Sicherheits-SPS Pluto

Mit Dynamik, dem neuen Sicherheitsprinzip.
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Die Beschreibungen und Beispiele in diesem Handbuch erldutern die Funktion und Anwendung der Produkte. Dies bedeutet nicht, dass diese die
Anforderungen an alle Arten von Maschinen und Verfahren erfiillen kénnen. Der Kaufer/Betreiber haftet fiir die Montage der Produkte und deren
Verwendung nach den geltenden Vorschriften und Normen. Anderungen von Produkten und Produktblattern ohne vorhergehende Mitteilung sind
vorbehalten. Neueste Version siehe www.jokabsafety.com. 2008.
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Weshalb sollten Sie
die Sicherheits-SPS

en:

| e —
L |
oV |
Rheinland }

EN 954-1, Kategorie 4
EN 61496-1, Typ 4
EN 61508, SIL 3

@

Pluto verwenden?

- um Entwurf und Anderungen des Sicherheitssystems zu vereinfachen!

Pluto ist ein Sicherheits-SPS-Konzept mit dem Haupt-
merkmal "All-Master”, das den Entwurf von Sicherheits-
systemen vereinfacht und die héchste Sicherheitsstufe
(Kategorie 4) nach EN 954-1/EN ISO 13849-1 und SIL 3
gemaB IEC/EN 61508 erreicht. Der Hauptunterschied zwi-
schen Pluto und herkémmlichen Sicherheits-SPS besteht
darin, dass es bei Pluto zwischen den an den Sicherheits-
bus angeschlossenen Steuergeridten keine Master-Slave-
Beziehung gibt. Alle Plutos sind Mastergeréte und kénnen
gegenseitig ihre Ein- und Ausgénge verwenden. Mit diesem
Konzept kann jedes Pluto-Gerét Entscheidungen bezuiglich

Unsere L6sung mit All-Master System

Herkommliche Sicherheits-SPS
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seiner eigenen Sicherheitsumgebung treffen. Das Konzept
ermdglicht einfache Datenlibertragung, Programmierung
und Anderungen des Sicherheitssystems. Mit einem Pro-
tokollumsetzer (Gateway) lassen sich Daten an andere
Bussysteme ubertragen und somit gréBere Netzwerke ein-
gehen. Protokollumsetzer sind flir eine Reihe verschiedener
Bussysteme sofort lieferbar, z.B. Profibus, CanOpen, Devi-
ceNet und Ethernet. Mit einem Pluto-AS-i kénnen sowohl
Sicherheits-Slaves als auch Standard-Slaves gesteuert
werden.

Pluto bietet sowohl fiir einzelne Maschinen als auch fir
groBe Anlagen eine wirtschaftliche Lésung.

Pluto - All Master
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Lichtschranken Lichtvorhange Zustimmungs-  Sensoren/
schalter Schalter

Zweihand-
steuerungen

Not-Halt Taster Schaltleisten Schaltmatten

Die meisten Unfallschutzgerédte am Markt lassen sich direkt
an Pluto anschlieBen. Bei Verwendung dynamischer Signale
in Verbindung mit Sensoren von Jokab Safety wird fiir Kate-
gorie 4 nur ein Eingang benétigt — im Vergleich zu zwei Ein-
géngen bei anderen SPS. AuBerdem ist es méglich, bis zu
10 Sensoren in Reihe an einen einzigen Pluto-Eingang an-

- um Eingdnge zu sparen!

Dynamische Signale
1-10 Turen mit einem Eden pro Tur
Kategorie 4
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Pluto

hat Eingénge fiir statische
und dynamische Sensoren.
Mehrere Sensoren kdnnen an
einen dynamischen Eingang
gemaB Sicherheitskategorie 4
angeschlossen werden.

1Q-Anschliisse

Pluto hat IQ-Anschliisse, die auf dreierlei Weise verwendet werden kénnen:

* als Eingang
* als Ausgang

« als Ein- und Ausgang (z.B. fiir einen beleuchteten Riickstelltaster)

Eingang/Ausgang |
e il LT

www.jokabsafety.com

zuschlieBen (Kategorie 4), beispielsweise die beriihrungslo-
sen Sensoren Eden, die Lichtschranken Spot oder Not-Halt
Taster mit Tina. Mithilfe der Tina-Adapter von Jokab Safety
kann man sogar mechanische Schalter an die ,dynamische”
Sicherheitsschaltung anschlieBen. Ferner hat Pluto 1Q-An-
schliisse, die sich als Ein- und Ausgang nutzen lassen.

Dynamische Signale
1-10 Sensoren

Ly I Kategorie 4
; =
- i

A

Statische Eingdnge (mechanische Schalter)
2 pro Tur = Kategorie 4
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Pluto mit Bus - eine Ubersicht

Pluto B20

Profibus DP
DeviceNet

Protokollumsetzer fiir die beidseitige
Dateniibertragung zwischen Pluto und

anderen Steuersystemen. 4 unabhingige/

fehlersichere Sicherheitsausgange

Pluto ist ein All-Master-System fiir dynamische und statische Sicherheits-
kreise, bei dem Eingénge und andere Informationen tber einen Bus verteilt
werden. An einen Eingang lassen sich mehrere Sicherheitssensoren
anschlieBen, ohne dass dabei die hdchste Sicherheitsstufe beeintrachtigt
wird. Kombinierte Ein-/Ausgange fiir z.B. Leuchtdrucktaster erméglichen
eine gleichzeitige Benutzung der Ein- und Ausgangsfunktion. Pluto hat
Eingénge fir alle handelstiblichen Schutzeinrichtungen. Wie jeder Eingang
funktionieren soll, wird mit Hilfe unserer Programmiersoftware Pluto Mana-
ger festgelegt.

A P
STl |

MMI. Uber die Programmier-
schnittstelle ist es méglich,
mit Bedienpulten und anderer
Ausriistung zu kommuni-
zieren. Die Schnittstelle ist
RS232.

Pluto-Briicke

Mit einem als Pluto-

Briicke konfigurierten

Protokollumsetzer ist es

u.a. moglich:

* die Buslénge zu
optimieren

* auf jeder Seite
verschiedene Busge-
schwindigkeiten zu
benutzen

* Daten von einer Seite
zu filtern, um die Bus-
belastung auf der ande-
ren Seite zu verringern

Pluto ohne Bus - Einzel-Pluto kann als frei programmierbares
Sicherheitsrelais verwendet werden

Pluto S20 Pluto S46-6

| B B | ) 1

oW L
o009 0080 LLL AR L1 | 000 @
eoe0 9009 Pat 0000000000000

| ——— -

Kontakterweiterung

o9 pyi.

K4

280
2089 Pat.

vVVVYY
VYV

1 [_H

||:—!|:—.|r_|n= ‘ ‘

Mehrere Erweiterungsrelais kénnen an
einen Sicherheitsausgang von Pluto
angeschlossen werden, ohne dass dabei
die Sicherheitsstufe beeintréchtigt wird.

Pluto ohne Busanschluss ist in den zwei Varianten S20 und S46-6 mit 20 bzw. 46 E/A erhéltlich. Ansonsten ist Pluto ohne Bus iden-
tisch mit den entsprechenden Versionen mit Bus: B20 bzw. B46-6.
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Pluto B46 Pluto AS-i A
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Sicherheits-Monitor/Master

% L 31 AS-i Sicherheits-Slaves
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Sicherheitsbus
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Zulassungen

EN 954-1, Kategorie 4
s ENISO 13849-1,PLe
EN 61496-1, Typ 4

EN 61508, SIL 3

EN ISO 62061, SIL 3
EN ISO 60204-1

| EN 50178
[(TITX2]ll] lllijlil '] EN 150 574, Typ llic
eee S0 e 1 EN ISO 50295 (nur Pluto AS-i)
ges 809 i88g)282 s0e ese
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6 unabhingige/
fehlersichere Sicherheitsausgange

\ A A A4

4 unabhangige/
fehlersichere Sicherheitsausgdange

Absolutwert-Drehgeber Pluto AS-i ist eine Pluto-Variante mit AS-i-Bus-

8 Absolutwert-Drehgeber Anschlussméglichkeit. Das Gerat kann entweder
(Singleturn oder Multiturn) Master des AS-i-Busses sein oder mit einem anderen
kénnen direkt an den AS-i-Master als Monitor zusammenarbeiten. Digitale
Sicherheitsbus ange- und analoge Eingange sowie Sicherheitsausginge
schlossen werden. kdnnen angeschlossen werden.

