegt sei

Werden zur Befestigung Schrauben verwende
muss die Massverkdrperung mit mehr als eine
Schraube befestigt werden.

FO=F-«
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5.9.8.

Fehlerfall

Losen des Abtastwa-
gens

Fehlereffekt
Aufgrund eines fal-
schen Gebersignals
kann die Bewegung
kann nicht mehr er-

Fehlerausschluss gegen Ldsen der Massverk(

Anforderung

perung. Die Befestigung der Massverkdrperun
muss auf eine nach DIN EN 61882 vorge-
schriebene Uberbeanspruchung ausgelegt sei

fasst werden.
Werden zur Befestigung Schrauben verwende
muss der Abtastwagen mit mehr als einer
Schraube befestigt werden.

Fehlerausschluss gegen Ldsen der Massverk(
perung. Die Befestigung der Massverkdrperun
muss auf eine nach DIN EN 61882 vorge-
schriebene Uberbeanspruchung ausgelegt sei

Keine oder falsche
Position wird erfasst

Statischer Versatz der
Massverkdrperung

Werden zur Befestigung Schrauben verwende
muss die Massverkodrperung mit mehr als eine
Schraube befestigt werden.

Die Verwendung von Phasenschiebern in der

cherheitskette ist nicht erlaubt.

Fehler wird nicht de-
tektiert. Keine oder
falsche Bewegung
wird erfasst
Richtung wird falsch
erkannt

Kurzschluss zu Ausgan
eines Phasenschiebers

Vor der Inbetriebnahme muss die korrekte Sig
nalverdrahtung Uberprtft werden.

Vertauschen des Sinds
und CosinusSignals

Die Aufdeckung von Fehlern im Geber wird durch die Amplituden und Quadraturprif
vorgenommen. Es ist nicht zulassig Geber mit synthetisch generierten oder voneinar
abgeleiteten Signalen zu verwenden. Sinusd CosinusSignal miissen voneinander uf
abhangig generiert werden. Falls diese Eigenschaft nidokumentiert ist, muss der Her
steller des Gebers kontaktiert werden.

GEFAHR

ISy

Das SafeAxMonitor Modul Giberwacht den Zeitraum des Stillstands vor und wahrend |
Anforderung einer Sicherheitsunterfunktion und meldet bei Ablauf der 24 Stunden eil
Verletzung der Sicherheitsunterfunktion. Dadurch wird die sichere Impulssperre (ST(
ausgelost.

Kennwerte der sicheren Auswertung von Sin/CosGebern

Wenn die Toleranz der sicheren Position grésser gleich + ¥z Periode ist, ist der Diagnosedeckungsgrad
konservativ DC=99%. Sofern alle in diesem Dokument aufgeftihrten Anforderungen eingehalten werden
und eine Signalstarketoleranz von héchstens 40% konfigutrigind (Standardwert)

Signaltoleranz: & vyA
DiagnoseDeckungsgrad (DC): Hoch (99%)
Kategorie nach EN I1SO 13849 3

Der erreichte Performancéevel (PL) ist abhéngig von der Mittleren Zeit eines gefahrenbringenden Aus-
falls (MTTFd) jedes Kanals des Gebers und muss vom Hersteller fiir die Integration zur Verfligung gestellt
werden.
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MTTR pro Kanal Erreichter Peformance-Level

V (9@)= & +22%$< & | PLD
vV (9@)= & +22%$< & | PLc
v (9@l= & +22%< PLd

Wird eine Signaltoleranz von zwischen 40% und 50% konfiguriert so wird nur ein DC von mittel
erreicht und die daraus folgend nur die Kategorie 2

Signaltoleranz: 40%- 50%
DiagnoseDeckungsgrad (DC): Mittel (90%)
Kategorie nach EN 1SO 13849 2

MTTR pro Kanal Erreichter Peformance-Level
V (9@J= & +22%$< & | PLa
vV (9@)= &lawe2$< & | PLb

eV (9 @J & +22%$< @ PLc

VOoy (9@)= & +22%$< PLd

Die erreichten Sicherheitskennzahlen sind abhangig vom verwendeten Geber und vc
der konfigurierten Signaltoleranz.

GEFAHR
Eine Bewegung der Achse um eine halbe Periode darf bei aktivierter Funktion SOS 1
zu einer Gefahrdung fuhren.

GEFAHR
Eine Bewegung mit Uberhohter Geschwindigkeit der Achse um eine halbe Periode d;
bei aktivierter Funktion SLS nicht zu einer Gefahrdung fuihren.

GEFAHR

Die genauen Daten zur Berechnung desf@emance Levels sind der Norm EN ISO 13&4®8nhang K zu
entnehmen.
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5.9.9. Berechnung der Grenzwerte der Signalstarke
Die Grenzwerte der Signalstarke werdeach der angegebenen Toleramuf dem Quadrat der Signalstér-
ken gerechnet. Daher gelten die folgenden Grenzwerte welche Uberwacht werden.
o ey e e o Ty ¢ 3 seeeA Co e YEOQI OE G
0 Q& "QAAQE D AIMO 0 £ &€ "QQQO6. TY QW (@ &IQO p o
T U o s YE 4 Qi ¢ a
0 OOQAWA0E DI U ¢ & 'QQQO TY QO /b &IQO p BrEE
Die folgende Tabelle zeigt die Grenzwerte fur die typischen Toleranzen von 40% und 49% fir verschie-
dene Pegel in 100 mV Schritten.
Konfigurierte 40% Toleranz 49% Toleranz \
Signalstarke [mV] Minimum Maximum Minimum Maximum
500 387 592 357 610
600 465 710 428 732
700 542 828 500 854
800 620 947 571 977
900 697 1065 643 1099
1000 775 1183 714 1221
1100 852 1302 786 1343
1200 930 1420 857 1465
3107.205 Rev2.1 Seite64von 161



'@ I N 3 E L SAC4xX FS Anwenderhandbuch

5.9.10. Skalierung des Messsystems

Die Skalierung des Messsystems definiert das Verhéltnis zwischen dem von Geber gelieferten Bewegungs-
information und der physikalischen Bewegung der Uberwachten Achse. Die Konfiguration des
SafeAxMonitor Moduls bietet dazu eine Reihe von Parametern an, welche dieses Verhdltnis definieren.
Das folgende Diagramm zeigt diese Schematisch.

Geber am Motor Geber an der Last

Ubersetzung Steigung

Wird ein Getriebe oder eine andere Form der Ubersetzung verwendet, muss gepriift werdaigtoter
Geber an der Last oder am Motor befindet. Ist der Geber am Motor so muss die Ubersetzung konfiguriert
werden. Als Steigung muss bei Linearbewegungen die Distanz zu konfigurieren, um welche die Last bei
einer Umdrehung der Spindel bewegt. Bei Drahbegungen ist alSteigung immer entweder 360° oder 1
Umdrehung zu konfigurieren.

Die Geberauflosung wird in (Sing®erioden pro Umdrehung parametrisiert. Wird ein Lineargeber einge-
setzt so muss fur den Parameter «Perioden pro Umdrehung» die Anzahl der Pénioedhalb einer Stei-
gung der Achse parametrisiert werden.

I “Indw 1551 Im

Wird ein Linearmotor eingesetzt, so entspricht die Steigung der Lange einer kompletten Felddrehung des
Motors.

HApr0®rg [O fm> - Anr

Die korrekte Parametrisierung der Skalierung des Messsystems ist bei der Inbetrieb-
nahme durch das Anfahren und Uberpriifen mehrerer Positionen zu validieren.

GEFAHR

Bei variablen Getrieben oder Riemenantrieben muss der Geber auf die Lastachse ge
bracht werden, da in der Regel kein fester Bezug zwischen Antriebd Lastfunktion be-
steht. Bei festen Getrieben muss das Getriebe in die Sicherheitsbetrachtung einbezc

GEFAHR | werden.

I@ Es ist nicht erlaubt, eine negative Steigung oder Ubersetzung zu parametrisieren.
Ist die Richtung der Bewegung invers zur Richtung der Signalerfassung, so muss de
Parameter «Richtung» auf «Invertiert» gesetzt werden.
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5.9.11. Parameter

Paramete e pera e Be elp 0
%J MHH= Y ; @K=FCGFAXGofti1J 9L AGFy 9M> 19>-=
Achse 0 Stummschal- Uberwacht Definiert ob Achse 0 Uberwacht wird. Wird eine
tung / Achse stummgeschalten, haben die Funktionen
Uberwacht SLS und SOS keine Wirkung fur diese Achse.
Hinweis: Nicht vorhandene Achsen missen exp
zit auf «Stummschaltung» konfiguriert werden.
Achse 1 Stummschal- Uberwacht Definiert ob Achse 1 Uberwacht wird. Wird eine
tung / Achse stummgeschalten, haben die Funktionen
Uberwacht SLS und SOS keine Wirkung fur diese Achse.
Hinweis: Nicht vorhandene Achsen missen exp
zit auf «Stummschaltung» konfiguriert werden.
Achse 2 Stummschal- Uberwacht Definiert ob Achse 2 Uberwacht wird. Wird eine
tung / Achse stummgeschalten, haben die Funktionen
Uberwacht SLS und SOS keine Wirkung fur diese Achse.
Hinweis: Nicht vorhandene Achsen missen exp
zit auf «Stummschaltung» konfiguriert werden.
Achse3 Stummschal- Uberwacht Definiert ob Achse 3 tiberwacht wird. Wird eine
tung / Achse stummgeschalten, haben die Funktionen
Uberwacht SLS und SOS keine Wirkung fur diese Achse.
Hinweis: Nicht vorhandene Achsen missen exp
zit auf «Stummschaltung» konfiguriert werden.
%J MHH= Y ; @K=FCGFAXMORitttJ 9L AGFy 9M> 19>=
GeberTyp Resolver / SinCos Typ des Gebers welcher tberwacht wird.
SinCos
Geber Am Motor / An der Last Definiert, ob sich der Geber an der Motorenachs
Position An der Last oder an der Last befindet.
Hinweis: Nurelevant,wenn eine Ubersetzung
ungleich 1 vorhanden ist.
Richtung Direkt / Direkt Definiert das Vorzeichen der berechnet@&wvsi-
Invertiert tion und Geschwindigkeit im Verhaltnis zur Rich
tung des Gebers.
Einheit Grad / Grad Definiert in welcher Einheit die Steigung der
Umdrehung / Achse und die Limiten der Sicherheitsunterfunk
Meter / tionen normiert sind.
Millimeter
Perioden pro | # 1 Anzahl der Perioden des Gebers pro Umdrehun
Umdrehung des Motors. Bei Linearmotoren ist die Anzahl P¢
rioden pro Felddrehung anzugeben.
Steigung Einheit 1 Vorschub der Achse pro Motorumdrehung
Hinweis: Die Einheit entspricht dem im Parame-
L=J Y#AF@=ALY 9F?=7?=:
Ubersetzung | - 1 Ubersetzung zwischen Motorachse und
Lastachse.
&AFO=AKK =A %=: =JHGK
ser Parameter gesperrt.
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Paramete e perta e Be elbung
%J MHH= Y1A?F9DCGRMAMdIJ 9L AGFy 9M> 19>-=
Geschwindig-| ms Kein Filter Definiert die Zeitspanne liber welche das
keitsfilter Geschwindigkeitsfilter die Geschwindigkeit
mittelt.
Signalstarke | mV (Spitze 1000 Maximale Pegeldifferenz des Sinuszw. Cosi-
Zu Spitze) nussignals.

Hinweis: Bei GebeR QH Y 0 =KGDN=1]
Parameter gesperrt.

Signaltole- % 40 Maximale zuléssige Abweichung der Signal-
ranz starke, berechnet auf der Summe der Quadrate
sin’+cog

5.10. Implementierte Sicherheitsunterfunktionen

Folgende Sicherheitsunterfunktionen werden von den Modulen SafeControl und Safé\xMonitor im-
plementiert nach EN ISO 13849PL e und EN 61508/EN 62061 SIL 3.

i STO: Safe Torque OfESTO

1 SOs: Safe Operation StopSOS*

i SSit: Safe Stop 1 Typ C (Zeitiiberwacht)
1 Ssat. Safe Stop 2 Typ C (Zeitiberwacht)*
1 SLS: Safely Limited Speed*

Fur die Unterstitzung der mit einem Stern (*) markierten Funktionen wird eine sichere Geberauswertung

bendtigt.
Die effektiv erreichten Safety Integration Level und Performance Level der Sicherhei
terfunktionen sind von der verwendeten Peripherie und deren Integration abhangig. |
betrifft insbesondere die Auswahl und Montage von Sicherheitsschaltern und Passtio
GEFAHR gebemn.
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5.10.1. STO: Safe torque of

Mit der Sicherheitsunterfunktion STO wird der Antriebsmotor in einen energielosen Zustand versetzt.
Dadurch ist der Motor drehmomenrund somit kraftfrei. Die Energieversorgung wird mittels einer siche-
ren Impulssperre unterbrochen. Da der Antrieb kein Momienehr erzeugen kann, kann auch keine Ge-
fahr bringende Bewegung entstehen. Achsen, an denen hangende Lasten vorliegen, missen zusatzlich
gesichert sein. Die Funktionsweise denplementation der Funktion STO ist in KapitBl3beschrieben

Geschwindigkeit

A

Mute

STO >

Eingang

>

Die Funktion STO mit ungesteuertem Stillsetzen wird durch das Setzen einer STO Verzogeziings O
(Null) im SafeAxControl Modul konfiguriert. Ausléser der STO Funktion ist entweder das Abfallen des si-
cheren Eingangs 0 (STO) oder die Unterschreitung der in Parameter «Minimale aktive Stufe» konfigurier-
ten Sicherheitsstufe.

Die Aktivierung der Funktion STO einer sich bewegenden Achse fuhrt zu einem Nac|
fen der Achse, da diese nicht aktiv durch den Motor gebremst wird.

>

GEFAHR | stellt dies ein Sicherheitsrisiko dar, miissen zusatzliche Vorkehrungen (z.B. mechan

Bremsen) getroffen werden.

In der Funktion STO sind die Motoren momentenlos, und externe Krafteinwirkung ko
nen zu einer gefahrlichen Bewegung der Achse fuhren.

>

GEFARR | Stellt dies ein Sicherheitsrisiko dar, miissen zusatzliche Vorkehrungen (z.B.

Haltebremsen) getroffen werden.

Die Funktion STO wirkt immer auf alle Achsen eines-SRC4xX.

Die Funktion STO kann erst verlassen werden, wenn die Ursache der Funktion zurti(
setzt und danach quittiert wurde (Wiederanlaufschutz).

8 &
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5.10.2. SOS: Safe operating stop

Die Funktion SOS uberwacht und verhindert das Verlassen des definierten Toleranzbereichs der Haltepo-
sition. Die Motorenregelung bleibt in der Funktion aktiv. Dies ermdglicht es dem Motor die Achse auch bei
Einwirkung &usserer Krafte in Position zu halten.

Position  Verzégerung Verzogerung
A . . . .

>

t

Mute
S0S , , |

STO Z —

e = e ot

Eingang ' '

L L L t)

Die Funktion SOS wird durch das Setzen einer der Sicherheitsunterfunktion SOS der geforderten Sicher-
heitsstufe der Achse im Saf&xMonitor Modul konfiguriert. Der Toleranzbereich wird durch den entspre-
chenden Parameter «Limit» gesetzt.

Wird ein Uberschreiten des Toleranzbereichs durch eine Achse desSBIBUxX festge-
stellt, gehen alle Achsen des Drives in den Zustand STO Uuber. Die entsprechenden !

heitsbestimmungen der Funktion STO sind fir alle Achg#mzuhalten 6.10.1auf Seite
GEFAHR 68)

Eine Uberschreitung der Funktion SOS kann nur quittiertrden, wenn die Achse wiede
in die Ursprungsposition gebracht wurde, oder wenn die Funktion SOS verlassen wu

Bei niedrigen Limiten der sicheren S@®sition kann es durch Signalrauschen zu fehle
haften Detektionen von Positionsiiberschreitungen kommen. Um dies zu vermeiden,
sollte die Aufldsung und Ubersetzung so gewahlt werden, dass das Limit der Positiol
mindestens 5° am Geber betragt. Das minimal realisierbare Limit kann abhangig von
Signalqualitat variieren.

& &
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5.10.3. SSZLt: Safe stop 1 Typ C (Zeitverzogert)

Die Funktion SSt implementiert ein gesteuertes Stillsetzen der Achse mit zeitverzégerter Auslésung der
Funktion STO.

GeschwindigkeitA Verzogerung

|

0 —>>

Mute :
STO : y
Eingang -

Die Funktion SSt mit gesteuertem Stillsetzen wird durch das Setzen einer STO Verzégerungszeit von
grosser 0 (Null) im SafaxControl Modul konfiguriert. Ausloser der S8Eunktion ist immer das Abfallen
des sicheren Eingangs 0 (STO).

Um ein gesteuertes Stillsetzen der Achse zu gewahrleisten muss die Verzégerungsz
maximalen Bremszeit der Achse entsprechen. Die Verzégerungszeit (t) lasst sich au

Bremsbeschleunigung (a) und maximaler Geschwindigkeit.(vabschéatzen.
GEFAHR

t 1=V @

Wird eine zu kurze Zeit konfiguriert, so kann es vorkommen, dass der GINSAC4xX b
vor dem kompletten Stillstand in den Zustand STO geht. Dies fuhrt zu einem Austruc

der Achse.
GEFAHR

Nach Ablauf der Zeitverzégerung gehen alle Achsen des$AR4xX in den Zustand ST
Uber. Die entsprechenden Sicherheitsbestimmungen der Funktion STO sind fir alle |
sen einzuhalten(5.10.1auf Seite68).