Kostenlose Software finden Sie auf unserer Webseite
www.jokabsafety.com!
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Pluto Manager O T N T -

Pluto wird im Kontaktplan-Format oder in boole- R L
scher Algebra programmiert — mit Zeitgliedern, el -
Merkern, Registern, Ablaufprogrammierung und
TUV-zugelassenen Funktionsblécken. Die Program-
miersoftware Pluto Manager kann kostenlos von
unserer Webseite heruntergeladen werden. Das
Laden des Anwenderprogramms in die Gerate kann
zentral tiber den Bus von einem Pluto erfolgen.

I
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_E/A-Konfiguration - Pluto

Halbleiterausgénge, 3)

Pluto Bus 1) Fehlersichere analoge/digitale Eingange einzeln fehlersicher
Vot ant——
cH cL [ O i 8 5
10 I 12 13 14 15 | 16 17 A A
Al
Pluto A20, B20, S20, B16 SRa1 Q2 Q3
1Q10 Q11 Q12 1Q13 1Q14 Q15 1Q16 Q17 Qo Q1
A A
= | = | ID 0V +24V
N——2 N———"" Identifier
Stromiberwacht Relaisausgange, IDFIX  Spannungs-
einzeln fehlersicher versorgung

Fehlersichere Digitaleingange / Digitalausgange (nicht fehlersicher), Dynamiche Ausgange

1) Nicht in S20,...
2) Stromiberwachung nur in A20
3) Nicht bei B16

Fehlersichere analoge/digitale Eingange

Fehlersichere Digitaleingange

Fehlersichere Digitaleingange

analog/digital
I
10 11 12 13 14 f’fm m (Im 130 131 132 133 134 135 136 137 140 141 142 143 144 145 146 147
Al Al Al
24V . SR41 SR45 SR47 Qo AE%I:
ov pannungsversorgung _ _
j i Pluto B46-6, S46-6 Q1 ABBD
%,
ID Identifier IDFIX B
Fehlersichere Ausgange Q4 Ai&
H AllB
} Pluto Bus, B46-6 Q5 Eli
CL s
41
IQ10 1Q11 1Q12 1Q13 1Q14 1Q15 1Q16 1Q17 1Q20 1Q21 1Q22 1Q23 1Q24 1Q25 1Q26 1Q27 Q2 W
H H H H ” H H H H H H H ” H ” H Q3 ASTZBSTZ'

Fehlersichere Digitaleingénge / Digitalausgéange (nicht fehlersicher)

Spannungs-
versorgerung \dentifier Pluto Bus AS-Interface Fehlersichere Digitaleingange
" IDFIX /M "/
N N N
+24V 0V ID CH CL ASI+ ASI- 0 0 0 0
10 1 12 13
Pluto AS-i
1Q10 1Q11 1Q12 1Q13 Qo at Q2 Q3
DI Al DI Al DI Al DI Al AD_‘]!_‘ AD_‘]!_‘ R X
B B

Fehlersichere Digitaleingénge / Analoge Eingange
Digitalausgé@nge (nicht fehlersicher)

Fehlersichere Ausgéange

ID: Anschluss fir Identifier, der eine einzigartige, vom System identifizierbare ID-Nummer hat.

l.. Einzeln fehlersichere Sicherheitseingsnge (24 VDC). Wenn dynamische Sicherheitskomponenten von
Jokab Safety benutzt werden, kann ein hohes Sicherheitsniveau mit nur einem Eingang erreicht werden.
Sicherheitskomponenten mit statischen Ausgangen brauchen zwei Eingénge.

Q.. Multifunktionsanschlisse, die als Sicherheitseingange, stromiiberwachte Ausgénge oder Signalausgénge
fur Anzeige und Steuerung nicht-sicherheitsgerichteter Funktionen verwendbar sind. Wenn 1Q.. als Sicher-
heitseingédnge benutzt werden, siehe |..

QO, Q1: Relaisausgénge, einzeln fehlersicher und individuell programmierbar.

Q2, Q3: Fehlersichere Halbleiterausginge (-24 VDC), die einzeln fehlersicher und individuell programmierbar sind.
Fur die Steuerung elektromechanischer Komponenten wie Relais, Schiitze und Ventile.

Q4, Q5 Relaisausginge, einzeln fehlersicher und individuell programmierbar.

2:6 | =JokABsAFETY= www.jokabsafety.com



Beschall:ung der Ei||ga"||ge

Das System ermdglicht sowohl ein- als auch zweikanalige Losungen fiir Schutzeinrichtungen. Zur Erkennung von Kurz-
schliissen in der Verdrahtung kénnen bis zu drei verschiedene dynamische Signale und ein statisches Signal (+24 V) als
Eingangssignal benutzt werden. Einzelne Eingédnge werden softwarekonfiguriert, um nur einen Signaltyp zu akzeptieren.

Bei zweikanaligen Losungen missen beide Kanile mit unterschiedlichen Signaltypen verwendet werden. Ein Kurz-
schluss zwischen den Kanélen wird dann vom System erkannt.

Bei einkanaligen Lésungen wird das dynamische Signal an jedem Sensor verdndert. Ein Kurzschluss zwischen dem

Sensoreingang und -ausgang wird dann vom Pluto-System erkannt. Auf diese Weise wird unter Verwendung eines
einzelnen Eingangs Kategorie 4 erreicht.

+24v
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L e I
ina Eden-Tiirsensor

Spot Licht-
schranke * adam 3 n
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Not-Halt mit I . |
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Zweikanalige Lésungen Einkanalige dynamische Lésungen, Kategorie 4

Anschlussmdglichkeit gemaB Sicherheitskategorie 4 EN 954-1/EN ISO 13849-1

Riickstellung mit Nutzun r Ein-/A ngs-Funktion

\ \
E P \ \
Sk . . | | » |
€ Ruckstellung mit Leuchte \ L24vov  eKas
[T 1 |
c I I I Eingang/Ausgang |
e $1Q10 ..1Q17
[ | |
| | |
| @ | |
Lot i e i J !
| V%
| Al A2 Al X4
| ;r\ynp(\:y: Input Test
® $ 1016 101 (Stromiiberwachung) TeoBTs0  JOKAB SAFETY
|
| VL1 LY
H 13 14 23 24 33 34 41 42
Wie oben gezeigt ist es moglich, an denselben Anschluss sowohl eine Anzeige- Beispiel fiir Kontakterweiterung.

leuchte als auch einen Eingangsschalter anzuschlieBen, z.B. eine Leuchtdrucktaste.
Die Funktion ist hauptséchlich zum Ruickstellen von Schutzeinrichtungen bestimmt
und verringert die Anzahl der benétigten E/A.

Pluto A20 hat eine Stromuberwachungsfunktion. IQ16 und 17 kénnen kontrollie-
ren, ob eine Leuchte intakt ist. Nur wenn ausreichend Strom durch den Ausgang
flieBt, wird eine Leuchte als intakt betrachtet. Ein Einsatzbereich sind sog. Muting-
Leuchten. Gemé&B EN 61496-1:2004 ist es jedoch nicht mehr vorgeschrieben, Mu-
ting-Leuchten zu tberwachen.

www.jokabsafety.com =JOKAB SAFETY= | 2:7



Technische Daten - typeniibergreifend Pluto-Bus:

Max. Anzahl Plutos am Bus: 32 Stiick
Hersteller: JOKAB SAFETY AB, Schweden Bustyp: CAN
. . Busgeschwindigkeiten: 100, 125, 200, 250, 400, 500,
Farbe: Schwarz und beige 800, 1000 kb/s
Betriebsspannung: 24VDC £15% Buskabellange: Bis zu 600 m
Montage: 36 mm|DIN:Schiene 150 m B O 6
. . 2 - AS-i-Bus:
Einbaukategorie: Kategorie Il gemaB IEC 61010-1 Masterprofil M2
Sicherheitskategorie: Kat. 4 gem. EN 954-1 Anzahl Slave-Einheiten: 31 Stiick
SIL 3 gem. EN 61508/ Betriebsart Bus: Master
EN 62061 Sicherheitsmonitor
Fehlersichere Eingénge | & 10: Sicherheitsmonitor & Slave
Typ: +24 V (bei PNP-Sensoren), IQ Temperatur:
auch als nicht-fehlersicherer Umgebungstemperatur: -10°C-+50°C
Ausgang konfigurierbar Lager und Transport: -26°C-+55°C
Leistungsaufnahme bei 24V | 5,1 mA o
Max. Uberspannun 27 V permanent Ansprechzeit:
i pannung P Dyn.A- oder statischer Eingang
Fehlersichere Halbleiteraus- zum Relaisausgang: <20,5 ms + prog. Ausfiihrungszeit
gange Q: Dyn.A- oder statischer Eingang
Ausgangsspannung: -24VDC zum Halbleiterausgang: <16,5 ms + prog. Ausfiihrungszeit
Ausgangsspannungstoleranz: | Versorgungsspannung - 1,5 V Dyn.B- oder Dyn.C-Eingang zum
bei 800 mA Relaisausgang: <23 ms + prog. Ausfiihrungszeit
Max. Last: 800 mA Dyn.B- oder Dyn.C-Eingang zum
Fehlersichere Relaisausgénge O: Halbleiterausgang: <19 ms + prog. Ausfiihrungszeit
Max. Spannung 250 VAC . s " L
Max. Last 15A Einstellung ,NoFilt*: 5 ms kiirzere Ansprechzeit bei

I- & 1Q-Eingangen

Nicht-fehlersichere
Ausgange IQ: AS-i-Bus zum Relaisausgang: <33 ms + prog. Ausflihrungszeit
Typ: Halbleiter +24 V, PNP ,open AS-i-Bus zum Halbleiterausgang: | <29 ms + prog. Ausfiihrungszeit

collector”, auch als fehlersiche-

rer Eingang konfigurierbar AT I T e

) Bus zwischen Pluto-Geréten 10 ms
s it Mg ED0 e Bus zwischen Pluto-Geriten bei | 10-40 ms
LED-Funktionsanzeige: Fehler
E'irS‘QT:S.J/AUSQanQ HEP '17-2230 i/:nt(g&:xi e, 2 Zeichen S ey
play: 9 I Gehause: IP 40, IEC 60 529
Anschlussbldcke: IP 20, IEC 60 529
Technische Daten - D
typenspezifisch ‘
e |
N2 =221 %)

Pluto A20 Pluto B16 Pluto B20

20 E/A 16 E/A 20 E/A

Stromiiberwachung Keine fehlersicheren

Ausgénge

Bestellnummer/Bestelldaten: 20-070-03 20-070-07 20-070-06
Fehlersichere Eingange 8 Stiick (10..17) 8 Stiick (10..17) 8 Stiick (10..17)
Fehlersichere Eingange oder nicht-fehlersichere 8 Stiick (1Q10..1Q17) 8 Stiick (1Q10..1Q17) 8 Stiick (1Q10..1Q17)
Ausginge Max. Gesamtlast 2,5 A Max. Gesamtlast 2,5 A Max. Gesamtlast 2,5 A
Analoge Eingange 1 Stiick (I5) 0..27 V 1 Stiick (15) 0..27 V 1 Stiick (15) 0..27 V
Fehlersichere Relaisausgange 2 Stiick (Q0..Q1) - 2 Stiick (Q0..Q1)
Fehlersichere Halbleiterausgange 2 Stiick (Q2..Q3) - 2 Stiick (Q2..Q3)
Stromiiberwachung 2 Stiick (IQ16,1Q17) 0-1,0 |- -

A+10%
Pluto-Bus ° ° °
AS-i-Bus = = -
Eigener Stromverbrauch 100 mA 100 mA 100 mA
Empfohlene externe Sicherung: 6 A 6 A 6 A
Abmessungen (B x H x T) 45 x84 x 118 mm 45 x84 x 118 mm 45 x84 x 118 mm

2:8 | =JokABsaFETY= www.jokabsafety.com
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Die Einheiten werden mit einem Abstand von mindestens 5 mm montiert.

| tepotenpings) bepo) !

! i —
bocd Gocdl
I /== ) |
FE e
.

Die Anschlussklemmen kénnen abgezogen werden, ohne dass die Kabel gelést werden miissen.

Pluto S20 Pluto B46-6 Pluto S46-6 Pluto AS-i
20 E/A 46 E/A 46 E/A AS-i Bus
Kein Pluto-Bus Kein Pluto-Bus

20-070-05 20-070-15 20-070-16 20-070-10

8 Stiick (10..17)

24 Stiick (10.17,130..37, 140..147)

24 Stiick (10.17,130..37, 140..147)

4 Stiick (10..13)

8 Stiick (1Q10..1Q17)
Max. Gesamtlast 2,5 A

8 Stiick (1Q10..1Q17)
Max. Gesamtlast 2 A
8 Stiick (1Q020..1Q027)
Max. Gesamtlast 2 A

8 Stiick (1Q10..1Q17)
Max. Gesamtlast 2 A
8 Stiick (1Q020..1Q027)
Max. Gesamtlast 2 A

4 Stiick (1Q010..1Q13)
Max. Gesamtlast 2 A

1 Stiick (I5) 0..27 V

3 Stiick (I5..17) 0..27 V

3 Stiick (15..17) 0..27 V

4 Stick (1Q10.1Q13) 0.27 V

2 Stiick (Q0..Q1)

4 Stiick (Q0..Q1 & Q4..Q5)

4 Stiick (Q0..Q1 & Q4..Q5)

2 Stiick (Q0..Q1)

2 Stiick (Q2..Q3)

2 Stiick (Q2..Q3)

2 Stiick (Q2..Q3)

2 Stiick (Q2..Q3)

100 mA

150 mA

150 mA

100 mA

6 A

10A

10 A

6 A

45 x84 x 118 mm

90 x84 x 118 mm

90 x84 x 118 mm

45 x84 x 118 mm

www.jokabsafety.com
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ZUBEHOR PLUTO

Bezeichnung Bestelinr. | Beschreibung
Gate-P1 20-070-70 | Protokollumsetzer fiir die bidirektionale Dateniibertragung
Protokollumsetzer zwischen Pluto-Bus und Profibus.
Pluto
Profibus
o 20-070-71 | Protokollumsetzer fir die bidirektionale Dateniibertragung
Gate-C1 \ “""' —= zwischen Pluto-Bus und CANopen.
Protokollumsetzer
Pluto
CANopen 20-070-72 | Protokollumsetzer fiir die bidirektionale Dateniibertragung
zwischen Pluto-Bus und DeviceNet.
Gate-D1
Protokollumsetzer
Pluto
DeviceNet
Gate-E1 ; "‘\1 20-070-73 | Protokollumsetzer fiir die bidirektionale Dateniibertragung
Protokollumsetzer g zwischen Pluto-Bus und Ethernet.
Pluto Ethernet
IDFIX-R 20-070-20 | Identifier — ordnet Pluto eine feste Kennzeichnung zu.
IDFIX-RW 20-070-21 | Identifier — ordnet Pluto eine feste Kennzeichnung zu.
Programmierbar.
IDFIX-DATA 20-070-23
Identifier — fir Pluto AS-i (Speicherung von Sicherheitscodes)
R-120 20-070-22 | Abschlusswiderstand fiir Pluto-Bus.
Bedienpult 20-070-25 | MMI-Display 4x20 LCD Graphic. UNIOP (Exor)
20-070-28 | MMI-Software Designer 6
20-070-29 | MMI-Programmierkabel
Pluto Manager e 20-070-40 | Programmiersoftware fiir Pluto, incl. sichern Funktionsbausteinen.
I | TEemn Kann von unserer Webseite heruntergeladen werden:
— www.jokabsafety.com.
Pluto Program- | 20-070-56 Zum Laden des SPS-Programms und zum Uberwachen.
mierkabel %;W
Yo 2
Buskabel - 20-70-30 | CAN-Bus-Kabel gelb 2x0,50 mm’
%__j 20-70-31 | CAN-Bus-Kabel violett 2x0,50 mm®* halogenfrei
—
Absolutwert-Dreh- f - 20-070-36 | Absolutwert-Drehgeber Modell RSA 597 (Singleturn)
geber I 11
Absolutwert-Dreh- _ﬁfli_:tl 20-070-37 | Absolutwert-Drehgeber Modell RSA 698 (Multiturn)
geber =
&
20-070-38 | Kabel fur Absolutwert-Drehgeber Unitronic LiYCY 12x0,25
20-070-39 | Anschluss fiir Absolutwert-Drehgeber RSA 597
20-070-57 | Pluto Kommunikationskabel fiir Bedienpult
www.jokabsafety.com
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Pluto Manager

Programmierung eines Projekts.