GEFAHR
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5.10.4. SS2t: Safe stop 2 Typ C (Zeitverzogert)

Die Funktion SS2 Typ C implementiert ein gesteuertes Stillsetzen der Achse mit zeitverzégerter Auslo-
sung der Funktion SOS.

GeschwindigkeitA Verzbgerung

Position A

Mute
SOS !
STO y
Eingang
| )

Die Funktion SS2 mit gesteuertem Stillsetzen wird durch das Setzen einer SOS Verzégerungszeit von
grosser 0 (Null) im SafaxMonitor Modul konfiguriert. Die Funktion S$2vird dannaktiv, wenn die konfi-
gurierte Sicherheitsstufe erreicht wird.

Um ein gesteuertes Stillsetzen der Achse zu gewahrleisten muss die Verzégerungsz
maximalen Bremszeit der Achse entsprechen. Die Verzégerungszeit (t) lasst sich au
Bremsbeschleunigung (a) und maximaler Geschwindigkeit.gberechnen.

GEFAHR

t:=Vhax/ @

Wwird ein Uberschreiten des Toleranzbereichs durch eine Achse desSBIBUxX festge-
stellt, gehen alle Achsen des Drives in den Zustand STO Uber. Die entsprechenden !

heitsbestimmungen der Funktion STO sind fir alle Achsen einzuhaffeh0.1auf Seite
GEFAHR 68)

[I%D Die Funktion SS2 wirkt pro Achse. Sie muss fir jedes S#@®Monitor Module einzeln
konfiguriert werden.

31.07.205 Rev2.1 Seite71von 161



'@ I N :) E L SAC4xX FS Anwenderhandbuch

5.10.5. SLS: Safely Limited Speed

Die Funktion SLS iiberwacht und verhindert déberschreiteneiner definierten Geschwindigkeit. Die
Motorenregelung bleibt in der Funktion aktiv.

Geschwindigkeit ~ Verzégerung Verzogerung

«—> : -— !
i T Limit ! ! || Limit

0 : : :\ : : : >

E | Limit E ! : E t
Mute I ' . '
sts | | | | :

S0 bt : —>
Eingang

| | " t)

Die Funktion SLS wird durch das Setzen einer der Sicherheitsunterfunktion SLS der geforderten Sicher-
heitsstufe der Achse im Saf&xMonitor Modul konfiguriert. Die maximale Geschwindigkeit wird durch
den entsprechenden Parameter «Limit» gesetzt.

Wwird ein Uberschreiten der sicheren Geschwindigkeit durch eine Achse desSGO4xX
festgestellt, gehen alle Achsen des Drives in den Zustand STO Uber. Die entspreche
Sicherheitsbestimmungen der Funktion STO sind fur alle Achsen einzuhglet0.lauf
GEFAHR | Seite68).

Eine Uberschreitung der Funktion SLS kann nur quittietrden, wenn die Geschwindig
keit Achse wieder in unter die Grenzgeschwindigkeit gefallen ist, oder wenn die Funk
SLS verlassen wurde.

Bei niedrigen Limiten der sicheren langsamen Geschwindigkeiten kann es durch Sig
rauschen zu fehlerhaften Detektionen von Ubergeschwindigkeit kommen. Um dies z|
vermeiden, sollte die Auflosung und Ubersetzung so gewahlt werden, dass die Einga
frequenzdes Limits mindestens 1 Hz betragt. Das minimal realisierbare Limit kann ak
hangig von der Signalqualitat variieren.

8 &
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5.11.

5.11.1.

5.11.2.

Kennwerte der Sicherheitsunterfunktionen

Die sicherheitstechnischen Kennwerte sind Abhé&ngig von den Sicherheitsmodulen welche fur die Imple-
mentierung der Sicherheitsunterfunktion benétigt werden. Daher sind die Kennwerte fiir alle Funktionen
ausser STO und SSkbhangig von der Anzahl der Achsdas Drives. Die Angegebenen Werte beziehen
sich immer auf das komplette Gerat.

Funktionen STO und SS4

Die Funktionen STO und S$5ind direkt auf dem Safé\xControl implementiert. Sie benétigen keine
sichere Achsenauswertung, deshalb ist sind alle Kennwerte fur die verfiigbaren GINSAC4xX Modelle iden-
tisch. Alle Werte sind Maximalwerte, ob diese erreichtreen kdnnen ist beschaltungsabhéangig.

Kennwert GIN-SAC4x1 FS, GH$AC4xX2 FS,
GIN-SAC4x3 FS, GHSAC4x4 FS

Sicherheitskategorie nach EN 1ISO 13849 Kat 3

Performance Level nach EN 1SO 13849 PLe

Safety integrity Level nach EN 62061 SIL3

PFHd (Probability of dangerous Failure per Hour)| 3.8x10°[1/h]

SFF (Safe Failure Fraction) 93.7 %

DC (Diagnosis Coverage) 92.4 %

MTTFd (Mean time to dangerous Failure) 164 [anno]

CCF (Common Cause Failure) 2%

Funktionen SS2t, SOS und SLS

Die Funktionen SS2, SOS und SLS bendétigen eine sichere Achsenauswertung welche auf dem Safe

AxMonitor Modul implementiert ist, deshalb unterscheiden sich einige Kennwerte fur die verfligbaren
GINSAC4xX Modelle. Alle Werte sind Maximalwerte, ob dieséctrererden konnen ist beschaltungsab-
héngig. Insbesondere sind die Hinweise in Kapitel zu beachten.

Kennwert GIN-SAC4x1 FS GINSAC42 FS ‘ GIN-SAC48FS GINSAC4A4FS
Sicherheitskategorie | Kat3 Kat 3 Kat 3 Kat 3

nach EN ISO 13840

Performance Level PLe PLe PLe PLe

nach EN ISO 13840

Safety integrity Level | SIL 3 SIL3 SIL3 SIL3

nach EN 62061
PFHd (Probability of | 9.9 x10°[1/h] 1.7 x10%8[1/h] 2.4 x108[1/h] 3.2 x10%[1/h]
dangerous Failure per
Hour)

MTTFd (Mean time to| 92[anno] 64[anno] 49[anno] 40[anno]
dangerous Failure)
SFF (Safe Failure 96.7 % 96.6 % 96.5 % 96.5 %
Fraction)
DC (Diagnosis Cover-| 92.4 % 92.4 % 92.4 % 92.4 %
age)
CCF (Common Causg 2 % 2% 2% 2%
Failure)
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Fur die Ermittlung der effektiven Kennwerte fir die komplette Sicherheitskette
sind die Kennwerte des Gebers zu bericksichtigen. Hierzu sind die Hinvirisapitel5.9
auf Seiteb4zu beachten.

GEFAHR

5.12. Sichere Reaktionszeit

Als sichere Reaktionszeit wird die Zeit von der Anforderung einer Sicherheitsunterfunktion bzw.
von der Fehlerdetektion bis zum Eintreten des sicheren Zustandes.

Anforderung / Fehlerdetektion Sicherer Zustand

Sichere Reaktionszeit

- >
Signalerfassung im Sensor|Verarbeitung GIN-SAC4 FS|Stillsetzen der Achse
- >
>

t

Die Abbildung zeigt die Gesamtreaktionszeit unterteilt in Verzégerungszeiten des Sensors, der
Sicherheitsmodule des GHSAC4xX FS und des Stillsetzen der Achse.

Alle folgenden Angaben betreffen nur die Reaktionszeit des-SRC4xX FS (Im Diagrar
Blau und Fett dargestellt). Fur die Betrachtung der sicheren Reaktionszeit ist zwinge
die Verzogerung durch die Sensoren und die bendtigte Zeit Aitlsetzen der Achse zu

GEFAHR | beriicksichtigen.

5.12.1. Maximale sichere Reaktionszeit des GINSAC4xX

Die maximale Reaktionszeit ist unabhangig der aktiven Sicherheitsunterfunktion und deren
Parametrisierung kleiner als 10 ms plus die konfigurierte Verzogerungszeit der Funktion. Die

genaue Definition der maximalen Reaktionszeit ist abhangig von der Funktion und deren Parametrisie-
rung. Diese ist in den folgenden Abschnitten zu finden.

Die gesamte sichere Reaktionszeit darf die geforderte sichere Prozesssicherheitszei
(PST) nicht Uberschreiten.

GEFAHR

Die Angegeben Reaktionszeiten gehen immer von einer gefahrenbringenden
Situation aus, da ausser bei den Funktionen STO und-8&ds Sicherheitssystem
ansonsten nicht eingreift.

In den folgenden Kapiteln werden die maximalen Reaktionszeiten der einzelnen
Sicherheitsunterfunktionen angegeben. Diese miissen nur dann bertcksichtigt
werden, falls fir spezifische Sicherheitsunterfunktionen eine Reaktionszeit von
unter 10 ms gefordert sind.

& &
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5.12.2. Anforderung der Sicherheitsunterfunktion STO

Die maximale Reaktionszeit der Funktion STO i&75 ps.
5.12.3. Anforderung der Sicherheitsunterfunktion SS1 -t

Die maximale Reaktionszeit der Funktion S8kt 3275 ps plus die konfigurierte Verzégerungszeit.
5.12.4. Anforderung der Sicherheitsunterfunktion SS2 -t

Die maximale Reaktionszeit der Funktion S6Bzw. die Reaktionszeit auf die Aktivierung von
SOS ist 475 ps plus die konfigurierte Verzdgerungszeit.

5.12.5. Reaktion bei aktiver Sicherheitsunterfunktion SOS
Die maximale Reaktionszeit bei aktiver Funktion SOS ist 3 075 ps.
5.12.6. Anforderung der Sicherheitsunterfunktion SLS

Zur Bestimmung der Reaktionszeit auf die Funktion SLS muss die grdssere der folgenden beiden
Werte benutzt werden.

1. 4275 ps plus die konfigurierte Verzdgerungszeit

2. 3075 ps plus die konfigurierte Geschwindigkeitsfilterzeit

5.12.7. Reaktion bei aktiver Sicherheitsunterfunktion SLS

Die maximale Reaktionszeit bei aktiver Funktion SLS ist 3 075 us plus die konfigurierte Geschwindigkeits-
filterzeit.

5.12.8. Reaktion bei Versagendes Gebers (bei Bewegung)

Sofern sich die Achse bewegt ist die maximale Reaktionszeit auf das Versagen des Gebers 3 075
ps ab dem Durchlaufen von einer halben Geberperiode.

Da sich einige Fehler nur in gewissen Bereichen der Geberperioden erkennbar sind,
eine Bewegung von maximal einer halben Geberperiode nicht zu einer Gefahrdung f

ren.
GEFAHR

Die von der Anwendung geforderte sichere Reaktionszeit muss grésser sein als die |
onszeit bei Versagen des Gebers.

GEFAHR

5.12.9. Reaktion auf Ringschaltung

Die maximale Reaktionszeit der Ringschaltung ist 3 275 ps pro Drive im Ring.
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5.13. Voraussetzungen fir den Einsatz der Sicherheitsmodule

Der Einsatz der SafAxControl und SaféAxMonitor Modulen ist nur innerhalb eines funktionstiichtigen
Steuerungssystem von Indel méglich. Dieses muss mindestens die Bedingungen an
die Software erflllen:

1 «INOS» (Indel Realtir®S) Revision 2.14.2.7471 oder héher

1 «GINSAC4xX» Motorsystem Revision 7.4.6.1040 oder hoher

1 «Indel Safety Configurator» Revision 1.0.0.133 oder héher

1 «Indel Tools Setup» Revision 16.11 oder hdher

1 «INCOServer V» (Indel Connectivity Server) Revision 1.0.0 oder hdher

I]%D Das Fehlen der Systemvoraussetzungen verhindert die Konfiguration der Sicherheits
dule. Diese bleiben im Konfigurationszustand, was den Betrieb verunmdéglicht.

5.14. Modulzustande

Folgende Tabelle zeigt alle Hauptzustande welche die Sicherheitsmodule einnehmen kénnen.

Zustand Nummer Beschreibung Sicherer Zustand
Startup 0 Initialisierung und initialer Test des Moduls| Ja

Configuring 1 Konfiguration des Moduls Ja

Operating 2 Betriebszustand Nein

Error 3 Standard-Fehlerzustand Ja

Fatal 4 FatalerFehlerzustand Ja

In der Folge werden die einzelnen Zustande erklart. Die Spalte$aife definiert in welchen Zustanden
das Modul den sicheren Zustand einnimmt.

5.14.1. Zustand Startup

NachErreichender Betriebsspannung oder einem Reset des Moduls wird die Hardware des Moduls initia-
lisiert und getestet. Ausgenommen sind Komponenten welche von der Konfiguration abhéngig sind.

5.14.1.1 Unterzustande

Keine.
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5.14.2. Zustand Configuration
'"E 8MKL9F< Y! GF>A?MJ9LAGFy OAJ< <A= CGEHD=LL= ) G
Konfiguration durchgefiihrt. Es werden diejenigen Komponenten initialisiert welche von der Konfigura-
tion abhangig sind.
5.14.2.1 Unterzustande
Unterzu- Nummer Beschreibung
stande
Startup 0 Das Modul liest die KonfiguratiorBlistorie aus dem internen Spei-
cher
Waiting 1 Das Modul wartet bis die Konfiguration im Speicher des GINSAC4
FS bereit liegt
Verifying 2 Das Modul wartet auf die Freigabe der Konfiguration durch den
Anwender
Updating 3 Die neue Konfiguration wird in die Konfiguratiordistorie
abgelegt
Configured 4 Das Modul ist Konfiguriert
Unconfigured 5 Das Modul ist als unkonfiguriert markiert
Error 6 Es wurde ein Fehler in der Konfiguration detektiert
"A= 8MKLI F<= Y4=JA>QAF?y MF< Y3H<9LAF?y O=J<=F FN
Konfiguration geladen hat. Eine Konfiguration ist dann neu, wenn sie sich von der letzten verifizierten
Konfiguration unterscheidet.
5.14.3. Zustand Operating
"=J 8MKL9F< Y-H=J9LAF?y =FLKHJA; @L <=E =LJA=: KRN
gabe der Impulssperre sind nur in diesem Zustand aktivierbar. Das Prozessabbild denfitiPAusgange
(inklusiv Geberauswertung) wird nur in diesem Zustandreehnet.
5.14.3.1 Unterzustande
Die Unterzustande des Zustands Operating sind Modulabhéngig.
Unterzustande des Moduls SafeAxControl
Unterzustande Nummer \ Beschreibung
Connecting 0 Das Modul startet die Kommunikation zu allen konfigurierten
SafeAxMonitor Modulen. Es wartet bis die Kommunikation
zu allen Modulen steht.
Waiting for 1 Das Modul wartet bis die Versorgung der sicheren Ausgange
Power die Betriebsspannung erreicht hat
Ready 2 Das Modul wartet auf die Freigabe durch die Ringschaltung
Active 3 Die Impulssperre ist freigegeben (deaktiviert), eine Aktivierung d
Achsen ist moglich.
StoDelay 4 Die Funktion STO mit Zeitverzégerung (SSivurde aktiviert, das
Modul wartet auf den Ablauf der Verzégerungszeit
Sto 5 Das Modul hat nach der Anforderung der STO Funktion die
Impulssperre aktiviert.
Error 6 Es wurde ein Fehler detektiert
"=J 8MKL9F< Y0=9<Qy OAJ< FMJ :=A CGF>A?MJA=JL=J (
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5.14.4.

51441

5.14.5.

51451

Unterzustande des Safe AxMonitor

Unterzustande Nummer Beschreibung

Not-Ready 0 Die sichere Geberauswertung ist nicht bereit
Ready 1 Die sichere Geberauswertung ist bereit

Zustand Error

Wird ein Fehler in der Beschaltung, der Konfiguration oder der Hardware detektiert, so geht das Modul in
<=F 8MKL9F< Y#JJGJyk "9K +G<MD CO9FF FMJ <MJ; @ =AF

Bei Auftreten von Fehlern muss eine Ursachenanalyse durchgefiihrt werden.
Wird festgestellt, dass bei einem sicherheitsrelevanten Bauteil oder Gerat ein Defekt
liegt, muss der Betrieb der Applikation unmittelbar eingestellt werden und das komplq

GEFAHR | Gerat ersetzt werden.

Fehlerzustande werden vom funktionalen Steuerungssystem ausgelesen und kénnen mit dem
Indel Cockpit angezeigt und bestétigt werden.

Unterzustande
Keine.

Zustand Fatal

"=J 8MKL9F< Y$9L9DYy OAJ< NGE +G<MD <9FF =AF?=FGEE
korrekte Weiterfilhrung des Programablaufs verhindert. Dies sind insbesondere Ausfélle des Mikrokon-
trollers oder Verlust der Speisung.

Bei Auftreten von fatalen Fehlern muss eine Ursachenanalyse durchgefuihrt werden.
Wird festgestellt, dass bei einem sicherheitsrelevanten Bauteil oder Geréat ein Defekt]
liegt, muss der Betrieb der Applikation unmittelbar eingestellt werden und das Bautei

GEFAHR | ersetzt werden.

Fehlerzustande werden vom funktionalen Steuerungssystem ausgelesen und kénnen mit dem
Indel Cockpit angezeigt und bestétigt werden.

Unterzustande
Keine.
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5.15.

5.16.