_ Schritt 1
R L T 5 SORAR SAFETT =
l: F b

e ———— Schritt 2
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e e =
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- —— *  Schritt 3
—_—— Soabl i = JONAB SAFETY =

. Tablabemashin, e 4 - Pite 1P Code N

= |

' ' Y] T ———

e 11 [ ekt | i rer— T
e I

Schritt flir Schritt

Schritt 1

Konfiguration der E/A

Die Konfiguration der Eingénge und Ausgénge hangt von verschiedenen Faktoren ab: Art des Anschlussgerits,
Art der Signale (statisch oder dynamisch), Eingang und/oder Ausgang usw.

Schritt 2

Benennung von Variablen

Das System hat Eingénge (1), Ausginge (Q), Merker (M), globale Merker fiir die Buskommunikation (GM)
und Register (R). Die Variablen sind frei benennbar und kénnen im SPS-Programm einen beliebigen Namen
erhalten.

Schritt 3

Programmierung

Programmierung mittels vordefinierter, TUV-zugelassener Funktionsblécke (TUV Rheinland) und freies
Programmieren im Kontaktplan mit Zeitgliedern, Rechenfunktionen, Ablaufen usw. Um Sicherheitsfunktionen zu
programmieren, missen zur Erflllung der Sicherheitsvorschriften die im Jokab Safety Programmier-Handbuch
beschriebenen Richtlinien eingehalten werden.

2112 | =JokAB sAFETY= www.jokabsafety.com



Liste der Standard- und Spezial-Funktionsblécke fiir Pluto M or

Der Sicherheitsentwickler hat die Freiheit, Sicherheitsfunktionen zu programmieren oder vorgegebene, TUV-zugelassene

Sicherheits-Funktionsblécke zu verwenden.

Block in Standardbibliothek (func05):
1. Zweikanalige Funktion mit Starteingang
2.  Zweikanalige Funktion mit Testeingang

3.  Zweikanalige Funktion mit Test- und Rickstelleingang

sowie Riickstellanzeige.

4.  Zweikanalige Funktion mit Zeitglied fur gleichzeitige

Betéatigung von Eingangen.

Einkanalige Funktion mit Starteingang.

Einkanalige Funktion mit Start- und Testeingang

Einkanalige Funktion mit Rickstell- und Testeingang

Zweikanalige Funktion mit Zeitbegrenzung

(entsprechend JSHT2). Das Zeitglied startet, wenn

beide Eingdnge "An" sind.

9. Zweikanalige Funktion mit Zeitbegrenzung
(entsprechend JSHT2). Das Zeitglied startet, wenn
einer der Einginge "An" ist.

10. Einkanalige Impulsfunktion, z.B. fur Zeitriickstellung

PN o

11. Zweikanalige Impulsfunktion, z.B. fur Zeitriickstellung

12. Muting-Funktion mit zweikanaligem Eingang.

13. Muting-Funktion mit einkanaligem Eingang.

14. Muting-Funktion mit zweikanaligem Eingang, Zeitbe-
grenzung und Zeitglied fiir gleichzeitige Betatigung
von Eingéangen.

15. Sicherheitsfunktion mit zweikanaligem Eingang und
integrierter zweikanaliger Muting-Funktion.

16. Zweihandsteuerung

17. Zahler, der bis zum vorgegebenen Wert aufwérts zahlt.
18. Zahler, der vom vorgegebenen Wert aus abwérts bis

0 zahlt.

19. Abfall-Verzogerung.

20. Muting-Leuchte_Q16

21. Muting-Leuchte_Q17

22. Muting-LeuchteW_Q16. Mit M&glichkeit, die Watt-
Zahl einzustellen.

23. Muting-LeuchteW_Q17. Mit M&glichkeit, die Watt-
Zahl einzustellen.

24. Lichtvorhang mit Zyklus-Einleitung.

25. Lichtvorhang mit Zyklus-Einleitung und Wahl der
Rickstellung.

Websupport - Pluto

26. Multiplikation
27. Division

Sonstige Blocke

1. Sicherer Absolutwert-Drehgeber
2.  Elektronische Nockenwelle

3. Externe Kommunikation

Spezielle Funktionsblocke:

1.  Programm-Bibliothek mit Programmbl&cken fiir
Exzenterpressen

2. Kundenspezifische Spezialblocke

Beispielblock TCIRTI
TCARTI i q-
Zweikanalige Funktion mit Test- und Ruckstell-
eingang sowie Rickstellanzeige.

—In2  IndReset—

*In1 und In2 sind Sicherheitseingénge, an
die die Ausgénge der Schutzeinrichtungen
angeschlossen werden.

« Test ist eine Bedingung, die beim Einschalten
erfiillt sein muss und zum Uberwachen exter-
ner Komponenten eingesetzt werden kann.
Test muss "An" sein, bevor der Eingang Reset
schlieBt, d.h. der Funktionsblock kann nicht
mit Test initiiert werden.

* Reset ist ein tiberwachter Riickstelleingang und muss aktiviert
werden (positive Flanke), nachdem die anderen Eingénge auf "An"
tibergegangen sind, damit der Ausgang der Funktion auf "An"
Ubergehen kann.

* Der Ausgang IndReset ist "An", wenn der Funktionsblock 0 ist und
blinkt, wenn der Funktionsblock zum Riickstellen bereit ist.

* Der Ausgang TCfault ist bei einem Zweikanalfehler "An", d.h. wenn
der Funktionsblock "An" ist und nur einer der Eingéange In1 und In2
offnet und schlieBt.

—Reset TCfaultf—

—Test

Beschreibung
Der Funktionsblock arbeitet wie ein herkdmmliches zweikanaliges
Sicherheitsrelais mit doppelten, iiberwachten Eingdngen (In1, In2).

Auf unserer Webseite bieten wir unseren Pluto-Kunden
sténdig aktualisierte Produkt-Unterstiitzung. Sie kénnen
jederzeit die neuesten Informationen herunterladen. Bei-
spiele aus dem Inhalt:

* E-Mail-Unterstiitzung direkt von unseren Pluto-Spezialisten

* Hardware-Handbuch

* Sicherheitshandbuch mit den wichtigsten Sicherheits-
anforderungen

* Programmier-Handbuch

* Protokollumsetzer-Handbuch

* Beschreibung der Funktionsbldcke

* Fragen und Antworten

- o -
Y ;-',.-f' =MEADSAFETY= \
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* Pluto Manager Installationsdatei, Programmierwerkzeug
* Pluto OS, Dateien zum Aktualisieren der System-Software
 Konformitétserklarung
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Gateway

Profibus DP

DeviceNet

CANopen
Ethernet

Die Protokollumsetzer Gate sind Gateways fiir den beid-
seitigen Informationsfluss zwischen dem Sicherheits-SPS-
System Pluto und anderen Feldbussystemen. Vier verschie-
dene Ausflihrungen sind erhéltlich:

GATE-P1 - Profibus-DP

GATE-D1 - DeviceNet

GATE-C1 — CANopen

GATE-E1 - Ethernet/IP, PROFINET und Modbus TCP

Der Protokollumsetzer ist ein schmales Geréat, das an ei-
ner DIN-Schiene befestigt wird und an beliebiger Stelle
am Pluto-Bus angeschlossen werden kann. Das Gerat hat
eine gemeinsame Schnittstelle mit Pluto, d.h. bei Service-
und evtl. Programmierarbeiten kénnen das gleiche Kabel
und die gleiche Software Pluto Manager verwendet wer-

2:14 I =JOKAB SAFETY=

Anwendung:

Bidirektionale Zustandsdaten-
Ubermittlung von der Sicher-
heits-SPS Pluto

~ Merkmale:

Bidirektionale Kommunikation

Integrierte Filterfunktion,
Aufteilung von Netzen

Nur 22,5 mm

Wahlfreie Platzierung am
Bus mdglich

Gemeinsame Schnittstelle
mit Pluto

Fertige Funktionsblécke

den. Normalerweise erfolgen alle Einstellungen tiber DIP-
Schalter, sodass die Programmiersoftware nicht fur die In-
betriebnahme des Protokollumsetzers benétigt wird.

Zum Programmieren von Pluto liegen fertige Funktions-
blécke vor, mit deren Hilfe Gber einen Protokollumsetzer
Daten in beide Richtungen mit Ubergeordneten Systemen
ausgetauscht werden kénnen.

Die Ausfiihrungen GATE-D1 und GATE-C1, die beid-
seitig mit CAN-Bus ausgerustet sind, sind auch als CAN-
Briicke einsetzbar, wenn ein Pluto-Bus in mehrere Teile un-
terteilt werden soll. Dies ist besonders bei langen Buska-
beln von Nutzen. Ferner sorgt eine integrierte Filterfunktion
dafir, dass Daten, die auf der anderen Seite der Briicke
nicht verwendet werden kénnen, auf Wunsch blockiert
werden. So wird die Busbelastung in den verschiedenen
Teilen verringert, was langere Buskabel erméglicht.

www.jokabsafety.com



SPS

Ubergeordnetes Bussystem, nicht sicherheitsgerichtet (DeviceNet, PROFIBUS, CANopen...)

Pluto Bus, sicherheitsgerichtet

U Protokollumsetzer
[ - |
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Profibus

Profibus DP

Profibus Protokollumsetzer zur bidirektionalen Dateniiber-
tragung von und zur Sicherheits-SPS Pluto.

Dateniibertragung von Pluto

Ein Gbergeordnetes SPS-System kann lber den PROFI-
BUS Zugang zu E/A und anderen Variablen der Sicher-
heits-SPS Pluto erhalten. Globale E/A der Sicherheits-SPS
Pluto sind tber PROFIBUS-Module im Protokollumsetzer
zugénglich (ein Modul pro Pluto-Gerét). Lokale Pluto-Da-
ten kénnen im libergeordneten System mithilfe von ,Lokal-
datenmodul” und SPS-Code gelesen werden.

Dateniibertragung zu Pluto

Ein tbergeordnetes SPS-System kann tiber den PROFI-
BUS nicht sicherheitsgerichtete Daten an die Sicherheits-
SPS Pluto tbermitteln. Insgesamt kénnen 64 boolesche
Werte und 8 verschiedene 16-Bit-Register Ubertragen
werden. Fir diese Funktionen stehen tber den Pluto Ma-
nager Funktionsblécke zur Verfligung.

2:16 I =JOKAB SAFETY=

SPS-Funktionsblécke

Um die Integration des PROFIBUS Protokollumsetzers
mit Ubergeordneten SPS-Systemen zu vereinfachen, bietet
Jokab Safety fertige Funktionsbldcke fiir mehrere bekannte
SPS-Fabrikate an. Die Funktionsblécke vereinfachen die
Datentibermittiung vom und zum Pluto-System. Sie werden
offen geliefert — der Kunde kann nach Belieben Funktionen
andern oder hinzuftigen — und kénnen bequem von der Jo-
kab Safety Webseite heruntergeladen werden.

LED Pluto-Bus
"K"-Taste

PC-Schnittstelle
LED Profibus

Anschluss Profibus

www.jokabsafety.com



Technische Daten - Protokollumsetzer Profibus

Hersteller:

JOKAB SAFETY AB, Schweden

Bestellnummer/Bestelldaten:

20-070-70 GATE-P1

Busse:

-Pluto-Bus CAN (isoliert)
-PROFIBUS RS485 (isoliert)

Geschwindigkeit Pluto-Bus:

100, 200, 250, 400, 500, 800 und
1000 kbit/s
(automatische Geschwindigkeitsermittlung)

Geschwindigkeit PROFIBUS:

Bis zu 12 Mbit/s
(automatische Geschwindigkeitsermittlung)

PROFIBUS Adresse:

Einstellung iiber DIP-Schalter (0-99)

PROFIBUS-Version:

DP-Slave, DP-VO

Kontakte:

Auf der Oberseite 3-poliger Stecker fiir
Pluto-Bus (enthalten)

Auf der Vorderseite standardmaBig
9-poliger PROFIBUS-Kontakt.

Auf der Unterseite 2-poliger Stecker fiir
24 VDC (enthalten)

LED-Funktionsanzeige:

Pluto-Bus LED-Zustandsanzeige
PROFIBUS LED-Zustandsanzeige

Betriebsspannung:

24 VDC, -15 % bis +20 %

Leistungsaufnahme bei 24 V:

< 100 mA (empf. Sicherung <6 A)

Abmessungen (B x H x T):

225x 101 x 119 mm

Montage:

35 mm DIN-Schiene

Betriebstemperatur (Umgebung):

-10 °C bis + 55 °C

Temperatur, Transport und Lagerung:

-25 °C bis + 55 °C

Luftfeuchtigkeit:

EN 60 204-1 50 % bei 40 °C
(z.B. 90 % bei 20 °C)

Schutzklasse:

Gehéause IP 20 - IEC 60 529
Stecker IP 20 - IEC 60 529

SPS

Profibus, nicht sicherheitsgerichtet

Pluto Bus, sicherheitsgerichtet

Protokollumsetzer

DD

QDD 22D

Pluto Pluto

www.jokabsafety.com
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DeviceNet

DeviceNet

DeviceNet Protokollumsetzer zur bidirektionalen zur beid-
seitigen Datenlibertragung von und zur Sicherheits-SPS
Pluto.

Dateniibertragung von Pluto

Ein Uibergeordnetes SPS-System kann tiber DeviceNet Zu-
gang zu E/A und anderen Variablen der Sicherheits-SPS
Pluto erhalten. Globale E/A der Sicherheits-SPS Pluto sind
tber DeviceNet ,implicit*-Nachrichten zugénglich. Lokale
Pluto-Daten kénnen tber DeviceNet ,explicit“-Nachrichten
gelesen werden.

Dateniibertragung zu Pluto

Ein Ubergeordnetes SPS-System kann lber DeviceNet
nicht sicherheitsgerichtete Daten an die Sicherheits-SPS
Pluto tbermitteln. Insgesamt kdnnen 64 boolesche Wer-
te und 8 verschiedene 16-Bit-Register tibertragen werden
(iber DeviceNet ,implicit*- oder ,explicit“-Nachrichten).
Fur diese Befehle stehen tiber den Pluto Manager Funkti-
onsblécke zur Verfigung.
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Pluto-Briicke

GATE-D1 ist auch als CAN-Briicke einsetzbar, wenn ein
Pluto-Bus in mehrere Teile unterteilt werden soll. Dies ist
besonders bei langen Buskabeln von Nutzen.

Ferner sorgt eine integrierte Filterfunktion dafir, dass
Daten, die auf der anderen Seite der Briicke nicht benétigt
werden, auf Wunsch blockiert werden kénnen. So wird die
Busbelastung in den verschiedenen Teilen verringert, was
langere Buskabel ermdglicht.

ABB Robotics IRC5

Der Protokollumsetzer Pluto DeviceNet kann in ein ABB
Robotics IRC5-System integriert werden. Dokumentation
hierzu kénnen Sie von der Jokab Safety Webseite herun-
terladen.

LED Pluto-Bus
"K"-Taste

PC-Schnittstelle
LED DeviceNet

Anschluss DeviceNet
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Technische Daten - DeviceNet

Hersteller:

JOKAB SAFETY AB, Schweden

Bestellnummer/Bestelldaten:

20-070-72 GATE-D1

Busse:

-Pluto-Bus CAN (isoliert)
-DeviceNet CAN (isoliert)

Geschwindigkeit Pluto-Bus:

100, 200, 250, 400, 500, 800 und
1000 kbit/s
(automatische Geschwindigkeitsermittiung)

Geschwindigkeit DeviceNet:

125, 250 und 500 kbit/s (Einstellung
iber DIP-Schalter)

Adresse DeviceNet:

Einstellung iiber DIP-Schalter (1-63)

DeviceNet-Version:

ODVA Version 2.0

Kontakte:

Auf der Oberseite 3-poliger Stecker fiir
Pluto-Bus (enthalten)

Auf der Vorderseite 5-poliger Stecker fiir
DeviceNet (enthalten)

Auf der Unterseite 2-poliger Stecker fiir
24 VDC (enthalten)

LED-Funktionsanzeige:

Pluto-Bus LED-Zustandsanzeige
DeviceNet MNS LED-Zustandsanzeige

Betriebsspannung:

24 VDC, -15 % bis +20 %

Leistungsaufnahme bei 24 V:

<100 mA (empf. Sicherung <6 A)

Abmessungen (B x H x T):

225x 101 x 119 mm

Montage: 35 mm DIN-Schiene

Betriebstemperatur (Umgebung): -10 °C bis + 55 °C

Temperatur,

Transport und Lagerung: -25 °C bis + 55 °C

Luftfeuchtigkeit: EN 60 204-1 50 % bei 40 °C (z.B.
90 % bei 20 °C)

Schutzklasse: Gehause IP 20 - IEC 60 529

Stecker IP 20 - IEC 60 529

SPS

DeviceNet, nicht sicherheitsgerichtet

Pluto Bus, sicherheitsgerichtet

Protokollumsetzer

DD

QDD 22D

Pluto Pluto

www.jokabsafety.com
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CANopen

CANopen

CANopen Protokollumsetzer zur bidirektionalen Daten-
Ubertragung von und zur Sicherheits-SPS Pluto.