Fail-Safe Zustande

Die Sicherheitsmodule sind so aufgebaut, dass sie bei Inaktivitat von sich aus in den sicheren Zustand
gehen. Dies ist auf dem SafexControl Modul dadurch implementiert, dass alle sicherheitsrelevanten
Ausgange durch eine Schalturgespiesenwerden, welche ohne Anregung abfallt. Der sichere Zustand
auf dem SafeAxMonitor Modul wird dann eingenommen, wenn das Modul nicht mehr auf Anfragen des
SafeAxControl Moduls antwortet.

I@ Geht ein als tGiberwacht konfiguriertes SafexMonitor Modul eines Drives in einen
FailSafe Zustand, geht das SafexControl Modul des Drives ebenfalls in den
FailSafe Zustand «Error».

In allen FailSafeZustanden ist die Impulssperre aktiv. Alle von diesem Drive angeste
L=F +GLGJ=F KAF< EGE=FL=FDGKk "=J KA; (

GEFAHR

Sicherheitsstufen

Die Sicherheitsmodule des GISIAC4xX FS ermdéglichen es, bis zu 8 Sicherheitsstufen zu definieren. Pro
Sicherheitsstufe kann pro Achse bzw. pro S#®Monitor Module eine Sicherheitsunterfunktion konfigu-
riert werden.

I]%D Die angeforderte Sicherheitsstufe wird im SafexControl Modul berechnet und wirkt
auf den gesamten Drive. Die aktuelle Sicherheitsunterfunktion (ausser STO) wird im
SafeAxMonitor Modul bestimmt und wirkt pro Achse.

Das SafeAxControl Module errechnet die aktuelle Sicherheitsstufe anhand der Zustande der

Eingange & 3. Es stehen zwei Auswahlverfahren zur Bestimmung der Sicherheitsstufen zur Verfligung.
Diese wird durch den Parameter Sicherheitsstufdmswahl der Konfiguration des Saf#&xControl Moduls
bestimmt.

5.16.1. Perioritare Auswahl

Eingang 1 Eingang 2 Eingang 3 Sicherheitsstufe

tief tief tief 0
hoch tief tief 1
tief hoch tief 2
hoch hoch tief 2
tief tief hoch 3
hoch tief hoch 3
tief hoch hoch 3
hoch hoch hoch 3

Die prioritare Bestimmung der Sicherheitsstufe eignet sich insbesondere fir das direkte Anschliessen von
kaskadierten Schutzeinrichtungen. In der folgenden Tabelle ist ein fiktives Beispiel fir eine Beschaltung.
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Eingang Schutzeinrichtung

1 Zustimmtaster
2 Lichtgitter
3 Kontaktschalter der Schutzhaube

Die Schutzeinrichtungen missen immer nach ihrer Wirksamkeit geordnet an die Ein-
gange angeschlossen werden und zwar so, dass die Schutzeinrichtung mit der klein:
Wirkung auf Eingang 1 angeschlossen ist.

GEFAHR

5.16.2. Binare Auswabhl

Ist die prioritdre Auswabhl konfiguriert, entspricht die angeforderte Sicherheitsstufe dem Wert der Ein-
gange als Binare Zahl gebildet aus den Signalen:

Sicherheitsstufe := Eingang[1] + Eingang[2] x 2 + Eingang[3] x 4

Die folgende Tabelle zeigt die angeforderte Sicherheitsstufe in Abhéngigkeit der Eingangssignale der si-
cheren Eingange:

5.16.3. Parameter

Eingang 1 Eingang 2 Eingang 3 Sicherheitsstufe

tief tief tief 0

hoch tief tief 1

tief hoch tief 2

hoch hoch tief 3

tief tief hoch 4

hoch tief hoch 5

tief hoch hoch 6

hoch hoch hoch 7

Parameter Einheit Defaultwert Beschreibung

%J MHH= Y %=F=J=DD= -AxCdatroA? MJ 9L AGFy 9M> 19 >=
Sicherheits- Prioritar / Prioritar Definiert ob die aktive Sicherheitsstufe nach Pri
stufen-Aus- Binar oritat der Eingdnge oder als Binarwert der Ein-
wabhl gange berechnet wird.
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5.17. Aktive Sicherheitsunterfunktion

Die aktive Sicherheitsunterfunktion wird durch die aktuelle Sicherheitsstufe und die Konfiguration dieser
Stufe definiert. Es kann fur jede Achse und flr jede Stufe eine Funktion konfiguriert werden.

Die konfigurierten Verzdgerungszeiten werden dabei fir jede Sicherheitsunterfunktion eingeinessen.
Daher kann es bei einem Wechsel von einer hdheren zu einer tieferen Stufe zu mehreren Wechseln der
aktiven Sicherheitsunterfunktion kommen.

Die blaue durchgezogene Linie stellt die berechnete Sicherheitsstufe dar. Die rote gestrichelte Linie zeigt
die aktive Sicherheitsunterfunktion. Die Pfeile zeigen jeweils die Dauer der konfigurierten Verzdgerungs-
zeit der entsprechenden Funktion. Hat eingefere Stufe eine kirzere Verzégerungszeit als eine hohere,

so wird direkt auf direkt auf die tiefere Stufe gewechselt.

Wechsel auf héhere Stufen erfolgen immer direkt ohne Verzdgerung.

GEFAHR

Wird eine Funktion durch die Uberwachung einer Schutzeinrichtung (z.B.

Haube, Lichtgitter) ausgeldst, so muss zwischen Schutzeinrichtung und Gefahrenbel
ein Sicherheitsabstand bestehen, welcher das Erreichen des Gefahrenbereichs inne
der Verzdgerungszeit verhindert.

5.17.1. Parameter

%J MHH =

Y%=F=J=DD= -AxCdatroA? MJ 9L AGFYy 9M> 19>-=

Minimale

aktive Stufe

0

Minimale Sicherheitsstufe damit der Drive ak
tiv ist. Fir alle kleineren Sicherheitsstufen
wird die Funktion STO/SStL(nach parametri-
sierter Verzdgerung) ausgelost.

%J MHH =

Y8=ALCGFALGWa 9LAGFY 9M> 19>-=

rungszeit

STOVerzége-| MS

0

Verzégerung von der Anforderung deunk-
tion STO/SS% bis zum Aktivieren demmpuls-
sperre.
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Einheit Defaultwert

Parameter

%J MHH =

Beschreibung

9M> 19>=

Y%=F=J=DD= -AxCdatroA? MJ 9L AGFYy

%J MHH =

Y1A; @=J @= AL KKL M>-AxMénjtor e OG: =A 6

KE

Sicherheits-
unterfunk-
tion

Stummschaltung /
SLS/
SOS

Stumm-
schaltung

Sicherheitsunterfunktion der entsprechender
Sicherheitsstufe. Bei Stummschaltung wird
fur diese und alle héheren Stufen keine Si-
cherheitsunterfunktion Giberwacht.

Hinweis: Dieser Parameter ist gesperrt
O=FF =AF= LA=>=J= 1L
konfiguriert ist.

Grenze

Einheit/s (Bei SLS)
Einheit (Bei SOS)

Limit der konfigurierten Sicherheitsunter-
funktion.

Bei SOS: Maximale Distanz zur Position bei
Aktivierung.

Bei SLS: Maximale zugelassene Geschwind
keit.

Hinweis: Die Einheit entspricht dem im
9J9E=L=J Y#AF@=ALY

Verzbgerung

ms

Verzdgerungszeit zwischen dem Wechsel va
einer hoheren Stufe auf diese Stufe und dem
aktivieren der konfigurierten Sicherheitsun-

terfunktion.

5.18. Error-Codes
Die folgende Tabelle ist eine komplette Auflistung aller Fehtardes welche durch die Sicherheitsmodule
ausgegeben werden.
Nr | Fehler Beschreibung ‘ Wabhrscheinliche
Ursache
Interne Hardware Fehler Fehler des Microcontrollers
0 OK Kein Fehler Kein Fehler
1 AllHwStackFailOverflow Memory-Stack Uberlauf vor Initialisierung Software-Fehler
2 AllIHwStackFaillnit Startup MemoryStack Test konnte nicht initialisiert werden Software-Fehler
3 AllHwStackFaillnitTest Memory-StackUberlauf bei Startup detektiert Software-Fehler
4 AllHwStackFailSetup Initialisierung des periodischen StaeKest fehlgeschlagen Software-Fehler
5 AllIHwStackFail Memory-StackUberlauf bei periodischem Test detektiert Software-Fehler
6 AllIHWCPUFaillnit CPUFehlerbei Startup detektiert Software-Fehler
7 AlIHWCPUFailFirst Startup CPU Test konnte nicht abgeschlossen werden Hardware Defekt
8 AlIHWCPUFall CPUFehlerbei periodischem Test detektiert Hardware Defekt
9 AllHwMemoryFaillnit Memory Fehler bei Startup Test detektiert Hardware Defekt
10 | AllHwMemoryFailSetup Initialisierung des periodischen MemosYest fehlgeschlagen Software-Fehler
11 | AllHwMemoryFail Memory Fehler bei periodischem Test detektiert Hardware Defekt
12 | AllHwFirmwareFaillnit Firmware Fehler bei Startup detektiert Hardware Defekt
13 | AllHwFirmwareFailSetup Initialisierung des periodischerfrirmware Test fehlgeschlagen | Software-Fehler
14 | AllHwFirmwareFail Firmware Fehler bei periodischem Test detektiert Hardware Defekt
15 | CpuBDevHwRevinputs Hardware Revisiofinputs haben die Falsch®eschaltung Hardware Defekt
3107.205 Rev2.1 Seite82von 161




'@ I N 3 E L SAC4xX FS Anwenderhandbuch

Nr | Fehler ‘ Beschreibung Wahrscheinliche
Ursache
SynchronisationsFehler Fehler der Synchronitat zwischen den beiden Controller eines Moduls
20 | CtrlSynchSafetyState Safety State zwischen CPU A und B unterschiedlich Folgefehler
21 | AlISynchSchedState Scheduler State zwischen A und B unterschiedlich Folgefehler
22 | AllSynchTwin ZyklusSynchronisationfehlgeschlagen Folgefehler
23 | AlISynchClock Zykluszeiten zwischen A und B unterschiedlich Hardware Defekt
24 | AllSetClockFail Systemuhr konnte nicht korrekt konfiguriert werden Hardware Defekt
Interne CommunikationsFehler Fehler in der Communikation zwischen den beiden Controllern
30 | AllintCommDmal3Enabled SPIDMA 1 Stream 3 konnte nictgchtzeitigausgeschalterwer- Folgefehler
den
31 | AllintCommDmal4Enabled SPIDMA 1 Stream 4 konnte nictgchtzeitigausgeschalterwer- Folgefehler
den
32 | CpuAintCommToXInput Timeout beim Warten auf den Chifelectinput in SPIExchange Folgefehler
33 | CpuAlntCommToXTx Timeout wéhrend der Ubertragung in SFExchange Folgefehler
34 | AllintCommToXRx Timeout wéhrend dem Empfang in SFExchange Folgefehler
35 | CpuAlntCommTolntinput Timeout beim Warten auf den Chifelectinput Start-DMA Folgefehler
36 | AllintCommTolntTx Timeout wéhrend der Ubertragung in SAFDMA Folgefehler
37 | CpuAintCommToExtinput Timeout beim Warten auf den Chifelectinput Start-DMAbei Folgefehler
Ubertragungvon externen Daten
38 | AllintCommToExtTx Timeout wéhrend der Ubertragung in SADMA belUbertragung Folgefehler
von externen Daten
39 | AllintCommToEXxtRx Timeout wéhrend dem Empfang in SHDMA beUbertragungvon Folgefehler
externen Daten
40 | AllintCommExtAddressMis- Adresse der externen Daten zwischen CPU A und B unterschie( Folgefehler
match lich
41 | MoniDevScDma20Enabled SPIDMA 2 Stream 0 konnte nichgchtzeitigausgeschalterwer- Folgefehler
den
42 | CtrlintCommInputs Fehler in der Ubertragung der sicheren Eingangswerte Folgefehler
Externe KommunikationsEehler Fehler in der Kommunikation zwischen Controller A und dem &GINC4

50 | CpuAExtCommDmal2Enabled| SPIDMA 1 Stream 2 konnte nictechtzeitigabgeschalté werden Folgefehler

51 | CpuAExtCommDmal5Enabled] SPIDMA 1 Stream 5 konnte nictgchtzeitigabgeschalte werden Folgefehler

52 | CtrIMoniCommTo VerbindungTimeout zu SafeAxMonitor Modul Folgefehler

53 | CpuAExtCommToDmaFinished Timeout wérend der Ubertragung in SAFDMA beUbertragung Folgefehler
von externen Daten

54 | CtrIExtCommRandomNumber | Fehler bei deGenerierungvon Zufallszahlen fiir das sicherro- Hardware Defekt
tokoll

ScheduletEehler Fehler im Ablauf des Schedulers

55 | CtriDevinpTestincomplete InputsDevice Tests wurden innerhalb einer Stunde nig&amplett Software-Fehler
durchgefuhrt.

56 | CtriDevOutTestincomplete OutputDevice Tests wurden innerhalb einer Stunde nidtatm- Software-Fehler
plett durchgefiihrt.

57 | CtrIDevStoTestincomplete StoDevice Tests wurden innerhalb einer Stunde nicht komplett | Software-Fehler
durchgefuhrt.

58 | CtrIDevFsTestincomplete FailSafeDevice Tests wurden innerhalb einer Stunde niotin- Software-Fehler
plett durchgefiihrt.

59 | MoniDevScTestincomplete SinCosDevice Tests wurden innerhalb einer Stunde niohiin- Software-Fehler
plett durchgefiihrt.

60 | AllSchedTestMaxCycState Anzahl Zyklen pro Scheduleschritt Gberschritten Software-Fehler

61 | AllSchedTestMaxCycLoop Anzahl Zyklen pro Scheduldburchlauf Giberschritten Software-Fehler

62 | AllSchedTestincomplete Anzahl Zyklen fukompletter Modultest Uiberschritten Software-Fehler

63 | AllMgrCtTestincomplete CpuTestManager Tests wurden innerhalb einer Stunde niabin- | Software-Fehler
plett durchgefuhrt

64 | AllDevPomTestincomplete PowerMonitoringDevice Tests wurden innerhalb eirétunde Software-Fehler
nicht komplett durchgefuihrt

65 | AllMgrRpTestincomplete ReportingManager Tests wurden innerhalb einer Stumeht Software-Fehler
komplett durchgefiihrt

66 | AllContConfTestincomplete ConfigurationContainer Tests wurden innerhalb einer Stunde Software-Fehler

nicht komplett durchgefuhrt
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Beschreibung

Wabhrscheinliche
Ursache

SoftwareFehler Durch defensive Programmierung abgefangene Programmierfehler

70 MoniMgrAmSafetyLevel Zu hoher Sicherheitsstufe angefordert Software-Fehler

71 AllMgrConfigState Konfigurationsmanager befindet sich in ungiltigem Zustand Software-Fehler

72 CtrIMgrimcState Inter-ModulKommunikationsManager befindet sich imng(ilti- Software-Fehler
gem Zustand

73 AllDevPomlInit Fehler in der Initialisierung des Powdfonitoring-Devices Software-Fehler

74 AllIMgrRpState ReportingManager befindet sich in ungliltigem Modiustand Software-Fehler

75 CpuAMgrRpStep ReportingManager befindet sich in ungultigem Zustar{dchritt) Software-Fehler

76 MoniDevReslInit Fehler in der Initialisierung des ResolvBrevices Software-Fehler

77 MoniDevSclnit Fehler in der Initialisierung des SinC@®evices Software-Fehler

78 MoniDevScNonexQuad Inexistenter Quadrant im Encoderwert Software-Fehler

79 CtrISelectionConfigError Sdektierungsart hat einen ungultigen wert. Software-Fehler

80 MoniResSpeedFilterSize Resolver Geschwindigkeitsfilter hat eine ungultige Grésse Software-Fehler

81 MoniResNonPosTimeDif Zeitdifferenz zwischen zwei Messungen ist nicht positiv Software-Fehler

82 AllStartupErrorSize Buffergrésse der Fehlerwerte wurde im Startup Giberschritten Software-Fehler

KonfigurationsFehler Fehler in der Konfiguration

90 AllConfigLengthWrong Datenlange deKonfigurationist falsch Konfigurations-Fehler

91 AllConfigCrcWrong CRC der Konfiguration ist falsch KonfigurationsFehler

92 AllConfigProductldWrong Produkt ID in der Konfiguration ist falsch (Konfiguration ist nicht| KonfigurationsFehler
fur diesen Modultyp)

93 AllConfigVersionWrong Version der Konfiguration wird nicht unterstitzt KonfigurationsFehler

94 AllConfigFieldbusPosWrong Konfigurierte Fetlbusposition stimmt nicht mit tatsachlicher Po- | KonfigurationsFehler
sition tberein

95 AllConfigContainerDama- Gespeicherte Konfigurationsdaten wurden beschadigt Soft-RAMFehler

ed

96 E/IoniConfigAxisNumber Konfigurierte Achsennummer stimmt nicht mit tatséchlicher Ach{ KonfigurationsFehler
sennummer Uberein