Dateniibertragung von Pluto

Ein Uibergeordnetes SPS-System kann tiber CANopen Zu-
gang zu E/A und anderen Variablen der Sicherheits-SPS
Pluto erhalten. Globale E/A der Sicherheits-SPS Pluto
sind Uber CANopen PDO-Nachrichten zugénglich. Loka-
le Pluto-Daten kénnen im tibergeordneten System mithilfe
von CANopen SDO-Nachrichten und SPS-Code gelesen
werden.

Dateniibertragung zu Pluto

Ein lbergeordnetes SPS-System kann uber CANo-
pen nicht sicherheitsgerichtete Daten an die Sicher-
heits-SPS Pluto {ibermitteln. Insgesamt kénnen 64
boolesche Werte und 8 verschiedene 16-Bit-Register
Ubertragen werden (iiber CANopen PDO- oder SDO-
Nachrichten). Fir diese Befehle stehen tiber den Pluto Ma-
nager Funktionsblécke zur Verfligung.
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Pluto-Briicke

GATE-C1 ist auch als CAN-Brilicke einsetzbar, wenn ein
Pluto-Bus in mehrere Teile unterteilt werden soll. Dies ist
besonders bei langen Buskabeln von Nutzen.

Ferner sorgt eine integrierte Filterfunktion dafiir, dass Da-
ten, die auf der anderen Seite der Briicke nicht benétigt
werden, auf Wunsch blockiert werden kénnen. So wird die
Busbelastung in den verschiedenen Teilen verringert, was
langere Buskabel erméglicht.

LED Pluto-Bus
"K"-Taste

PC-Schnittstelle
LED CANopen

<¢—— Anschluss CANopen
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Technische Daten - Protokollumsetzer CANopen

Hersteller: JOKAB SAFETY AB, Schweden
Bestellnummer/Bestelldaten: 20-070-71 GATE-C1
Busse: -Pluto-Bus CAN (isoliert)
-CANopen CAN (isoliert)
Geschwindigkeit Pluto-Bus: 100, 200, 250, 400, 500, 800 und
1000 kbit/s
(automatische Geschwindigkeitsermittlung)
Geschwindigkeit CANopen: 125, 250 und 500 kbit/s (Einstellung

iber DIP-Schalter)
10, 20, 50, 100, 125, 250, 500, 800
und 1000 kbit/s (liber Software)

Adresse CANopen: Einstellung tiber DIP-Schalter oder
Software (1-63)

CANopen-Version: Version 4.02 gemaB CiA Draft Standard
301

Kontakte: Auf der Oberseite 3-poliger Stecker fiir

Pluto-Bus (enthalten)

Auf der Vorderseite 5-poliger Stecker fiir
CANopen (enthalten)

Auf der Unterseite 2-poliger Stecker fiir
24 VDC (enthalten)

LED-Funktionsanzeige: Pluto-Bus LED-Zustandsanzeige
CANopen LED-Zustandsanzeige

Betriebsspannung: 24 VDC, -15 % bis +20 %

Leistungsaufnahme bei 24 V: <100 mA (empf. Sicherung <6 A)

Abmessungen (B x H x T): 225x101 x 119 mm

Montage: 35 mm DIN-Schiene

Betriebstemperatur (Umgebung): -10 °C bis +55 °C

Temperatur, Transport und Lagerung: |-25 °C bis +55 °C

Luftfeuchtigkeit: EN 60 204-1 50 % bei 40 °C (z.B.
90 % bei 20 °C)

Schutzklasse: Gehause IP 20 - IEC 60 529

Stecker IP 20 - IEC 60 529

CANopen

101 mm

SPS

CANopen, nicht sicherheitsgerichtet

Protokollumsetzer

Pluto Bus, sicherheitsgerichtet
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Ethernet

Ethernet Protokollumsetzer zur bidirektionalen Dateniiber-
tragung von und zur Sicherheits-SPS Pluto.

Protokoll
Der Protokollumsetzer GATE-E1 Ubertragt Zustandsdaten
von und zur Sicherheits-SPS Pluto tiber die Ethernet-Pro-
tokolle EtherNet/IP, PROFINET (unter Bearbeitung), Mod-
bus TCP und ein einfaches binares, TCP/IP-basiertes Pro-
tokoll.

Fir die Konfiguration von IP-Adressen etc. stehen ein ein-
facher Webserver und ein Terminalserver zur Verfligung.

Datentiibertragung von Pluto

Ein tbergeordnetes SPS-System kann iber eines der
Ethernet-Protokolle Zugang zu E/A und anderen Variablen
der Sicherheits-SPS Pluto erhalten. Globale E/A der Si-
cherheits-SPS Pluto sind iber die gewshnliche E/A-Uber-
tragung im jeweiligen Protokoll zuganglich. Lokale Pluto-
Daten kénnen im tbergeordneten System mithilfe speziel-
ler Befehle und SPS-Code gelesen werden.
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Dateniibertragung zu Pluto

Ein Gbergeordnetes SPS-System kann Uber die Ethernet-
Protokolle nicht sicherheitsgerichtete Daten an die Sicher-
heits-SPS Pluto Ubermitteln. Insgesamt kénnen 64 boole-
sche Werte und 8 verschiedene 16-Bit-Register lbertra-
gen werden. Fir diese Funktionen stehen tiber den Pluto
Manager Funktionsblocke zur Verfligung.

LED Pluto-Bus
"K"-Taste

PC-Schnittstelle

LED Ethernet

Anschluss Ethernet
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Technische Daten - Ethernet

Hersteller:

JOKAB SAFETY AB, Schweden

Bestellnummer/
Bestelldaten:

20-070-73 GATE-E1

Terminalserver (TCP/IP):

Einfacher Server mit den
gleichen Befehlen wie tiber die
serielle Programmierschnittstelle
am Gerét.

Pluto-Bus:

CAN (isoliert)

Geschwindigkeit Pluto-Bus:

100, 200, 250, 400, 500, 800
und 1000 kbit/s (automatische
Geschwindigkeitsermittlung)

IP-Adresse:

Statische Zuordnung tber
Webserver oder Programmier-
schnittstelle.

Ethernet:

10/100 Mbit/s
Halb- und Vollduplex

Protokollumsetzer-
Konfiguration:

Erfolgt tiber EtherNet/IP, PROFI-
NET, Modbus TCP oder
einen bindaren TCP/IP-Server.

Ethernet-Protokoll:

Status von und zur Sicherheits-
SPS Pluto

- EtherNet/IP

- PROFINET (in Bearbeitung)

- Modbus TCP

- Binarserver (TCP/IP)

Beachten Sie, dass bestimmte
Serverprotokoll-Kombinationen
nicht gleichzeitig verwendet
werden kénnen.

Protokollumsetzer-Zustand und
|P-Adressenkonfiguration

- Webserver

- Terminalserver (TCP/IP)

Kontakte:

Auf der Oberseite 3-poliger
Stecker fiir Pluto-Bus (enthalten)
An der Vorderseite Ethernet-An-
schluss tiber RJ-45 (abgeschirm-
tes Kabel cat5e FTP)

Auf der Unterseite 2-poliger
Stecker fiir 24 VDC (enthalten)

LED-Funktionsanzeige:

Pluto-Bus LED-Zustandsanzeige
(Pluto-Bus)

Ethernet-Modul LED-Zustands-
anzeige (Mod-Zustand)

Ethernet LED-Zustandsanzeige
Netzwerk (Net-Zustand)

Betriebsspannung:

24 VDC, -15 % bis +20 %

Leistungsaufnahme bei 24 V:

<150 mA (empf. Sicherung <6 A)

EtherNet/IP:

GemaB ODVA ,CIP Edition 3.2"
und ,EtherNet/IP Adaption of
CIP Edition 1.3“.

Min. RPI bei 50 ms

Abmessungen (B x H x T):

35x101 x119 mm

Montage:

35 mm DIN-Schiene

Betriebstemperatur

PROFINET:

In Bearbeitung.

Modbus TCP:

GemaB Modbus-Organisation
Version 1.0b (ca. 20 Nachrichten
pro Sekunde).

(Umgebung): -10 °C bis +55 °C
Temperatur,

Transport und Lagerung: -25 °C bis +55 °C
Luftfeuchtigkeit: EN 60 204-1 50 % bei 40 °C

(z.B. 90 % bei 20 °C)

Binarserver (TCP/IP):

Einfaches TCP/IP-Protokoll fiir
Zustand vom/zum Pluto-System.

Schutzklasse:

Gehiuse IP 20 - IEC 60 529
Stecker IP 20 - IEC 60 529

Webserver:

Fur einfache IP-Adressen-

Zuordnung.

SPS

Ethernet, nicht sicherheitsgerichtet

Pluto Bus, sicherheitsgerichtet

Protokollumsetzer
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Sichere Drehgeber

Absolutwert-Drehgeber fiir sichere
Positionsiiberwachung

Der Absolutwert-Drehgeber kann zusammen mit der Si-
cherheits-SPS Pluto u.a. fiir eine sichere Positionstuberwa-
chung eingesetzt werden. Dies ist vor allem bei Portalrobo-
tern, Industrierobotern usw. von Nutzen. Auch bei Exzen-
terpressen lasst sich das bestehende Nockenschaltwerk
durch Absolutwert-Drehgeber ersetzen, um eine verlassli-
che Positionierung zu erhalten. Die Geber sind in Single-
turn- und Multiturn-Ausfiihrung erhaltlich.

Anw :

Sichere Positions- und
Geschwindigkeitsermittlung
von Maschinenbewegungen

Hohe Auflésung
Waéhlbare Auflésung

Anschluss direkt an den
Pluto-Bus

Fertige Funktionsblécke

Bis zu 16 Absolutwert-Drehgeber kdnnen an einen Pluto
CAN-Bus angeschlossen werden. Ein Pluto am Bus liest
die Geberwerte ab, die dann ausgewertet werden. Mit
speziellen Sicherheits-Funktionsbldcken im SPS-Code ist
es moglich, zweikanalige Losungen zu konstruieren. So er-
halt der Anwender sichere Werte fur die Ermittlung von Po-
sition und Geschwindigkeit. Das Konzept erméglicht ferner
Stillstands- und Uberdrehungsiiberwachung.

Die Absolutwert-Drehgeber sind Standardsensoren, de-
ren Software zur Erfiillung der Sicherheitsanforderungen
modifiziert wurde.

Praxisbeispiel, bei dem 2 Geber in einem Portalroboter fiir zuverldssige Positionsermittlung sorgen.
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Technische Daten - Sichere Drehgeber RSA 597

Hersteller: JOKAB SAFETY AB, Schweden
Bestellnummer/Bestelldaten: 20-070-36 RSA 597
Umgebungstemperatur: -40°C .. +70°C

Temperatur, Transport und Lager: -30°C..+70°C

Schutzklasse:

IP-67 gem. IEC 60529

Achsdurchfiihrung:

IP-66 gem. IEC 60529

Vibration (55 bis 2000 Hz):

<300 m/s? gem. IEC 60068-2-6

St6Be (6 ms):

<2000 m/s? gem. IEC 60068-2-27

Werkstoff, Gehause:

Aluminium

Oberflachenbehandlung:

Lackiert und verchromt oder anodisiert

Gewicht:

Ca. 300 g

Prazision und Auflésung

Auflésung: 13 Bit, 8192 Positionen/Umdrehung
Préazision: + 1L LSB

Betriebsspannung: 9-36 VDC

Polaritatsschutz: Ja

Kurzschlussschutz: Ja

Busgeschwindigkeit:

5 kbit/s - 1 Mbit/s, voreingestellt auf
500 kbit/s

Adresse Eingang:

Aktiv niedrig

Code-Typ:

Binar

Programmierbare Funktionen:

Auflésung, 0-Position
Richtung, Busgeschwindigkeit

Stromverbrauch: 50 mA bei 24 VDC
Max. Stromverbrauch: 100 mA
7.540.2
540.2
HH 2
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Technische Daten - Sicherer Drehgeber RSA 698

Hersteller: JOKAB SAFETY AB, Schweden
Bestellnummer/Bestelldaten: 20-070-37 RSA 698
Umgebungstemperatur: -40°C .. +70°C

Temperatur, Transport und Lager: -30°C..+70°C

Schutzklasse:

IP-67 gem. IEC 60529

Achsdurchfiihrung:

IP-66 gem. IEC 60529

Vibration (55 bis 2000 Hz):

<100 m/s? gem. IEC 60068-2-6

St6Be (6 ms):

<2000 m/s? gem. IEC 60068-2-27

Werkstoff, Gehause: Aluminium
Oberflachenbehandlung: Anodisiert
Gewicht: Ca. 400g
Préazision und Auflosung:

Auflésung, gesamt: 25 Bit

13 Bit, 8192 Positionen/Umdrehung
12 Bit, 4096 Anzahl Umdrehung

Prazision: +1LSB
Betriebsspannung: 9-36 VDC
Polaritatsschutz: Ja
Kurzschlussschutz: Ja

Busgeschwindigkeit:

10 kbit/s - 1 Mbit/s

Code-Typ:

Binar

Programmierbare Funktionen:

Auflésung, 0-Position

Stromverbrauch: 50 mA bei 24 VDC
Max. Stromverbrauch: 100 mA
~80
20 51.7
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Safe Encoder SateErcoder Beschreibung der Ein- und Ausginge
. o rE s - AdrEncoderA: Adresse Impulsgeber A
Ft'mkf/onsblock fur S/ngleturn-Sens'oreﬁ, 0 - AdrEncoderB: Adresse Impulsgeber B
die sichere Positions- und Geschwindig- MaxDiff: Di imal zulissiqe Diff ischen d
keitswerte von zwei Absolutwert-Drehge- - MaxDiff: Die maximal zuléssige Differenz zwischen den
b . A o Impulsgebern (max 2 % von Range)
ern generieren. Position R ;
- Range: Anzahl Impulse pro Umdrehung
Funktion - OK: Steht, wenn die Geber einwandfrei funktionieren und
Der Block liest die Werte eines Absolut- Madil  Speedl die Positi.onswerte iqqerhalb c#ar von MaxDiff definierten
wert-Drehgebers ab und wertet sie aus. Spanne liegen.- Position: Positionswert
Der Positionswert wird an den Ausgang - Speed: Geschwindigkeit in Impulsen pro 10 ms
,Position“gelegt. Der Ausgang ,Speed" ist Fange A - A: Position von Impulsgeber A. Darf nicht in SPS-Program-
der Durchschnittswert fiir die Geschwindig- men verwendet werden!
keit in Impulsen/10 ms. Tritt ein Fehler auf, - B: Position von Impulsgeber B. Darf nicht in SPS-Program-
wird der Ausgang ,OK" auf Null zuriickge- B men verwendet werden! Hinweis: Positionswerte einzelner
stellt. Bei bestimmten Anwendungen miissen Impulsgeber dienen lediglich der vereinfachten Einstellung
die Werte ,Position” und ,Speed* zusammen und diirfen KEINESFALLS zu Sicherheitszwecken einge-
mit dem Ausgang ,,OK" verwendet werden. setzt werden.
Hinweis: Bei einem Fehler wird "Position" -1, "Speed" wird
-32768 und der OK-Ausgang wird riickgestellt.
Safe Encoder Stk e ool Beschreibung der Ein- und Ausginge
= - AdrEncoderA: Adresse Impulsgeber A
adfreodst OO pulsg
M u Itltu n - AdrEncoderB: Adresse Impulsgeber B
) ; ) ] - MaxDiff: Die maximal zuldssige Differenz zwischen den
Funktionsblock fiir Multiturn-Geber, die A rcodedl Impulsgebern (max 2 % von IncrPerRev)
sichere Positions- und Geschwindigkeits- Paction

werte von zwei Absolutwert-Drehgebern
generieren. Betriebssystem 2.4.4 oder
héher erforderlich.

Malit Speed]

- IncrPerRev: Anzahl Impulse pro Umdrehung

- OK: Steht, wenn die Geber einwandfrei funktionieren und
die Positionswerte innerhalb der von MaxDiff definierten
Spanne liegen.