97 MoniConfiginvalidLimit Konfigurierte Limite einer Sicherheitsunterfunktion ist ungiltig Konfigurations-Fehler

98 MoniConfiginvalidSafety- Ungultige Sicheheitsfunktion konfiguriert Konfigurations-Fehler

Function
99 MoniConfiginvalidTole- Konfigurierte Signaltoleranz ungultig KonfigurationsFehler
rance
100 MoniConfiginvalidSig- Konfigurierter Signalpegel ungiiltig KonfigurationsFehler

nalStrength

Hardware Trap-Fehler

Prozessor hat einen Tramterrupt ausgelost

110 AlICycleOverrun SystemClock Interupt hat den Watchdog ausgelost Software-Fehler
111 | AllTrapNmi Nicht maskierbarennterrupt ist aufgetreten Software-Fehler
112 | AllTrapHardFault Hard-Fault-Interrupt ist aufgetreten Software-Fehler
113 | AllTrapMemManage SpeicherverwaltungsFehlerInterrupt ist aufgetreten Software-Fehler
114 AllTrapBusFault BusfehlerInterrupt ist Interrupt ist aufgetreten Software-Fehler
115 | AllTrapUsageFault Prozessorbenutzungd-ehler ist aufgetreten Software-Fehler
SpeisungsFehler Spannungsmessung hat einen Speisungsfehler entdeckt
120 AllPowerError24VTooLow | 24 Volt Speisung zu niedrig Beschaltungsfehler
121 AllPowerError24VTooHigh | 24 Volt Speisung zu hoch Beschaltungsfehler
122 AllPowerError3_3VToolLow| 3.3 Volt Speisung zu niedrig Hardware Defekt
123 AllPowerError3_3VTooHigh 3.3 Volt Speisung zu hoch Hardware Defekt
124 AllPowerErrorGNDTooHigh| Masse Messung zu hoch Hardware Defekt
125 AllAdcMalfunction ADC Fehlfunktion Hardware Defekt
126 AllAdc24VDiffTooLarge Spannungsmessung von CPU A und CPU B hat zu grosse Diffef HardwareDefekt
127 CtrlAdcSafe24VDif- Spannungsmessung der Safe24V von CPU A und CPU B hat z{ HardwareDefekt
fTooLarge grosse Differenz
128 CtrIPowerErrorVRefIntToo-| Spannungsmessung der internen Referenz ist zu tief Hardware Defekt
Low
129 CtrIPowerErrorVRefIntToo-| Spannungsmessung der internen Referenz ist zu hoch Hardware Defekt
High
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Beschreibung

Wabhrscheinliche
Ursache

ElashEehler Fehler des internen FlasBpeichers
130 | AllFlashReadError Fehler beim Lesezugriff auf das Flash Software-Defekt
131 | AllFlashEraseError Fehler beim Ldschen eines Flasiektors Hardware Defekt
132 | AllFlashWriteError Fehler beim Schreibzugriff auf das Flash Hardware Defekt
SafeAxControl HardwareFehler HardwareFehler des Safé\xControl Moduls
140 Ctrlinputinternal Interner Input-Test hat einen Fehler detektiert Hardware Defekt
141 CtrlinputExternalFB 2=KLHMDK MK?9F? AKL Y @G,; @y Beschaltungsfehler
142 CtrlinputExternal0 Externer InputTest hat einen Fehler am Eingang 0 detektiert Beschaltungsfehler
143 CtrlinputExternall Externer InputTest hat einen Fehler am Eingang 1 detektiert Beschaltungsfehler
144 CtrlinputExternal2 Externer InputTest hat einen Fehler am Eingang 2 detektiert Beschaltungsfehler
145 CtrlinputExternal3 Externer InputTest hat einen Fehler am Eingang 3 detektiert Beschaltungsfehler
146 CtrlinputinconsistentO Abweichung zwischen den Kanélen eines Eingangs 0 festgeste| Beschaltungsfehler
147 Ctrlinputinconsistentl Abweichung zwischen den Kanélen eines Eingangs 1 festgestel Beschaltungsfehler
148 Ctrlinputinconsistent2 Abweichung zwischen den Kanélen eines Eingangs 2 festgestel Beschaltungsfehler
149 Ctrlinputinconsistent3 Abweichung zwischen den Kanélen eines Eingangs 3 festgeste| Beschaltungsfehler
150 CtrlOutputinternal Of- Interner OutputTest hat bei ausgeschaltetem Ausgang eine zu | HardwareDefekt
flsHigh hohe Spannungletektiert
151 CtrlOutputExternalOffToo- | Externer OutputTest hat bei ausgeschaltetem Ausgang eine zu| Beschaltungsfehler
High hohe Spannung detktiert
152 | CtrlFailSafeNoDrop FaikSafe Spannung ist bei Fa8lafe Test nicht gefallen Hardware Defekt
153 | CtrlFailSafeSkip FailSafe Test konnte zu oft nicht durchgefihrt werden Beschaltungsfehler
154 CtrISafe24VDiffTooLarge Spannungsabfall Uber die FaafeSchaltung ist zu gross Hardware Defekt
155 CtrlSafe24VCycleTime- Zeit zwischen FaiBafe Spannungsiiberwachunggests ist zu Software-Fehler
ToolLarge gross
156 | CtrlIStoOnTooLow STO Spannung ist im eingeschalteten Zustand zu tief Hardware Defekt
157 CtrlStoOnTooHigh STO Spannung ist im eingeschalteten Zustand zu hoch Hardware Defekt
158 CtrIStoTestTooLow STO Spannung ist wiend Testimpuls zu tief Hardware Defekt
159 CtrlStoTestTooHigh STO Spannung ist wahrend Testimpuls zu hoch Hardware Defekt
160 CtrIStoOffTooHigh STO Spannung istn ausgeschalteten Zustandu hoch Hardware Defekt
161 CtrlFailSafelnitHigh Initialer FailSafe Test hat einen Fehler detektiert Hardware Defekt
162 | CtrlOutputinternalPul- Interner OutputTest hat wéahrend dem Pulstest eine zu hohe Hardware Defekt
selsHigh Spannung detektiert
163 | CtrlOutputExternalPul- Externer OutputTest hat wéhrend dem Pulstest eine zu hohe Beschaltungsfehler
selsHigh Spannung detektiert
164 | CtrlOutputinternalOnisLow | Interner OutputTest hat bei eingeschaltetem Ausgang eine zu | HardwareDefekt
niedrige Spannung detektiert
165 | CtrlOutputExternalOnToo- | Externer OutputTest hat bei eingeschaltetem Ausgang eine zu | Beschaltungsfehler
Low niedrige Spannung detektiert
166 CtrlOutputExternalOnToo- | Externer OutputTest hat bei eingeschaltetem Ausgang eine zu | Beschaltungsfehler
High hohe Spannung detektiert
167 CtrlSafetyState- Zu vieleQuittierungendetektiert Beschaltungsfehler
TooManyCofirms
168 CtriSafetyStateCycleTime- | Zeit zwischen den Aktualisierungen des Quittierzustandes ist zu  SoftwareFehler
ToolLarge gross
SafeAxMonitorHardwareFehler HardwareFehler des Safé\xControl Moduls
180 | MoniResolverinconsistency| Keine konsistente Werte aus den ADC Registern konnten geles| HardwareDefekt oder
werden Konfigurationsfehler
181 MoniResolverTriggerMis- Kein Resolver Trigger empfangen Hardware Defekt oder
sing Konfigurationsfehler
182 MoniResolverS2C2ToolLow| Sinusquadrat plus Cosinusquadrat der Resolversignale ist zu ti§ Beschaltungsfehler
183 MoniResolverS2C2TooHigtl Sinusquadrat plus Cosinusquadrat der Resolversignale ist zu ti§ Beschaltungsfehler
184 MoniSinCosS2C2TooLow | Sinusquadrat plus Cosinusquadrat der SinG8ggnale ist zu tief Beschaltungsfehler
185 MoniSinCosS2C2TooHigh | Sinusquadrat plus Cosinusquadrat d&inCos-Signale ist zu tief Beschaltungsfehler
186 MoniSinCosS2C2ToolLo- Sinusquadrat plus Cosinusquadrat der SinG8ggnale ist zu tief Beschaltungsfehler
wSpeed bei hoherGeschwindigkeit
187 MoniSinCosAlignment Ausrichtungsfehler zwischen digitaler und analoger SinGiss- Beschaltungsfehler
wertung
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Nr Fehler ‘ Beschreibung Wahrscheinliche
Ursache

188 | MoniSinCosEncoderStep Einschrittigkeit des SinCe&ncoders wurde ver- Beschaltungsfehler
letzt

189 | MoniPosSpeedDiffTooLarge Geschwindigkeitsmessungon CPU A und CPU ha] HardwareDefekt
zu grosseDifferenz

190 | MoniPosPosDiffTooLarge Positionsmessung von CPU A und CPU hat zu HardwareDefekt
grosse Differenz

191 | MoniPosS2C2DiffTooLarge Sinusquadrat + Cosinusquadrat von CPU A und HardwareDefekt
CPU hat zgrosse Differenz

192 | MoniSinCosAdcDmaError DMA Fehler der ADC bei Sin@ésssung Hardware Defekt

193 | MoniFeedbackOffsetTooHigh Feedback Offsetspannung zu hoch Hardware Defekt

194 | MoniFeedbackOffsetTooLow Feedback Offsetspannung zu tief HardwareDefekt

195 | MoniFeedbackOffsetDiffToatge Feedback Offsetspannung gemessen von CPU A| HardwareDefekt
CPU B hat zu grosse Differenz

196 | MoniSinCosAccelerationToolLarge Feedback Beschleunigung zu gross Hardware Defektoder

Hartes Abbremsen der Achse

197 | MoniSinCosAccelDiffTooLarge Feedback Beschleunigung gemessen von CPU A| HardwareDefekt
und CPU Bat zu grosse Differenz

198 | MoniResolverPosNegAmpl Differenz der Messung zwischen der positiven unq Hardware-Defekt
negativenAmplitude des Resolvefragersignals zu
gross

199 | MoniSafetyLevellnconsistency Unterschiedliches Safety Level zwischen CPU Ay Hardware Defekt
CPUB

200 | MoniAxisMonitoringState Axis Monitoring State hat einen unguiltigen Zustan| SoftwareFehler
eingenommen
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5.18.1. Fehlerbehandlung

Wird von einem Sicherheitsmodul ein Fehler detektiert, so darf der-SIC4xX erst wieder in Betrieb ge-
nommen werden, nachdem der detektierte Fehler untersucht und behoben wurde. Die folgende Tabelle
definiert die Massnahmen welche abhéngig der wahrschi&hén Ursache des Fehlers getroffen werden

mussen.

Fehlerursache Beschreibung Massnahme
Hardware Das Sicherheitsmodul hat einen Die Indel AG ist Uber den Defekt zu informi
Defekt internen Defekt detektiert. ren. Der GINSAC4xX FS muss ersetzt wer-
den. Der defekte Drive muss zur Analyse a
den Hersteller zuriickgesendet werden.
Software- Die Software hat einen ungilti- | Die Indel AG ist Uber den Fehler zu informi
Fehler gen Zustand detektiert welcher | ren. Der Anwender ubergibt die Zustandsin
wahrscheinlich durch einen formation und das Ereignisprotokoll dem
Fehler in der Programmierung | Hersteller.
erreicht wurde.
Soft-RAM Eine Speicherzelle wurde im Be Die Indel AG ist Uber den Fehler zu informi
Fehler trieb korrumpiert. ren. Bei mehrfachem Auftreterist der GIN
SAC4xX zu ersetzen.
Beschaltungs- Externer Fehler oder Defekt in | Verdrahtung sowie externe angeschlossen
fehler der Verdrahtung oder externer | Module sind zu Uberprifen und korrigieren,
Hardware. Nach der Behebung der Fehler ist ein Inbe/
triebnahmetest bzw. eine Nealidierung
der Sicherheitsfunktionen durchzufihren.
Konfigurations Konfiguration ist ungiiltig oder | Uberpriifung und Korrektur der Konfigura-
Fehler korrupt. tion. Nach der Behebung der Fehler ist ein
Inbetriebnahmetest durchzufuhren.
Folgefehler Fehler der in der Regel aufgrun{ Es mussen die Fehler aller anderen Modulg
eines Fehlers auf einem ande- | des GINSAC4xX gepriift werden. Danach
rem Sicherheitsmodul oder auf | sind die Massnahmen der gefundenen Feh
dem anderen Mikrokontroller ler durchzufuhren. Sind auf einem GIN
des Moduls auftritt. SAC4xX nur Folgefehler vorhanden, so mu
die Indel AG kontaktiert werden.
Detektiert der GINSAC4xX einen Fehler darf der Drive erst nach dem Beheben
des Fehlers weiter betrieben werden. Beschadigte Drives durfen unter keinen
Umstanden wieder in Betrieb genommen werden. Dies kann zu schweren Persameh
ACHTUNG | sachschaderfiihren.
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6.  Konfiguration der Sicherheitsmodule
Dieses Kapitel beschreibt die Erstellung der Konfiguration der Sicherheitsmodule des GINSAC4xX FS. Die
Konfiguration der funktionalen Steuerung ist im Inbetriebnahridanual zu finden. Es werden hier ledig-
lich die erforderlichen Schritte zur Erstellung d&icherheitskonfiguration.
6.1. Definition der Systemtopologie
Als Basis fiur die Konfiguration der Sicherheitsmodule, dient die Definition der Systemtopologie. Diese ist
im XML Format in der Datei «deviogap.xml» im Konfigurationsverzeichnis des Projekts definiert. In der
Topologiedatei werden samtliche im Feldbus kandenen Geréte definiert. Fur die Konfiguration der
Sicherheitsmodule miissen zusatzlich zu den Geraten auch die verwendeten Sicherheitsmodule in den
GINSAC4xX definiert werden. Die folgende fiktive Beispielstopologie dient zur Veranschaulichung.
GinLink
Feldbusmaster
GIN-SAC4x4_1
Achsel_0[2]
|GIN-SAC4x2_2 |
[
Achse2_0[7]
Die Sicherheitsmodule sind mit Gelb hinterlegt. Die fortlaufende ZahédkigenKlammern entspricht der
eindeutigen ldentifikationsnummer (UID) des Moduls. Das folgende Listing zeigt die korrekte Topologie-
datei passend zu dieser Topologie.
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<?xml version="1.0" encoding="utf - 8" standalone="yes"?>
<l --
trans -table - name="device - map"
- >
<! -- Auflistung der Busteilnehmer am GinLink - >
<Devices>
<l -- GIN-SAC4x4 FS -- >
<Device Type="GIN" ProductCode="311349345">
<Name>GIN SAC4x4_1</Name>
<Address>
<MAC>undefined</MAC>
</Address>
<! --  Auflistung der Safety - Module des Drives - >
<Devices>
<! -- Safe - AxControl -- >
<Device Type="COP" ProductCode="311347200">
<Name>Control</Name>
<Address>
<! -- Safe - AxControl istimmer auf Basisaddresse 8
- >
<COP>0x8</COP>
</Address>
<! --  Eindeutige Nummer des sicheren Moduls - >
<UID>1</UID>
</Device>
<! --  Safe - AxMonitor 0 - >
<Device Type="COP" ProductCode="311347300">
<Name>Achse0</Name>0
<Address>
<COP>0x0</COP>
</Address>
<! --  Eindeutige Nummer des sicheren Moduls - >
<UID>2</UID>
</Device>
<! --  Safe - AxMonitor 1 - >
<Device Type="COP" ProductCode="311347300">
<Name>Achsel</Name>
<Address>
<COP>0x1</COP>
</Address>
<! --  Eindeutige Nummer des sicheren Moduls - >
<UID>3</UID>
</Device>
<! --  Safe - AxMonitor 2 - >
<Device Type="COP" ProductCode="311347300">
<Name>Achse2</Name>
<Address>
<COP>0x2</COP>
</Address>
<UID>4</UID>
</Device>
<! -- Safe - AxMonitor 3 - >
<Device Type="COP" ProductCode="311347300">
<Name>Achse3</Name>
<Address>
<COP>0x3</COP>
</Address>
<! --  Eindeutige Nummer des sicheren Moduls - >
<UID>5</UID>
</Device>
<! --  Ende der Sicherheitsmodule - >
</Devices>
</Device>

$GILK=LRMF?

9M> FIl ; @KL=J 1=AL=xK
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K $GIJLK=LRMF?
<l-- GIN-SAC4x2FS -- >
<Device Type="GIN" ProductCode="311329345">
<Name>GIN SAC4x2_1</Name>
<Address>
<MAC>undefined</MAC>
</Address>
<! --  Auflistung der Safety - Module des Drives - >
<Devices>
<! -- Safe - AxControl -- >
<Device Type="COP" ProductCode="311347200">
<Name>Control</Name>
<Address>
<! - Safe - AxControl ist immer auf Basisaddresse 8 - >
<COP>0x8</COP>
</Address>
<! --  Eindeutige Nummer des sicheren Moduls - >
<UID>6</UID>
</Device>
<! --  Safe - AxMonitor 0 - >
<Device Type="COP" ProductCode="311347300">
<Name>Achse2_0</Name>
<Address>
<COP>0x0</COP>
</Address>
<! --  Eindeutige Nummer des sicheren Moduls - >
<UID>7</UID>
</Device>
<! --  Safe - AxMonitor 1 - >
<Device Type="COP" ProductCode="311347300">
<Name>Achse2_1</Name>
<Address>
<COP>0x1</COP>
</Address>
<! --  Eindeutige Nummer des sicheren Moduls - >
<UID>8</UID>
</Device>
<! -- Ende der Sicherheitsmodule - >
</Devices>
</Device>
</Devices>
I]%D "A= 1QKL=ELGHGDG? A= &EODMHk®@EDAF <<=JA F'AxLI=
die Konfiguration der Sicherheitsmodule, ist selbst aber nicht Teil der sicheren Konfig
tionsdatei.
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6.2.  Erstellen und Bearbeiten der sicheren Konfigurationsdatei

Die Erstellung und Modifikation von sicheren Konfigurationsdateien duirfen nur durch
Entwickler durchgefiihrt werden welche:

ACHTUN . . . . .
CHTUNG 1 Kenntnis tber die anzuwendenden Sicherheitsnormen besitzen

1 Durch Indel AG im Umgang mit Sicherheitsmodulen geschult wurden

1 Kenntnis Uber die Anwendung, insbesondere deren Sicherheitsstruktur, besi
zen.

6.2.1. Voraussetzung

Fur die Erstellung der Sicherheitskonfiguration ist ein Winde®R€ mit installiertem «Indel Safety Confi-
gurator» notwendig. Die bendtigte Versiast im Kapitel5.13definiert.

6.2.2.  Anmeldung

Fur die Erstellung oder Bearbeitung der Konfiguration ist es notwendig, sich im «Indel Safety
Configurator» anzumelden. Hierzu den Anmel@aitton oben rechts benutzen.

1,'5.'1 ndel Safety Configurato - O
Datei Bearbeiten Sprache Hilfe
! 3§ Schreiben - ! & Anmelden .
) = Anmelden >
Benutzername |
Geben Sie lhren richtigen Mamen an
Anmelden Abbrechen

I@ Benutzen Sie fur die Anmeldung immer den kompletten Namen oder ein eindeutig zU
ordneter Benutzername.
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6.2.3. Offnen der Systemtopologiedatei

8ME #JKL=DD=F G<=1 =9J: =AL=F <=B9 KkAP EQry] =<F= K GFPLAK
<=F .JGB=CL=K ?=q>>F=L O0=J<=Fkx 5i @b=F 1A= AE Y" 9l
wahlen Sie im Dialog die korrekte Datei. Der «In8afety Konfigurator» erstellt nun eine Konfiguration

bei welcher alle Parameter auf Standardwerten gesetzt sind.

g Chexampleconfighdevice-map.xml - Indel Safety Configurator — O >
Datei Bearbeiten Sprache Hilfe

23 Schreiben = ! & Hans Muster =
Gerdte

4 GIN-SACAx4 1
4 Control 1
J Achsed 2
J Achsel 3
J Achse2 4
J Achse3 5
4 GIN-5AC4x2_1
4 Control &
J AchseD 7
J Achsel B

Projektname

Kommentar

Nach dem Generieren der Konfiguration ist die Topologie der erstellten Sicherheitskonfiguration zu tber-
prufen. Es missen folgende Punkte verifiziert werden:

1 Alle im System vorhandenen GISIAC4xX FS sind aufgelistet und entsprechend dem Schaltplan be-
nannt.

f JederGINL ! vPv $1 N=J>U0?L U:=J =AF Y-WE@6rabGDYy 1A; €

1 Jede zu uberwachende Achse ist vorhanden, korrekt benannt und unter dem richtigen GINSAC4xX FS
aufgelistet und das Modul ist vom Typ «Saf@&Monitor».

Eine neu erstellte Konfiguration darf erst nach Uberpriifung aller Parameter auf Korré
heit fur die Inbetriebnahme verwendet werden.

ACHTUNG
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6.2.4. Parametrierung

Um die korrekte Funktionsweise der Sicherheitsmodule zu gewéhrleisten, ist es zwingend notwendig,
dass alle Parameter korrekt gesetzt wurden. Daher muss nach der Erstellung der Sicherheitskonfiguration
jedes Sicherheitsmodul und davon jeder Parameter sysiisch Uberprift werden. Dazu muss zunachst

in der Baumdarstellung der Gerate das erste Sicherheitsmodul ausgewahlt werden. Es erscheint in der
rechten Halfte eine Matrix aller Parameter.

g Chexamplecenfighdevice-mapaxml - Indel Safety Configurator - O *
Datei Bearbeiten Sprache Hilfe
8§ Schreiben - ! & Hans Muster -
Gerdte Device Tupe: 311347200
Description: Safe-AxControl
4 GIN-5ACAx4 1 LD 1
Device CRC; DxCBE997C4
Impart file: -
A Achsed 2
A Achsel 3 Parameter I Value I Unit
A Achse2 4 Device position
J Achse3 5 Figldbus position | 0 |
4 GIN-SACAx2 1 General configuration
J Control 6 Sa.af.ety Iev_el selection Priority
Minimal acitve level 0
4 AchseQ 7 Ring wiring Disabled
i Achsel 8 Axis configuration
Axiz 0 Monitored
Axiz 1 WMonitored
Axis 2 Manitored
Axis 3 Manitored
Input configuration
Input 0 (STO} Pulzed
Input 1 Inactive
Input 2 Inactive
Projektname Input 3 Inactive
Qutput configuration
Output | Inactive |
Kommentar Timing configuration
5TO delay [0 [ms

Samtliche Parameter missen uberpruft werden und entsprechend der Anwendung gesetzt werden. Es
sind die Erklarungen und Sicherheitsanweisungen aus Kapitel 5 zu beachten.

Wurden alle Parameter eines Moduls korrekt gesetzt, muss das nachste Module gewahlt werden und des-
sen Parameter korrekt gesetzt werden. Dies muss so lange wiederholt werden, bis alle Module konfigu-
riert sind.
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6.2.5. Zusatzinformation
Unterhalb der Baumansicht der Gerate sind zwei Felder vorhanden, um Zusatzinformationen anzugeben:
1 Projektname: Dieser Name wird in der Konfigurationsdatei gespeichert und dient der Zuordnung
zum Projekt (Anlage, Maschine, etc.).
1 Kommentar: Dieses Feld steht zur freien Verfigung fir weitere Informationen zur Konfiguration.
Gerdte
4 (7] GIN-SAC4x4_1
4 Control 1
4 Achse 2
4 Achsel 3
4 Achse2 4
J Achse3 5
4[] GIN-SAC4x2_1
4 Control &
4 Achsel 7
4 Achsel 8
Prajektname
Beispielapplikation Option B.1
Kommentar
Dient als Beispiel fur das
Anwenderhandbuch
[I%D Der Projektname dient der Zuordnung der Sicherheitskonfiguration zum Projekt. Dies
ist besonders hilfreich fiir die Rickverfolgbarkeit von Sicherheitskonfigurationen.
6.2.6. Konfigurationsdatei erstellen
Sobald alle Parameter korrekt gesetzt sind, kann die Konfigurationsdatei der Sicherheitsmodule ge-
schrieben werden. Diese DateiwirdimIndelE9 ? = $ GJE9L =JKL =DBudanobe® RM <=
DAFCK <JU; C=F G<=J AE +magly YK;9@J==AA: =<F= Fnbg@mdlFIk9 ?" 9YK
RMKO9EE=F EAY 9+tAR=X=Yk ;. RNWE=L=J AE )GF>A?MJI9LAGFK
E9HKk PEDY 9: ?=D=?L«K
@ 5MIJ<=F .9J9E=L=J G<=J 8MKO9LRAF>GJE9LAC(
Button gelb hinterlegt und die rechte, untere Ecke des Sicherheitsgerates wird in der
Baumstruktur dunkel eingefarbt. Wird der «Indel Safety Configurator» ohne zu Schre
verlassen, erscheint ein Dialog welcher abfragt ob die Anderungen in die Konfigurati
datei ibernommen werden sollen.
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g Chexampleconfighdevice-map.xml - Indel Safety Configurator - O *
Datei Bearbeiten Sprache Hilfe
& Schreiben = & Hans Muster =
Gerite Device Type: 311347200
Diescription: Safe-AxControl
4 GIN-5AC4x4_1 UiD: 1
1 Control 1 Device CRC: 0x2CB7EO7E
Impaort file: -
4 Achsel 2
4 Achsel 3 Parameter I Walue | Unit
J Achse? 4 Device position
J Achse3 3 Figldbus position [0 |
P GIN-SACAx2 1 General configuration
| Control 6 ngety Ievglselechun Priority
Minimal acitve level 0
4 Achsel 7 Ai — -
ing wiring Disabled
J Achsel 8 Axis configuration
Axiz 0 Maonitored
Axiz 1 Monitored
Axiz 2 Maonitored
Axis 3 Mute
Input configuration
Input 0 (STO) Pulzed
Input 1 Pulzed
Prajektname Input 2 Mon pulsed
Beispielapplikation Option B.1 Input 3 Inactive
Output configuration
Kommentar Dutput |Acﬁve |
Dient als Beispiel fir das Timing configuration
Anwenderhandbuch STO delay | 200 | ms

6.2.7.  Archivierung der sicheren Konfigurationsdateien

Fir die Analyse von gefahrlichen Vorféallen und die Wiederherstellung von bestehenden Systemen, ist der
Zugriff auf die verwendete sichere Konfiguration unabdingbar. Deswegen missen von allen im Betrieb
verwendeten Konfigurationen eine Archivierung vorgenonen werden. Idealerweise wird dafir ein Ver-
sionsverwaltungsystem verwendet.

ISy

Vor der Inbetriebnahme miissen von der freigegebenen Konfiguration folgende Date
archiviert werden:

1 devicemap.xml

1 ch.indel.safety.config.csv

1 ch.indel.safety.config.img

1 SafetyConfiguratorProject.isc

1 SafetyConfiguratorProject.sg
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6.3.

6.3.1.

6.3.2.

6.3.3.

Laden und Verifizierung der sicheren Konfiguration

Das Laden und Verifizieren der sicheren Konfiguration darf nur durch autorisiertes Si
vicepersonal durchgefiihrt werden, welches Kenntnis tber die Applikation und die ve
wendeten Sicherheitsunterfunktionen verfgt.

ACHTUNG

Die mit dem «Indel Safety Configurator» erstellte Konfigurationsdatei muss zur Inbetriebnahme mit dem
«Indel Cockpit» auf das System geladen und verifiziert werden.

Voraussetzung

Fur das Laden und Verifizieren der Sicherheitskonfiguration ist ein Windaasr LinuxPC mit installier-
tem «Indel Cockpit» und installiertem und konfigurierten «INCOServer V» notwendig.
Die bendtigteVersion ist im Kapiteb.13definiert.

Verbinden zum INCOServer V

Nach dem Start des «Indel Cockpit» muss der «INCOServer V» gewahlt werden, an welchem das System
betrieben wird. In der Regel lauft der «INCOServer V» auf dem direkt am System verbundenen PC. Wird

das «Indel Cockpit» auf diesem PC gestartet, somuss alsAkK K= >UJ <=F ¥' , | -1=JN=
geben werden. Ansonsten muss die-Miresse oder der URL des Computers angegeben werden auf wel-
chem der «INCOServer V» gestartet ist.

Choose INCOServerV

Indel Cockpit works together with INCOServer V. Enter the URL or host name of the INCOServer V to
connect to for this session.

INCOServer V localhost h

n Cancel

Anmeldung

Das Verifizieren der Sicherheitskonfiguration ist nur fir angemeldete Benutzer mdglich. Die Anmeldung
=J>GD?L U:=J <=F Y*G? AFy MLLGF G: =F J=; @LK AE ¥
des Systems angelegt werden.

ﬁ.lt?-gin

User name

Password

‘ ‘ Cancel
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6.3.4. Dashboard Commissioning auswahlen
Die Inbetriebnahme der Sicherheitsmodule desGIN ! vP6 =J>GD?L CGEHD=LL AE
AF?y <=K ¥'F<=D ! G; CHALyk "A=K=K OAJ< AE &9MHLE=F
| Home l
|~ Commisioning |
Admin Area
Profile 4
About INIX V
Quit
6.3.5. Auswahl des Systems
4G) <=F *9<=F <=J )GF>A?MJ9LAGF EMKK <9K =FLKHJ=;
der FeldbusMaster des Systems gewahlt werden, an welchem der oder die GINSAC4xX angeschlossen
sind. Dazu wird der Targetname des Systems links in der Taggiahl ausgewahilt.
Target
Q Target name
~ (@ INCOServer
6.3.6. Laden der Konfiguration zur Verifikation

Zum Laden der Sicherheitskonfiguration wird das «Image Loader» Werkzeug des «Indel Cockpits» be-

nutzt, dazu auf der rechten Seite den «Image Loader» Reiter auswahlen.

BS Message SAFETY | 8% Configuration & Actuals

Options Download queue

Burn to flash OFF

Browse for files to download or drop them here.

> Expert Options

([CHVTNEE I % Remove all

*# |mage Loader

Danach muss die sichere Konfigurationsdatei «ch.indel.safety.config.img» ausgewahlt werden welche im

¥' F<=D 19>=LQ ! GF>A?MJ9LGJy >UJ <A=K=K 1QKL=E =1Jt}
AE Yb>>F=Fy " A9DG? <A:eié(ugper:mag\sdmromﬁd@mmrﬁndeteG:Iéché < A=
ziehen.
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BN Message SAFETY | 8% Configuration & Actuals *# Image Loader
Options Download queue
Burn to flash
e ch.Indel.safety.config.Img T12 Bytes @ »®

> Expert Options

u Browse for files to download or drop them here.

® Download all % Remove all

,9;, @ <=E &AFRM>U?=F =JK; @=AFL <A

"9L=A AF <=1

4=J?2=0AKK=JF 1A= KA; @K <9KK <A= Y MJF LG >D9K@y
ten um die Sicherheitskonfiguration in das System zu laden.

War der Ladevorgang erfolgreich, wird die Sicherheitskonfiguration automatisch an alle angeschlossenen

GINSACA4xX ES verteilt.

BE Message SAFETY | 4% Configuration @ Actuals *# Image Loader
Syt Download queue
Burn to flash
LiP ch.Indel.safety.conflg.Img 776 Bytes 4 E *

> Expert Options

u Browse for files to download or drop them here.

+ Download successful.

@® Download all X Remove all

WARNUNG

Die sichere Konfiguration darf erst gebrannt (permanentes Schreiben) werden, nach
alle verwendeten Sicherheitsunterfunktionen mindestens einmal angefordert und get
tet worden sind.
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6.3.7. Verifikation der Konfiguration
Nach dem Laden einer neuen sichereren Konfigurationsdatei muss die geladene Konfiguration einmalig
von einem angemeldeten Benutzer verifiziert werden. Wenn eine Verifikation durch den Benutzer not-
wendig ist wird das im «Indel Cockpit» durch ein blaues Beeel QE: GD AF <=J Y29J?=1L
nalisiert.
Target
Q Target name
v INCOServer
> ExampleSystem -4
Durch klicken des Symbols wird auf den ersten €NC4xX gewechselt, auf welchem Konfigurationen
verifiziert werden missen. Alternativ kann auch manuell auf das Target gewechselt werden, welches zu
verifizierende Module anzeigt.
, 9, @ <=E 29J?=LO=; @QK=D O=J<=F AE O0=AL=J Y+=KK97?=y
Nachricht angezeigt. Um eine Sicherheitskonfiguration zu verifizieren muss die Nachricht in der Nachrich-
L=FDAKL= 9M>?=CD9HHL O-=¢gkdricktweréns <=J Y! GF>AJEYy M L
Target BS Message SAFETY | §% Configuration & Actuals *#: Image Loader
Q Target name
& v Control : Safety configuration needs verification Sep 14,2016 11:29:52 AM
~ (@ INCOServer
v ExampleSystem Info: Safety configuration needs verification
Generator
CES
& > X:Safety configuration needs verification Sep 14, 2016 11:39:52 AM
& > Y: Safety configuration needs verification Sep 14, 2016 11:39:52 AM
& > I:Safety configuration needs verification Sep 14, 2016 11:39:52 AM
& > C:Safety configuration needs verification Sep 14, 2016 11:39:52 AM
I]%> 1 Es kann nur ein Sicherheitsmodul auf einmal Verifiziert werden. Dies dient d|
Verwechslungen auszuschliessen.
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9; @ <=E )DA; C 9M>

Sicherheitsmoduls.

<=F Y!I GF>AJEy

MLLGF

=JK; @=AFL1

&= v safety.control: Please confirm correctness of safety configuration rFeb 13,2017 1:52:04 PM

Info: Please confirm correctness of safety configuration

Safety Configuration

Device CRC
Location ID

MAC number

Module

Product number

Version

Device Position

Fieldbus position

General Configuration

Safety Level Selection

Ring wiring

Axis Configuration
Axis 0
Axis 1
Axis 2

Axis 3

Input Configuration

Input 0 (STO)
Input 1
Input 2

Input 3

Timing Configuration

5TO delay

A Please verify that:

0x7FsD3ASD
1

00:04:3D:00:38:D9

311347200

0x00000001

priority
disabled

monitored
monitored
mute

mute

pulsed
pulsed
pulsed

pulsed

500 ms

+ The displayed Device CRC matches the CRC specified in the Indel Safety Configurator
= All displayed configuration parameters are correct

» The LEDs blink at the correct serve drive and axis
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6.3.8.

Zusatzlich zur Parameteranzeige blinken am GEAC4xX die folgenden LEDs:

1 Bei Verifikationdes Safe P! GFLJ GD + G KDKKYJI! GFKJIGDYD MF<

Y#PL

1 Bei Verifikation des Safe P+ GFALGJ +G<MD=K Y ; LAN=yK Y+GLGJyYK

MF <

YO=KGDN=J J] 1AF! GKy <=J =FLKHJI=; @=F<=F

ACHTUNG

Bevor eine Sicherheitskonfiguration bestatigt wird muss folgendes uberprift werden:

1 Alle Parameter der Konfiguration sind korrekt und/oder die CRC der geladen
Konfiguration ist identisch mit der im «Indel Safety Configurator» fiir dieses |
dul erstellten Konfiguration.

91 Die LEDs blinken am korrekten GBAC4xX und am korrekten Modul bzw. an

der korrekten Achse.

IS5y

Die Sicherheitskonfiguration kann erst nach Ablauf eines Timers bestatigt werden. D
2AE=J N=J@AF<=JL <9K )DA; C=F <=K Y! GF>

Verifikation der Sicherheitsunterfunktionen

; @

Nach der Verifikation der Korrektheit der Sicherheitskonfiguration, miissen bei der Erstinbetriebnahme
einmalig fur jedes Modul bzw. jede Achse alle konfigurierten Sicherheitsunterfunktionen angefordert und
Uberpruft werden.

Fir die Funktionen STO und S$ist es ausreichend, diese bei aktiver Acteezufordernund zu tberpri-

momentenlos geschaltet werden.

fen, ob das Modul innerhalb der geforderten Reaktionszeit in den Zustand STO wechseln und die Achsen

Fir alle Achsen sind mindestens zwei Positionen anzufahren. Es ist zu prufen, ob die Distanzen zwischen
den Positiorenvom Sicherheitsmodul korrekt erfasst wurden. Damit wird verifiziert, ob die reale Ge-
:=J9M>DagKMF? <=1 ; @K= EAL <=J )GF>A?MJ9LAGF
9DKYy AE £=YD= VICMWI3=GKRLAGFY RM >AF<=Fk " A= 9F?=R=A"

tion, deshalb kénnen nur Positionsdifferenzen tGberprift werden.

BS Message

Power

Main

Microcontroller 3.285856 v

GND

Measure

Sin

Cos

Signal strength 981.252380 mV

Speed

Position

4% Configuration & Actuals *#. |mage Loader

49.157322 v

1 adc

-160.000000 mV

968.181824 mv

0.000000 Unit/s

30.00500 Unit
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Fur die Funktionen SSfund SS2t ist zupriifen, ob das funktionale System die Achsen bei Anforderung
durch kontrolliertes Bremsen zum Stillstand bringt.

Fur die Funktionen SOS und SLS ist zusétzlich zur Anforderung der Funktion auch zu priifen, ob der GIN
SAC4xX bei Uberschreitung des Limits in den Zustand STO wechselt. Da die Applikation in der Regel eine
Uberschreitung der Limits unterbindet, muss die futionale Uberwachung deaktiviert werden. Die funk-
tionale Uberwachung kann im Indel Axis Tool deaktiviert werden. Dazu wird der Button mit dem Helm
Symbol verwendet:

= |

==
X[ S

Die Deaktivierung der funktionalen Uberwachung kann applikationsbedingt abweichen. Wenden Sie sich
im Zweifel an den Systemadministrator oder an Indel.

Bei der Erstinbetriebnahme eines Systems sind die folgenden Schrittevarifikationder
Sicherheitsunterfunktionen durchzufiihren:
ACHTUNG _— . . . .

1 Fur jeden GINSAC4xX muss bei aktiver Achse die Funktion STO bzwt &3fe-
fordert werden. Es ist zu prifen ob diese in der geforderten Reaktionszeit au
fuhrt werden.

1 Mit jeder Achse missen mindestens zwei Positionen angefahren werden, un
Uberprufen, ob die Positionsdifferenzen korrekt sind.

9 Fur jede Achse missen alle konfigurierten Sicherheitsunterfunktionen angefi
dert werden. Fir die Funktionen SSund SS2 muss Uberprift werden, ob da
funktionale System eine Bremsrampe durchflhrt.

1 Zusatzlich zu Anforderung muss das konfigurierte Limit muss durch die Appl
tion Gberschritten werden. Es ist zu prifen ob in der geforderten Reaktionsze
nach der Verletzung des Limits der «GHAC4xX FS» in den Zustand STO we(
selt.

Die Verifikation der Sicherheitsfunktion ist ein gefahrlicher Vorgang. Wahrend der Ve
kation der Sicherheitsunterfunktionen dirfen sich keine Personen um Gefahrenberei
aufhalten.

ACHTUNG

www. |Die Dokumentation der funktionalen Geschwindigkeitsnd Positionsiiberwachung ist ii
der IndelOnline-Hilfe auf folgender Seite:
https://doc.indel.ch/doku.php?id=software:embedded:inos:safety
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6.3.9. Permanentes Laden der Sicherheitskonfiguration

Sind alle Konfigurationen und Sicherheitsunterfunktionen Gberprift worden, kann die Konfiguration per-
manent geladen werden. Diese wird dann in das Flash des FeldMasters gebrannt. Dazu wieder die

) GF>A?MJ9LAGF AE Y'E9?= *GD<BI9GCG2@CPHAI@=90EANADIK-=
Inbetriebnahme der Sicherheitsmodule ist mit diesem Schritt abgeschlossen.

BS Message SAFETY | % Configuration & Actuals *#: |mage Loader

Options Download queue

Burn to flash
ch.Indel.safety.config.Img TT6 Bytes E »

> Expert Options n Browse for files to download or drop them here.

® pownload all ¥ Remove all

den. Wird eine andere Konfiguration gewahlt, wird diese von den Sicherheitsmodulel

[I%D Es kann in diesem Schritt nur die zuvor verifizierte Sicherheitskonfiguration geladen |
nicht akzeptiert. Die Verifikation muss dann erneut durchgefuhrt werden.

31.07.205 Rev2.1 Seite103von 161



'@ I N :) E L SAC4xX FS Anwenderhandbuch

6.3.10. Dekonfiguration von Sicherheitsmodulen

Wurde bei der Verifikation der Sicherheitsmodule oder im Betrieb ein Fehler in der Konfiguration festge-

KL=DDLK KG EMKK <A= $J=A?9: = <=J )GF>A?MJ9LAGF ?-:
Y19>=LQ 2GGDKy AE ¥' F@=P? MGz CHRMY 4«=IJ>UMMEBGE 'YMF;
4=JA>AC9LAGF <=J )GF>A?MJ9LAGF RMJU; C?=FGEE=FK MF

BS Message SAFETY 4;‘3 Configuration 9 Actuals % Image Loader B Eventlog
~ Control
Device CRC 0x8CBIETCB
Lecation ID 0
MAC number 00:04:30:00:42:DD
Module
Product number 311347200
Version 0x01000001

Device Position

Fieldbus position 0

General Configuration

Safety Level Selection priority

Ring wiring enabled

Axis Configuration

Axis 0 monitored
Axis 1 monitored
Axis 2 monitored
Axis 3 meonitored

Input Configuration

Input 0 (STO) pulsed
Input 1 pulsed
Input2 pulsed
Input 3 pulsed

Timing Configuration

STO delay 200 ms

Wird ein Fehler in der Konfiguration eines sicheren Moduls festgestellt, so muss
die Freigabe dessen Konfiguration sofort geléscht werden.

ACHTUNG
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6.3.11. Ereignishistorie auf dem INCOServer V

"E O0=AL=J Y#N=FLDG?y O=J<=F <A= #J=A?FAKK= 9DD=1J

¥, 1-1=JN=J 4y CGF>A?MJA=JL KAF<K DD= #J=A?FAKK:
angezeigt.
BS Message SAFETY | §% Configuration & Actuals *# Image Loader B Eventlog
Event time Source Number cChannel Level Message =
2016-09-27 15:06:19.586 (+02:00)  ExampleSystem/SACO | 5699 safety info Safety module of axis "X" has been reset.
2016-09-27 15:06:19.584 (+02:00)  ExampleSystem/SACO 5698 safety info Safety module "Control" has been reset.
2016-09-27 14:31:02.870 (+02:00)  ExampleSystem/SACO | 3077 safety error  Safety module "Control" has lost communication to s.
2016-09-27 14:31:01.068 (+02:00) = ExampleSystem/SACO 3067 safety error  Safety module of axis "X" has detected SinCos level to
2016-09-26 10:31:59.264 (+02:00)  ExampleSystem/SACO | 179 safety info 'STO" of safety module "Control" has been confirmed.
2016-09-26 10:31:57.425 (+02:00)  ExampleSystem/SACO 178 safety info 'STO request’ of safety module "Control” has been ce:
2016-09-26 10:30:54.227 (+02:00) = ExampleSystem/SACO | 145 safety info Safety module "Control" switched to sub-state 'STO' ¢
[Ig) Mit den Filtern in der Kopfzeile der Spalten, kann die Tabelle auf die wesentlichen Ei
LJI ?= J=<MRA=JL O=J<=Fk ' FK: =KGF<=J= ¢
Y @9FF=Dy MF< <MJ; @ K=LR=F <=K 1QKL=EF
I]%D Im Menu der Tabelle (oben rechts) stehen weiter Funktionen wie Sortierung und Aus
der angezeigten Spalten zur Verfiigung. Zusatzlich kénnen hier alle angezeigten Dat
Y14y "9L=A =PHGJLA=JL O=J<=FK

6.3.12. Konfigurationshistorie auf dem Sicherheitsmodul

Zusétzlich zur Ereignishistorie auf dem «INCOServer V» wird auf den Sicherheitsmodulen eine Historie der
CRC deletzten funf Konfigurationen gespeichert. Die Konfiguratiofdistorie ist im «Indel Cockpit» im
O=AL=J Y ; LM9DKy RM >AF<=Fk

I]%D Auch bei neuen GH$AC4xX befinden sich in der Historie der Sicherheitsmodule bere
CRCs. Diese entsprechen den CRCs der Konfigurationen welche im Endabnahmete
wendet werden.

6.3.13. Austausch des Drives

Wird ein «GINBAC4xX FS» ausgetauscht, so mussen alle Sicherheitsmodule und Sicherheitsunterfunktio-
nen dieses Drives neu verifiziert werden. Die Sicherheitskonfiguration muss nicht neu geladen werden, da
diese auf dem Feldbud/aster gespeichert ist.

I]g: Es kann nur ein Austausch durch einen Drive des gleichen Typs vorgenommen werc
Die Sicherheitsmodule akzeptieren keine Konfigurationen fiir andere Typen.

6.3.14. Austausch des FeldbusMasters

Wird der FeldbusMaster ausgetauscht, so muss die Sicherheitskonfiguration neu geladen werden. Die
Verifikation muss nicht neu durchgefuhrt werden sofern die Konfiguration identisch ist.
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6.3.15. Anderung der Konfiguration

Wird eine andere Konfiguration bendtigt, so muss die gesamte Konfiguration neu geladen werden. Es
missen jedoch nur diejenigen Sicherheitsmodule verifiziert werden, deren Parameter geandert haben.
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7. Integration in das funktionale System

Die Integration der Sicherheitsmodule in das ibergeordnete, funktionale System ist Bestandteil des Indel
Betriebssystems «INOS». Fur die korrekte Ansteuerung der Sicherheitsmodule miissen alSAGINX

FS» und die Sicherheitsmodule korrekt in die Ger&@&t GDG? A= AF <=J Y<=NA; =E9 Hu
sein. Eine Beispieldatawird in Kapitel6.1gezeigt

7.1. Stillsetzen der Achsen bei Funktion SSit und SS2t

Die Sicherheitsunterfunktionen SStlund SS2 sind im GINSAC4xX FS als Typ C implementiert. Die be-
deutet, dass das Stillsetzen der Achse vom funktionalen Teil der Steuerung durchgefuhrt wird. Die Sicher-
heitsmodule berwachen ausschliesslich die Zeit dgsllsetzen und gehen nach deren Ablauf in den Zu-
stand STO beziehungsweise SOS uber.

Das Stillsetzen der Achsen durch die funktionale Steuerung muss nach jeder Softwal

' oder HardwareAnderungen uberpriift werden. Die gilt auch fiir Softwacaler Firmware
d Updates.
ACHTUNG

www. |Die Dokumentation der Konfiguration des Stillsetzens durch das funktionale System
der IndelOnline-Hilfe auf folgender Seite:
https://doc.indel.ch/doku.php?id=software:embedded:inos:safety

7.2.  Quittierung von STO-Anforderungen

Wird die Funktion STO angefordert (z.B. durch Betatigung eines Nothalts) so kénnen die Achsen erst wie-
der aktiviert werden, nach dem die Anforderung zurtickgenommen und quittiert wurde. Diese zusatzliche
Quittierung dient als Wiederanlaufschutz. Die Quittisng der ST@Anfrage erfolgt Uber das funktionale
System. Die Quittierung kann in der Applikati@arber einen Buttonauf einer graphische Benutzeroberfla-

che oder durch eine physische Quittiertaste ausgeldst werden. Dabei miissen vom funktionalen System
zweiFlankenlibergange erkannt und ans sichere System weitergeleitet werden. Diese Flanken entspre-
chen jeweils dem Runterdriicken der Taste und delarauffolgendenLdsen der Taste. Die Schnittstelle

fur die Applikation zumQuittieren von STGANnforderungen wird vom Indel Betriebssystem «INOS» zur
Verfligung gestellt. Es sind dies die Funktionen «SAFETY.ConfirmSTO1» und «SAFETY.ConfirmSTO2».

Die Quittierung von ST@nfragen, darf nicht automatisiert werden, sondern muss imn
durch den Benutzer per Tastendruck erfolgen.

ACHTUNG
Sofern eine Oszillation des Eingangs nicht ausgeschlossen werden kann, muss die
Quittiertaste mit mindestens 20 Hz Abtastrate erfasst werden.

ACHTUNG
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7.3. Reset der Sicherheitsmodule

Die Sicherheitsmodule haben die Mdglichkeit, Uber eine Funktion einen Neustart durchzufiihren. Ein Neu-
start ist nétig, falls eine andere Konfiguration geladen werden muss, oder Falls das Modul einen Fehler
detektiert hat. Die Schnittstelle fiir die Applikain fir den Reset von Sicherheitsmodulen wird vom Indel
Betriebssystem «INOS» zur Verfigung gestellt.

Ein Reset der Module, darf nicht automatisiert werden, sondern muss immer
durch den Benutzer initiiert werden. Hat ein Sicherheitsmodul einen Fehler detektiert
muss die Applikation diesen dem Benutzer vor dem Reset anzeigen.

ACHTUNG
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8.  Technische Beschreibung
8.1. SAC4xX Option PRO
Jeder SAC4xX mit der Option PRO ist mit einem Bilmie Prozessoausgestattet. Damit ist es mdgh,
die Motorenregelung auf einem Core zu betreiben, wahrend der zweite @oreine kundenspeifische
Applikation genutzt werden kann. Damit kann, bei einfacheren Applikationen, der SAC4xX gleichzeitig
auch als Master bzw. GinLink Master eingesetzt werden.
8.2.  Options-Drehschalter
Jeder SAC4xX ist mit einem OpticBsehschalter (S1) ausgestattet. Damit kann bestimmt werden, in wel-
chem Zustand der Master gebootet wird. Nachfolgende Tabe#éagt die verschiedenen Zustande ie-
zug des OptiondDrehschalters und den mdglichen Kombinationen.
Wird dieLANSchnittstelle aktiviert so ist diese automatisch auf der Buchse X8 GinLink out aktiviert.
Drehschalter Notsys- = GinLink LAN Default Bemerkung
Position Master
0x0 Standard Slave
Ox1 X X
0x2 X X X
0x3 X
Ox4 X Standard StandAlone
0x5 X X
0x6 X X
Ox7 X X X
wyPoy x ypP Reserviert
1) Nur der GINSAC4xX mit der Option PRO kann als GinLink Master eingesetzt werden
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8.3.  Technische Daten
8.3.1. Allgemein
Allgemeine Bedingungen ‘ GIN-SAC4xX ‘
| 230 V 400V |
Vibration max Sinus, 1Mz bis 154z, Amplitude 0.078m
Schock max 1g
Storaussendung mit Netzfilter EN 618068, Kategorie C2 (Industrie)
Storfestigkeit mit NetZzfilter EN 618068, zweite Umgebung (Industrie)
Elekrische Sicherheit EN 61806-1
(Spannungsaktande)
Gewicht GINSAC4x4 Kg 7.04
Gewicht GINSAC4x3 Kg 5.70
Gewicht GINSAC4x2 Kg 4.45
Gewicht GINSAC4x1 Kg 3.12
8.3.1.1 Ableitstrom
Der Ableitstrom des kompletten Antriebsystems setzt sich aus mehrdfemponentenzusammen:
A Ableitstrom verursacht durch das Netzfilter
A Ableitstrom des SAC4x4erursacht durch ¥ilterkondensatoren
A Ableitstrom verursacht durch die Motorkabelkapazitéten
A Ableitstrom-Anteil mit der PWM Frequenz verursacht durch die Motorkabelkapazitaten
TypischerAbleitstrom des SAC4xZei Betriebam 1ph 230V / 50Hz Netz
Ableitstrom des SAC4x4 nominal, 50 Hz Anteil: 2.0 mA
Ableitstrompro MeterMotorkabel, 50 Hz Anteil 0.012mA/m
+ Anteil des Netzfilters
+ Anteil Ableitstrom mit PWNrequenz
TypischerAbleitstrom des SAC4xgei Betriebam 3ph 400V / 50Hz Netz
Ableitstrom des SAC4x4 nominal, 150 Hz Anteil: 1mA
Ableitstrom pro MeterMotorkabel, 150 Hz Anteil: 0.05mA/m
+ Anteil des Netzfilters
+ Anteil Ableitstrom mit PWMNrequenz
Praxis Hinweis:
Bei Verwendung von Netzfiltern amBhasen Netz wird Ublicherweise der Ableitstrom bei Betrieb an sym-
metrischen 3 Netzphasen angegeben. Fehlt dabei 1 oder 2 Phasen, so kann der Ableitstrom deutlich grés-
ser sein. Dieser Fall kann beim Hider Ausschalterder Maschineauftreten, wenn nicht alle 3 Netzpha-
sen genau gleichzeitig geschaltet werden
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8.3.2. Netzanschluss und Zwischenkreis
Nenndaten GIN-SAC4xX |
230V 400V

Nenn-Anschlusspannung Phasig Vac | 1 x 11Q0x%... 23010% 1 x 11Qo%... 40010%
Nenn-Anschlusspannung 3Phasig Vac | 3 X 11Qo%... 23010% 3 X 11Qo%... 40010%
Nennleistung S1 SAC4x4 230V/400V 3j kVA 6.5 11.3
Nennleistung S1 SAC4x3 230V/400V 3j kVA 4.9 8.5
Nennleistung S1 SAC4x2 230V/400V 3] kVA 3.3 5.7
Nennleistung S1 SAC4x1 230V/400V 3j kVA 1.7 2.9
Uberspannungsabschaltung Vb 400 800
Maximale Netzasymmetrie +3%
Netzfrequenz Hz 50...60
Zwischenkreiskapazitat GINSAC4x4 = 3760 940
Zwischenkreiskapazitat GINSAC4xX3 uF 2820 705
Zwischenkreiskapazitat GHSACAx2 uF 1880 470
Zwischenkreiskapazitat GHSACAx1 uF 940 235
Zulassige Netzarten TT, TN
Sternpunkt geerdet
Einschaltintervall s >10
Externe Absicherun$AC4x4 AT 25A
Externe Absicherun§AC4x3 AT 16 A
Externe Absicherun@AC4x2 AT 16 A
Externe Absicherun@AC4x1 AT 16 A
Einschaltstrom A <2
Uberspannungskategorie Il (EN 61806-1)
Max. Kurzschlussstrom des Netzan- A 5000
schlusses

):{> Siehe KapiteB.4auf Seitel29und Kapitel9.5auf Seite130

Fir den Betrieb des Geréts ist ein externes Netzfilter und eine externe Absicherung notwendig.

Die Vorsicherung und das Netzfilters dirfen durch den Anwender entsprechend den Anforderungen der

realen Anwendung auf kleinere Werte dimensioniert werden.

Das Gerét ist fir den Betrieb an Netzanschliissen vorgesehen, welche héchstens einen maximalen Kurz-

schlussstrom von 5000A liefern.
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8.3.3.

ISy

Nennstrome Endstufen

Nachfolgende Tabellen zeigen die theoretisch mdglichen Neand Maximalstrome der Endstufen. Die
Daten beruhen nur auf theoretischen Berechnungen. Die individuelle Belastung muss daher immer vom
Anwender getestet werden. Vor allem ist die strikte Einhaltung der Umgebungsbedingungen in K&8pitel
zu beachten.

Nennstrome GIN-SAC4x4

230V 400V

Inennbei 8 kHz PWM Frequenz Arms 22
Imaxbei 8 kHz PWM Frequenz Arus 33
Inennbei 12kHz PWM Frequenz Aruis 18
Imaxbei 12kHz PWM Frequenz Aruis 27
Inennbei 16kHz PWM Frequenz Aruis 13
Iwaxbei 16kHz PWM Frequenz Arms 19.2
Inennbei 24kHz PWM Frequenz Arms 9
Iwaxbei 24kHz PWM Frequenz Arms 13.5
Inennbei 32kHz PWM Frequenz Arus 6
Imaxbei 32kHz PWM Frequenz Arus 9
IvaxBallast IGBT Arus 24
Minimaler externer Ballastiderstand | ? 15 30
Maximale Verlustleistung W 250

Die Drives kdnnen 5s lang mitakbetrieben werden

Nennstrome GIN-SAC4x3 ‘

| 230V 400V |
Inennbei 8 kHz PWM Frequenz Arus 16.5
Imaxbei 8 kHz PWM Frequenz Aruis 24.5
Inennbei 12kHz PWM Frequenz Arms 13.5
Ivaxbei 12kHz PWM Frequenz Arms 20
Inennbei 16kHz PWM Frequenz Arms 10
Iuaxbei 16kHz PWM Frequenz Arus 14.5
Inennbei 24kHz PWM Frequenz Aruis 6.5
Imaxbei 24kHz PWM Frequenz Aruis 10
Inennbei 32kHz PWM Frequenz Arwis 45
Imaxbei 32kHz PWM Frequenz Arus 6.75
IwaxBallast IGBT Arus 24
Minimaler externer Bllastwiderstand | ? 15 30
Maximale Verlustleistung W 185
Die Drives kdnnen 5s lang mitakbetrieben werden
3107.205 Rev2.1 Seite112von 161



©INDEL

SAC4xX FS Anwenderhandbuch

Nennstrome GIN-SAC4x2
Inennbei 8 kHz PWM Frequenz Aruis 11
Imaxbei 8 kHz PWM Frequenz Arus 16.5
Inennbei 12kHz PWM Frequenz Aruis 9
Iwaxbei 12kHz PWM Frequenz Arms 13.5
Inennbei 16kHz PWM Frequenz Arms 6.7
Imaxbei 16kHz PWM Frequenz Arus 9.6
Inennbei 24kHz PWM Frequenz Aruis 4.5
Imaxbei 24kHz PWM Frequenz Aruis 6.7
Inennbei 32kHz PWM Frequenz Aruis 3
Imaxbei 32kHz PWM Frequenz Arus 5.5
IwaxBallastIGBT Armis 24
Minimaler externer Bllastwiderstand | ? 15 30
Maximale Verlustleistung W 130
Die Drives kdnnen 5s lang mitakbetrieben werden
Nennstrome GINSAC4x1 ‘
230V 400V |
Inennbei 8 kHz PWM Frequenz Arus 5.5
Imaxbei 8 kHz PWM Frequenz Aruis 8.25
Inennbei 12kHz PWM Frequenz Arus 4.5
Imaxbei 12kHz PWM Frequenz Arus 6.75
Inennbei 16kHz PWM Frequenz Arus 3.25
Inaxbei 16kHz PWM Frequenz Arus 4.8
Inennbei 24kHz PWM Frequenz Arus 2.25
Imaxbei 24kHz PWM Frequenz Aruis 3.38
Inennbei 32kHz PWM Frequenz Arus 1.5
Imaxbei 32kHz PWM Frequenz Arus 2.25
IuaxBallast IGBT Arus 24
Minimaler externer Ballastiderstand | ? 15 30
Maximale Verlustleistung W 65

Die Drives kdnnen 5s lang mitakbetrieben werden
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8.3.4. Logikspeisung

Logikspeisung GIN-SACAxX |
230V 400V

Betriebsspannung 24 \bc.15%..95% (SELV | PELV)

Externe Absicherung A 8, Flink

Stromaufnahme A <2Y

Max. Potential zwischen GND und Erde | Vbc 502

1) Der bendétigte Strom ist abhangig von der Belastung durch Feedb8gkteme, internen Liftern, etc.
2) Es wird empfohlen die Logikspeisung beim Netzgerat zu erden (GND und ERDE)

)::> Siehe KapiteP.6auf Seite130

8.3.5. Motor
Motor GIN-SAC4xX |
230V 400V
Minimale Induktivitatph-ph mH 1
Minimaler Widerstandph-ph ? 0.2
Maximale Leitungsldnge ohne Drossel m 20
Motor Kabel geschirmt
Minimale Motor Nennspannung v 325 | 565
Unterstltzte Motortypenl) 1 DCMotoren(nicht fir gefahrliche Ach-
sen)
1 SynchronServomotoren
1 LinearMotoren
1 Burstenlose AsynchroiMotoren

):{> Siehe KapiteP.3auf Seitel27

DGMotoren durfen am GINSAC4xX FS nicht in Achsen fur Sicherheitsapplikationen i
Sinne der Funktionalen Sicherheit verwendet werden.

GEFAHR

Fur Motoren mit integrierten Gebern gelten séamtliche Sicherheitsanforderungen aus
Kapitel 5.9auf Seite54 soferndiese fiur die sichere Geberauswertung genutzt werden.

GEFAHR
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8.3.6. Feedbacks

8.3.6.1 SinCos

SinCos Interface GIN-SAC4xX

230 V 400V |
Pegel Vkus 1
Differenzieller Eingangswiderstand ? 120
Max. Eingangsfrequenz kHz 200
Min. Eingangsfrequenz fur SLS (Sichere Hz 1
langsame Geschwindigkeit)
Max. Strombelastung 5V Ausgang mA 200
Max. Strombelastung 12V Ausgang mA 200
Auflésung analog Eingang Bit 16
Verwertung analog Eingang Bit 12
Anschlusskabel doppelt geschirmt, Paar verdrillt

):{> Siehe KapiteD.10.1auf Seite133

8.3.6.2 Resolver

Resolver Interface GIN-SAC4xX

230 V 400V |

Spannungspegel Generator Ausgang Vems 4

Spannungspegel Sinus / Cosinus Eingan{ Vkws 2

Max. Eingangsfrequenz* kHz 1

Min. Eingangsfrequenz* fur SLS (Siclier Hz 1

mitierte Geschwindigkeit)

Aufldsung analog Eingang Bit 16

Verwertung analog Eingang Bit 16

Mehrpolige Resolver ja

Anschlusskabel doppelt geschirmt, Paar verdrillt

* Eingangsfrequenz := Drehfrequenz x Polpaaranzahl

):{> Siehe Kapiteb.10.2auf Seite134

31.07.205 Rev2.1 Seite115von 161



'@ I N :) E L SAC4xX FS Anwenderhandbuch

8.3.6.3

Inkrementalgeber
Inkrementalgeber an GIN-SAC4xX ‘
Absolutwert Interface 230V #
- RS422
Eingangswiderstand ? 120
Max. Eingangsfrequenz MHz 2.5
Max. Strombelastung 5V Ausgang mA 200
Max. Strombelastung 12V Ausgang mA 200
Anschlusskabel geschirmt
):{> Siehe KapiteD.10.3.1auf Seite135
Inkrementalgeber an GIN-SAC4xX ‘
SinCos Interface 230V #
- RS422
Eingangswiderstand ? 120
Max. Eingangsfrequenz kHz 200
Max. Strombelastung 5V Ausgang mA 200
Max. Strombelastung 12V Ausgang mA 200
Anschlusskabel geschirmt

=—> Siehe KapiteD.10.3.2auf Seite136

Die Verwendung von digitalen Inkrementalgebern ist fir die sichere Geberauswertun
nicht zulassig. Digitale Inkrementalgeber dirfen nur als zusétzlicher Geber fir das fu
onale System verwendet werden.

ACHTUNG

8.3.6.4 Absolutwert Feedback

Folgende Absolutwert Feedbacksysteme werden vom SAC4xX unterstutzt

{ Hiperface pa—p Siehe KapiteD.10.4.1auf Seite138
{ EnDat21 = Siehe KapiteD.10.4.2auf Seite139
1 SsSi ::> Siehe Kapiteb.10.4.3uf Seite140
f BissC ’:{> Siehe Kapiteb.10.4.3auf Seite140
1 EnDat2.2 =—> Siehe KapiteD.10.4.3auf Seite140

Die Verwendung von Absolutwert Feedbacksystemen ist fiir die sichere Geberauswe
nicht zulassig. Absolutwert Feedbacksysteme dirfen nur als zusatzlicher Geber fiir ¢
funktionale System verwendet werden. Ist ein Absolutwéitedback mit einem analoge|
ACHTUNG | Sin/CosGeber kombiniert implementiert, so gilt fiden Sin/CosTeil die Anforderungen
aus Kapitels.9auf Seite54
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8.3.7. Digitale IO's

Digitale Eingénge GIN-SAC4xX ‘
400V

Eingangsspannung Voc 24:25%

Schaltschwelle Voc 12

Analoges Eingangsfilter kHz 3

Blindstrom mA 2

——> Siehe KapiteB.7.1auf Seite131

Digitale Ausgange

GIN-SAC4xX

230V 400V
Max. Ausgangsstrom A 1
Nennspannung externe Speisung Voc 24s25%
Schaltverzégerung ms 0.5
——> Siehe KapiteB.7.2auf Seite131
3107.205 Rev2.1 Seite117von 161



©INDEL

SAC4xX FS Anwenderhandbuch

8.4.

ACHTUNG

8.5.

Umgebungsbedingungen

Die Einhaltung der Umgebungsbedingungen liegt in der Verantwortung des Benutzers. Indel lehnt jegli-

che Haftung bei Nichteinhaltung ab.

Umgebungstemperatur Lager °C -8 Y K50y
Relative Luftfeuchtigkeit Lager, keine Kondensation 95%
Umgebungstemperatur Betrieb °C YKV Y
Relative Luftfeuchtigkeit, keine Kondensation 80%
Maximale Kuhlkdrpertemperatur °C 80
SchutzartGINSAC4xX IP20
Schutzart Schaltschrank IP54
Einbaulage Vertikal
Zulassige Aufstellhdhe ohne Leistungsreduzierung miMm 1000
Zulassige Aufstellnbhe mit Leistungsreduzierung miM 3000
-1.0% / 100m
Verschmutzungsgrad 2 (EN 50178)
Uberspannungskategorie Il (EN 61806G-1)

gebaut werden.

ACHTUNG

Indel Drives der Serie GISAC4xX FS mussen in einen IP54 konformen Schaltschranl

Bemerkungen zum US-Markt

Die SAC4xX Servo Drives haben zurzeit kein& éftifizierung.

Die Gerate der SAC4 Serie wurden im Rahmen einer IEScE@ne Baumusterpriifung voriUVSud auf
die Einhaltung der Produktnorm IE618005-1 geprift. Die entsprechende Bescheinigung befindet sich
im KapitelFehler! Verweisquelle konnte nicht gefunden werden. auf SeiteFehler! Textmarke nicht

definiert. .

Bei dieser Baumusterpriifung wurden auch die Besonderheiten der UL 6B00nitbericksichtigt und
mit-gepruft, damit erfullen die Gerate grundsétzlich die technischen Anforderungen der UL 65800

Auf Anfrage kénnen wir hierzu einen Auszug aus dem Prifbericht der Baumusterprifung als Nachweis zur

Verfiigung stellen.
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9. Elektrische Installation

9.1. Hinweise
1 Bei Verdrahtungsarbeiten am Drive ist der Schaltschrank gegen Wiedereinschalten zu sichern
1 Die national geltenden Unfallverhitungsvorschriften sind einzuhalten

1 Die elektrische Installation ist gemass nationalen Vorschriften (Leiterfarben, -Querschnitte,
Absicherungen, Schutzleiteranschluss, etc.) auszufiihren
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9.2.

9.2.1.

Steckerbelegung SAC4xX

GIN-SAC4x4 Ubersicht

00

@ Active

(@ Motor

|

X3A

@ IMAX / IGBT &
@ PWM  Commutation
@ Resolver / SinCos

®INDEL

X13 Motor 3

@ Active
@ Wotor

X2A

®MAX /1GBT &
@ PWM / Commutation
@ Resolver / SinCos

X12 Motor 2

@ Active
@ Motor

X1A

@ IMAX /IGBT &
(@ PWM [ Commutation
(D Resolver / SinCos

X11 Motor 1

@ Active
(@ Wotor

@ IMAX / IGBT &
(@ PWM / Commutation
@ Resolver / SinCos

X10 Motor 0

— =

@ Ext Enable

Sl

p

X100 Safety

BATT after removing
.- main power supply.
qr

-]

=]

High Performance Servo Drive

X9 In

WARNING!

GinLink Hol Surfaces -

L)
@ Ballast X8 OQut
@ Control

Risk of Bumn.

[o]
CAUTION!

Risk of Electric Shock!

s1 Hazardous voltage

remains for 10 minutes

GIN-SAC4x4

X15 Uce

X16 Ballast

— = —T

" ®
X17 Line
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9.2.2.

GIN-SAC4x3 Ubersicht

(00

®INDEL

@ Active
@ Motor
o~
P
™ £
o
X =
o~
-
>
©
@ IMAX [ 1IGBT
(@ PWM / Commutation
(@ Resolver/ SinCos
@ Active
) Motor
-
I3 S
]z g s
X 1150 x 5
° -
© )
©)
©
@ IMAX 1 1GBT
@ PWM / Commutation
(D Resolver/ SinCos
@ Active
) Motor
o
P
2
=}
=
=]
=
x
b A
@ MAX [ IGBT &
(@ PWM/ Commutation
(P Resolver / SinCos
@
o
=]
2
[] >
T X9In
[ [P WARNING!
| GinLink Hot Surfaces - -
@ucc L] Risk of Burn. ]
(@ Ballast X8 Out =
@ Control T 2
A Ext Enamnu9 bt
oK Slo
®
o L CAUTION!
Risk of Electric Shock!
t.? @ S1 Hazardous voltage
‘" remains for 10 minutes
0 BATT after removing 2
(=4 4. - main power supply. 3
* :
=} -
x
GIN-SAC4x3

High Performance Servo Drive @

O

3107.205

Rev2.1

Seite121von 161



'@ I N :) E L SAC4xX FS Anwenderhandbuch

9.2.3. GIN'SAC4x2 Ubersicht

(58 0O

o2 ®INDEL

& Motor
T
@ ]
°
= =
-
=
x
& IMAX /IGBT &
@ PWM/ Commutation
@ Resolver / SinCos
& Active
) Motor
=]
=
g 3 g
= = =
o
-
° x
oo L©
&) IMAX / IGBT .
@ PWM/ Commutation
@ Resolver / SinCos
o
o
=1
w
-
D >
X9 In
o . WARNING!
| GinLink Hot Surfaces - -
@ucc ] Risk of Bumn. E]
@ Ballast X8 Out 3
@ Control @
@Ex Enable g
OK slo
Err - CAUTION!
Risk of Electric Shock!
>
2 @ S1 Hazardous voltage
u . remains for 10 minutes
a BATT after removing 2 m
=] - main power suppl 4
8 +_| = P Ppy. .
x - | |E]
GIN-SAC4x2 ]

High Performance Servo Drive @

° 1/
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9.2.4. GINSAC4x1 Ubersicht

/@88 OO

DINDEL

@ Active
&) Motor

X0B
X10 Motor 0

&) IMAX / IGBT &
@ PWM / Commutation
@ Resolver / SinCos

o
=]
=
n
n
I x
(&
[ R WARNING!

i GinLink Hot Surfaces - -
@ucc Risk of Burn. ]
@ Ballast X8 Out =
@ control T 2
(@ Ext Enable © =

Lt OK sio
@
Err = CAUTION!
Risk of Electric Shock!
s1 Hazardous voltage
remains for 10 minutes
BATT after removing

X100 Safety

I main power supply.
HrF

GIN-SAC4x1

“High Performance Servo Drive

°®
X17 Line
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9.2.5.

9.2.6.

9.2.7.

Steckerbezeichnung

X7

10
12

Logikversorgung / Digitale 10s

Abbildung

I i B i T iy Bl i B i Bl i |

L]
H

S

oo BN

aeeee

XN XN
B Sl S P Sl Y Wl B Wl Y Sl
I— == ===

Pin-Nr.

Pin Bezeichnung
24 M(Main PWR Supply)

GND

DIN 3

DIN 2

DIN 1

DIN 0/ ext. Enable

DOUT 3

DOUT 2

OO |IN|O|O|AR[W|IN|F

DOUT 1

DOUT 0

VCC DOUTDOUT Supply)

GND DOUT

Netzanschluss

Steckerbezeichnung

X17 Line

Abbildung

CAC R

Pin Bezeichnung

1 PE
2 L1
3 L2
4 L3

Motoranschluss

Steckerbezeichnung

X10 Motor O
X11 Motor 1
X12 Motor 2
X13 Motor 3

Abbildung

@H@H@NGHG"@

Pin Bezeichnung

1 W
2 \%
3 U
4 PE
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9.2.8. Zwischenkreisspannung

Steckerbezeichnung | Abbildung Pin Bezeichnung
1 DC +
X15UCC 1
2
2 DC-

9.2.9. Ballastwiderstand

Steckerbezeichnung = Abbildung Pin Bezeichnung
1 PE
v )) 1
X16 Ballast ® 2 2 RB-
® 3
3 RB +

9.2.10. Feedback Schnittstellen

Steckerbezeichnung = Abbildung Pin Bezeichnung
1 Sin+ (SinCos)
o~
O 2 GND
3 Cos+ (SinCos)
o) 4 +12V
15, O
e, o 5 Data+ (RS422)
X08B O 5 6 Ref+ (RS422)
X1B 1O o° 7 MTmp
X2B 1?0 o' 8 CLK- (RS422)
X3B ﬂg o’ 9 Sin- (SinCos)
O o) 10 GND
o} 11 Cos (SinCos)
R 12 +5V
O 13 Data (RS422)
e/ 14 Ref (RS422)
15 Clk+ (RS422)
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Steckerbezeichnung | Abbildung Pin-Nr. Pin Bezeichnung
1 Shield / Schirm
2 MTmp+
3 Cos HResolver)
X0AResolver 0 4 Sin +(Resolver)
é;ﬁ:g:z: ; 5 Ref+Resolver)
X3AResolve 3 6 MTmp
7 Cos (Resolver)
8 Sin- (Resolver)
9 Ref (Resolver)
9.2.11. Safety

Steckerbe- | Pin Bezeichnung  Abbildung / Pins Pin Bezeichnung
zeichnung

In
SafelnpOA 2 | ¢. 1 SafelnpOA+
Gnd 4| IN z. 3 | Gnd
SafelnpOB 6 l zl“ 5 | SafelnpOB+
SafelnplB 8 l zlq_ 7 | SafelnplA
Safelnp2A 10 l z. 9 Safelnp2B
Safelnp3B 12 l z. 11 | Safelnp3A
X100 Gnd vl | || ’l"ll‘ | = | ond
K2 16| JHK ]z[ 7 15 | K1
Gnd 15| [N '.'47‘.‘ 7 17 | Gnd
PulseOutB 20 l "1. / 19 | PulseOutA
Gnd 2 Il )@ 21 | Gnd
SafeOutB 24 l . 23 | SafeOutA
[
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9.3.

9.3.1.

9.3.2.

SAC4xX

Motorenanschluss

3-Phasen Motor an einer Endstufe

X10, X11, X12, X13

4) Lee [
p-—

>
—

X10

3-Phasen Motor an zwei parallelen Endstufen

SAC4xX o< -
j‘_)_é PE |
3
-0~
>[177,
-—O

i -)—oW

X11

SAC4xX -
.4_3 .I:PE
3
=—0-=
>1 1.
»—o-

5 om

X12

SAC4xXX . .
4 )_(IJ PE
3
-—0~
>1 1.
-—o~
1 )—O w
X13
SAC4xX - .-
f_ PE
3 u
“)—0
>11-
W v
e
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9.3.3. 3-Phasen Motor an drei parallelen Endstufen

X10

L)_J)PE B
3)—0“

SAC4xX

rv
’

SACAxXX - . I %
4 PE PE

al

3

) Y U

2) oY v
W

x12
r“_)_J.I\PE
3)—0“
2)—0\"
-—oW

SAC4xX

>

F ;
\>§§

9.3.4. DGCMotor an einer Endstufe

X10, X11, X12, X13
SACHXX - .
4 )_é PE
3 u .
>[2° |
1)_0 W

DGMotoren durfen am GINSAC4xX FS nicht in Achsen fur Sicherheitsapplikationen i
Sinne der funktionalen Sicherheit verwendet werden.

I

>

GEFAHR
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9.4. Netzanschluss

1 3-PhasigeEnspeisung ab den#00VDrehstromnetz
1 Geeignet fur GINSACAX}¥SA00V

SAC4xX

"
[
¥

1-PhasigeEinspeisung ab Niederspannungsnetz
Geeignet fir GINBAC4xXSR230V

X7
SACAXX }
=0 Vo,
2)—0 N
N 3)—0 = L
/- _ {F
Lol

:> Fir den Betrieb des Gerats ist eine externe Absicherung und ein geeignetes Netzfilter vorzu-
sehen.Siehe KapiteB.3.2Seite111
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9.5. Zwischenkreis

DieDGZwischenkreisspannung des Drives ist auf den Stecker X15 gefiihrt. Damit kdnnen die Zwischen

kreise mehrere SAC Driveparallelgeschaltetwerdenund sich so die Zwischenkreiskapazitaten teilen

Dies istaber nur erlaubt, wenn die Nespeisung bei allen Drives identisch ist. Ansonsten kdnnen die Dri-
ACHTUNG ves zerstort werden.

Beieinphasiger Einspeisung miissen alle Drives mit verbundenem Zwischenkreis an die giNietze
phaseangeschlossen werdenansonsterwird sich die Zwischenkreisspannung erhéhen und die Drives
werden aufgrund von Uberspannung zerstort.

Aufgrund der Zwischenkreiskapazitéten durfen maximal 4 SAC4xX Dpaeslelgeschaltetwerden. An-
sonsten wird der Einschaltstrom zu gross und externe Schutze kénnen kleben bleiben oder zerstért wer-

den.
"FL=JF KAF< RO=A ykyo? 5A<=JKLI F<= NGJ @9 F<=FK ME

Parallelschaltung von Zwischenkreisen von SAC4 Drives

9 Anschluss von zusatzlicher externer Kapazitét falls die Zwischenkreiskapazitat fir Besuplewgs-
phasen nicht ausreicht

1 Speisung des Zwischenkreises mittels externer-Bgannurgsversorgung

=

SAC4xX

. L) —O4R...-
0.01 Ohm
3w
0.01 Ohm

9.6. Logikspeisung

Die ServeDrives missen flr den Betrieb mit einer 24 V Logikspeisung versorgt werden. Diese
speist die interne Elektronik der GHSAC4x4 FS, die digitalen Ausgénge und die angeschlossenen Geber.

SAC4xX X7

L1

—_— 1 24V b L2
+24v —1 T Kl T Do ]

36V L
2_: .GND 3 3

:> Falls die Speisung bei Kurzschluss mehr als 8A liefern kann, ist 24V seitig eine 8A Absiche-
rung vorzusehenSiehe Kapite8.3.4Seite114

Damit die elektrischen Werte fiir Kleinspannung mit sicherer Trennung auf den Siche
heitsmodulen nicht tiberschritten werden kénnen, dirfen ausschliesslich 24 Volt Net:
teile eingesetzt, die den PEKBELVBestimmungen geméass EN 50178 und EN 60204

GEFAHR
sprechen
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9.7.  Standard Digitale Ein- und Ausgange

9.7.1. Eingange

Die nicht sicheren digitalen Eingange kdnnen als zuséatzliches extern Enable verwendet werden.
Damit kann der Servo Drive extern deaktiviert werden. Ist eine-Stip Bremsrampe konfiguriert, so
wird diese nach deaktivieren des enable Eingangs ausgeldst und der Motor bremst ab.

1 DINOkannals extern Enable fur alle Achsen auf dem Drive genwiatden
1 Bezugsmasse ist GND
1 Parallel dazu einsehbar als General Purpose Input

SAC4x4 X7
24v
3)_ODms
. 4 DINZ
wl L &1L -—0
I % T 5>_ODIN1
6)_CDINO ‘+~. externe enable | |
L o) o8 GND
Die maximale zugelassene Kabellange der digitalen Eingange ist 30 Meter. Bei Verw
' dung langerer Kabel mussen zusatzliche Massnahmen (wie z.B. Filter) zur Entstorur,
d troffen werden.
ACHTUNG

9.7.2. Ausgange

Die digitalen Ausgénge sind als Hi@ide-Treiber ausgefiihrt. Die $mnungsversorgungller Ausgénge
erfolgt viaEinspeisung eine4V Spannungm VCC_Out Pin

Konfigurierbar als Ausgang fiir Haltebremse

Konfigurierbar als StatusAusgangireduzierter StrommodusC
Konfigurierbare ZuordnungwischenAchse zu einem Ausgang
Parallel dazu (OFunktion) Ansteuerbarls General Purpose Output
Bezugsmasse ist GND OUT

=4 =4 —a —a A

X7

SAC4axd

1

1
) O VCC QUT 247
7 DOuUT3
—C Input
*{:‘ 8 DOUT2
—C Input
9 DOuUT1
—C Input
I %—C DouTo Bremse
‘2)_0 GND OUT
L GND

Die maximale zugelassene Kabelldnge der digitalen Ausgéange ist 30 Meter. Bei Ven
' dung langerer Kabel miissen zusatzliche Massnahmen (wie z.B. Filter) zur Entstdrur,

o troffen werden.
ACHTUNG
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9.8.  Sichere digitale Ein- und Ausgénge
Fir die Beschaltung der sicheren digitalen Eimd Ausgénge sind die Anweisungen in Kapitel 5 zu beach-
ten.
9.9. Externer Bremswiderstand, resp. Ballastwiderstand
Beim AbbremsemwandelnMotoren dynamische Energiim elektrische Energie zuriick an detwischen-
kreis. Dies fuihrzu enem Ansteigerder ZwischenkreisspannungdJber einen externen Bremswiderstand
kann der ServeDriveliberschiissige Energie im Widerstand verheizen und verhindert damit, dass die Zwi-
schenkreisspannung zu hoch wird
SACAxX X186
3 +RB i
>_O Ijiext_erinal break
2 RB EFESIS or
__1_: PE "T"’
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9.10. Feedbacks

9.10.1. SinCos Feedback

1 Anschluss von Standard SinCos Feedback miks
1 Speisung de$ositionsgebers tber den Servorive
1 16 Bit ADC Messung der Positionssignale
1 Verwertung von 2 Bit, also4096Werte pro Sinus bzw. Cosinus Schwingung
X0B, X1B, X2B, X3B )
SAC4xX SinCos Feedback
12
+ 5V +5V [‘*Vcc
2,10
* C GND C—-— GND
C1 Sin+ (mmf— sin +
(9 Sin- C‘— Sin -
3
_L (i C Cos+ (_ Cos +
I
1M
_L E) C Cos- C___ Cos -
DS26LV32 B
R G Ref+ (ot — Ref +
e B 1 o A
R i (= Ref- (=} — Rei-
gl g C‘ b Shield
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9.10.2. Resolver Feedback

SACAxX X0A, X1A, X2A, X3A Resolver Feedback
4
g KT L @—{ Sin+ C———Sm4
> 2.5V I
8
[0K] {_‘?”#i C‘ — Sin-
= 3
| | (- Costi (] — cos +
25v I
- E——C 03 C—-— Cos -
° Refr
{_Li {- — Ref +
9 f-
(= Ret- {mt— Ref -
1
\ { Shield i ./ ,C_u— Shield
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9.10.3. Inkrementalgeber Feedback

Inkrementalgeber kdnnen auf zwei untschiedliche Arten an dem ServDrive angeschlossen werden.

Am SinCosoder amAbsolutwert Interface. Der Unterschietiegt dabei in der Signalabtasate und somit

bei der maximal mdglichen Signalfrequenz des Inkrementalgebers. Je nach Auflésung und vorkommende
Geschwindigkeiten werden die Maximalwerte tberschritten.

[I% Es wird empfohlen den Inkrementalgeber wenn méglich immer an dem Absolutwert Feedback-anzu
schliessen.

9.10.3.1 Anschluss an Absolutwert Interface

1 Maximale Signalgrenzfrequenz am Eingang liegt bei 2.5 MHz
T 0l1vee 1L9F<9J< EAL ©evy? : K; @DMKKOA<=JKL9F«<
1 Anschluss von Singi&nded Inkrementalgeber siehe Kapit@l10.3.3auf Seitel37

SACAxX X0B, X1B, X2B, X3B Inkremental Feedback|
-
12 ey
+5v (= (= Vee
2,10
J__{ GND GND
ADM3I4ESE
] E]
Data C Data+ (= Inc B+
13 Dat
nData G ata- -] incE-
ADM3485E 15 -
Dat \'{_ (m=— ncas
—hn
. Ik:
nData C Clk- (‘-7 Inc A-

D326LV32 6

RI \f_ (_ Inc Z+
" 14 W
nRI C Ref: f-

— Inc Z-

(120}

g Shield
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9.10.3.2 Anschluss an SinCos Interface

1 Maximale Signalgrenzfrequenz am Einggliegt bei 200 kHz

f 0O1vees

1L9F<9J<

EAL

Be y?

K; @DMKKOA<=JKL9F<

1 Anschluss von Singl&nded Inkrementalgeber siehe Kapitel 8.9.3.3 auf S&i&

SACAxX

X0B, X1B, X2B, X3B

12
+ 5V Lol —
2,10
'~ GND
{ (]
1 "
[} I Sin+ f-_
IS
9 .
(i Sin ]
3
10 Cost =
E
— | "
0K (= Cos- (=1
DS26LV32 6
RI Ref+ -
—— R0 =)
4 Ret ><><><X><><
Rl -
Ll -

Inkremental Feedback

— Vee

|— cne

|— Inc B+

|— Inc B-

|— Inc A+

|— Inc A-

— Inc Z+

— Inc Z-

p— Shield
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9.10.3.3 Anschluss von SingleEnded Inkrementalgeber

ISy

Fur den Anschluss von Inkrementalgeber welche ein SiAgialed Interface haben, muss eine Pdge-
passung vorgeschalten werden. Damit kann solch ein Encoder auch an dem Absolutnterface betrie-

ben werden. Der Adapter kann beispielsweise in den Stedktrgriert werden. Der Encoder muss fahig
K=AF <=F 1LJGE >UJ <=F ©ey? K; @DMKKOA<=JKL9F«<

Indel empfiehlt die Verwendung von differenziellen Inkrementalgeber mit RS422 Interface nach heutigem
Industriestandard.

Anschluss eines 5V Singlended Inkrementalgebers

SAC4xX XO0B, X1B, X2B, X3B Adapter Inkremental Feedback
oy 5V Single-Endded
+5V
12
+ 5V +8Y C T {n o e
210
* GND (= I fd
e 1C s L e
ADM34E5E 5
Data (= Data+ (= {a (=] — 1ncB
13 = -t GND
nData + (- Data- (- =
IM3485E 15
. C Clk+ C (o (=] incA
e
S B
(o (o] GnD
8 L {=T1°
nData C Clke- (] £+5V
DS26LV3Z 6
RI (= Ref* (= L (] — Ret
" 1 ><><><X><><
Rl (= Ret- (= ooy (| — cHD
&)
—— Shicld

Anschluss eines 24V SingkendedInkrementalgebers

SACHxX XOB, X1B, X2B, X3B Adapter Inkremental Feedback
24V Single-Endded
+5V
12 ]‘?
+5V —C 5V (m {m (—t— vee
2,10
'~ GND
- { ~ - L = GND
ADM3485E 5
Data C Data+ (= iz} (m 'C- | incB
— %
5y (o (] G
13 - -
- I Data- \{‘__ _?
ADM3485E 15
e O (= e g Y
—
sy (= (] — cND
5 L {(m=—t— G
. (=l I | §
Ref+ (= i) o (o} Rer
W i
Ref- P ) = (m (] — anp
(= (= < {(mgp— Shield
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9.10.4. Absolutwert Feedbacks

9.10.4.1 Hiperface

Unterstitzung vonSingle turn undMulti turn Gebern

16 Bit ADC Messung démalogsignale

Verwertung von 2 Bit, also4096Werte pro Sinus / Cosinus Schwingung
Datenleitung nach RS422 / RS485 Standard

Direkte Speisung s Gebers mittels 12V Speisung

=a =8 —a —a -8
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