- Position: Positionswert

EL;?l(Bt;gsk et s Were vem s Abmer —{ircaPefiey At = Speed_: Qeschwindigkeit in Impulsen pro 1.0 ms
lutwert-Drehgebern ab und wertet sie aus. - A: Position von Impulsgeber A. Darf nicht in SPS-Program-
Der Durchschnittswert der beiden Geber men verwendet werden!
wird ermittelt und an den Ausgang ,Posi- £ - B: Position von Impulsgeber B. Darf nicht in SPS-Program-
tion" gelegt. Der Ausgang ,Speed" ist der men verwendet werden!
Durchschnittswert fiir die Geschwindigkeit
in Impulsen/10 ms. Der Block stellt sicher, Hinweis: Positionswerte einzelner Impulsgeber dienen ledig-
dass die Differenz der Positionswerte von lich der vereinfachten Einstellung und diirfen KEINESFALLS
den Gebern den Eingangswert ,MaxDiff* zu Sicherheitszwecken eingesetzt werden.
nicht tibersteigt. Tritt ein Fehler auf, wird
der Ausgang ,OK" auf Null zuriickgestellt. Hinweis: Bei einem Fehler wird "Position" -1, "Speed" wird
Bei bestimmten Anwendungen missen die -32768 und der OK-Ausgang wird riickgestellt.
Werte ,Position“ und ,Speed” zusammen
mit dem Ausgang ,OK" verwendet werden.
Encoder Cam ErcodeCan Beschreibung der Ein- und Ausginge
Funktionsblock fiir elektronisches |Peshien g I\P/I(l): g s g LIJE ;r:gln%izgfvc\jz;ttl.onswert.
REC IR -MaxPos: Ubere Grenzwert
Funktion — Moz
Der Ausgang Q ist "An", wenn der Wert im
Eingangsregister ,PosReg"
innerhalb der Grenzen fiir ,MinPos" und —|MaPor
»MaxPos" liegt.
Zu beachten: Es ist mdglich, eine Nocke
zu spezifizieren, welche die Nullposition
des Sensors passiert. Position<O ist nicht
zuléssig.
Beispiel: Wenn MinPos=3000 und Max-
Pos=200, ist Q Ein, wenn die Position
gréBer als 2999 oder kleiner als 201 ist.
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Beschreibung:

Das Beispiel beschreibt eine Werkzeugmaschine, die von
einem Roboter bedient wird. Das Sicherheitssystem der
Maschine besteht aus einem Pluto, an das alle Schutz-
einrichtungen angeschlossen wurden. Der Roboter ist mit
einem Pluto ausgeristet, an das die Schutzeinrichtungen
der Zelle angeschlossen wurden. Das Pluto der Maschine
ist Uber ein Buskabel mit dem Pluto des Roboters verbun-
den, sodass gemeinsame Funktionen wie Not-Halt in der
gesamten Zelle zur Verfligung stehen.
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Funktion:

Die Not-Halt-Funktion ist tUbergeordnet und wird sowohl
die Maschine als auch den Roboter zum Stillstand brin-
gen. Die Klappe der Maschine dient als Zonenteiler. Bei
geschlossener Klappe bildet die Maschine eine Zone und
der Roboter eine andere. Bei geoffneter Klappe gehdren
Maschine und Roboter zur gleichen Zone. Wird die Tur ge-
offnet, wahrend die Klappe der Maschine offen ist, bleiben
sowohl die Maschine als auch der Roboter stehen. Ist die
Klappe der Maschine geschlossen, wird nur der Roboter
angehalten.

Wurde die Tir geoéffnet, muss eine Rickstellung des
Systems durch den Riickstelltaster auf der TurauBenseite
erfolgen. Die Not-Halt-Funktion wird riickgestellt, indem
der eingedriickte Schalter wieder herausgezogen wird. Zu
beachten: Der Arbeitszyklus der Zelle darf nach der Rick-
stellung eines Not-Halt oder einer Tir nicht sofort wieder
starten.
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__Einstellungen Pluto 0
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Pluto 0
10.0=Not-Halt_Kanal_1 :Kanal 1 vom Not-Halt Taster
10.1=Not-Halt_Kanal_2 ;Kanal 2 vom Not-Halt Taster
10.2=Tur ;Signal vom Geber zur Tir
Q0.2=Roboter_Autostopp_OK ;Autostopp des Roboters
Q0.3=Roboter_Not-Halt_OK :Not-Halt des Roboters
Q0.10= ;Ausgang, der dynamische Signale generiert
GMO0.0=Reset_ind_mem ;Sammelmerker fur die Anzeige auf dem Rickstelltaster
GMO.1=Not-Halt_OK_mem :Merker fiir Not-Halt OK
MO0.0=Reset_Ind_1_mem ;Merker 1 fur die Anzeige auf dem Ruckstelltaster
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__Einstellungen Pluto1
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Pluto 1
I11.1=Not-Halt_Maschine_Kanal_1 ;Kanal 1 vom Not-Halt Taster an der Maschine.
11.2=Not-Halt_Maschine_Kanal_2 ;Kanal 2 vom Not-Halt Taster an der Maschine.
11.11=Maschinenklappe_NC ;Kanal 1 vom Sicherheitsschalter.
11.12=Maschinenklappe_NO ;Kanal 2 vom Sicherheitsschalter.
I11.15=Reset :Rickstelltaster Reset.
Q1.0=Maschine_Not-Halt_OK :Not-Halt der Maschine.
Q1.1=Maschine_Sicherheitsstopp_OK ;Sicherheitsstopp der Maschine.
Q1.10= ;Ausgang, der dynamische Signale generiert.
Q1.15=Reset_Ind ;Anzeigeleuchte im Riickstelltaster. )
GM1.0=Klappe_OK_mem ;Globaler Merker von der zweikanaligen Uberwachung des Sicherheitsschalters an der
Maschinenklappe. )
GM1.1=Not-Halt_Maschine_OK_mem ;Globaler Merker von der zweikanaligen Uberwachung des Not-Halt Tasters der Maschine.
M1.0=Reset_Ind_2_mem ;Hilfsspeicher 2 fur die Anzeige auf dem Ruickstelltaster
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SPS-Code Pluto 0

1

e

2 Zweikanalige Uberwachung mit automatischer Riickstellung des Not-Halt an der Tiir.

Not-Halt_Kanal_1 TC1S Not-Halt_OK_mem
10.0 GMO.1

| In1 Q— < D
Not-Halt_Kanal_2
10.1

[ In2

Start

GMO.1 = Not-Halt_OK_mem
/0.0 = Not-Halt_Kanal_1
10.1 = Not-Halt_Kanal_2

Hiltsmerker fiir Not-Halt OK
Kanal 1 vom Not-Halt-Taster
Kanal 2 vom Not-Halt-Taster

3 Not-Halt des Roboters
Wenn Not-Halt aktiviert wird, schaltet sich der Roboter ab.
Um die Sicherheitsfunktion wiederherzustellen, muss der Not-Halt-Taster riickgestellt werden.
Not-Halt_OK_mem Not-Halt_Maschine_OK_mem Roboter_NA_OK
GMo0.1 GM1.1 Q0.3
| | —
GMO.1 = Not-Halt_OK_mem Hilfsmerker fiir Not-Halt OK
GM1.1 = Not-Halt_Maschine_OK_mem  Globaler Hilfsmerker von der zweikanaligen Uberwachung des Not-Halt-Tasters an der Maschine.
Q0.3 = Roboter_NA_OK Not-Halt des Roboters
4
Autostopp des Roboters
Wenn die Tur zur Zelle gedffnet wird, geht der Roboter in Autostopp-Position tber.
Um die Sicherheitsfunktion wiederherzustellen, muss die Tur erst geschlossen und dann ein Riickstellsignal gegeben werden.
Tur ResetT Roboter_Autostopp_OK
10.2 Q0.2
| | In1 Q< >
Reset Reset_ind_1_mem
11.15 MO0.0
| | R
| I Reset EEEE— >
IndReset
Test
10.2 = Tiir Signal vom Geber an der Tiir
11.15 = Reset Rlickstellschalter Reset
MO.0 = Reset_ind_1_mem Hilfsspeicher fiir die Anzeige auf dem Rlickstellschalter
Q0.2 = Roboter_Autostopp_OK Autostopp des Roboters
5

Anzeige auf dem Riickstelltaster

Reset_ind_1_mem
MO0.0
|

Zusammenstellung lokaler Merker, die ein Riickstellleuchtensignal generieren sollen.
Der globale Merker des Pluto-Geréts, an dem sich der Ausgang befindet, wird verwendet.

Reset_ind_mem
GMO0.0

GMO0.0 = Reset_ind_mem
MO0.0 = Reset_ind_1_mem
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Sammelspeicher fiir die Anzeige auf dem Riickstelltaster
Merker 1 fiir die Anzeige auf dem Riickstelltaster
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Anzeige auf dem Display.

Alarm 03 — Maschinenklappe offen.

Um einen Alarm zu generieren, kann ein UE-Code (UE = User Error) auf dem Display des Pluto-Geréts angezeigt werden.
Dieser Alarmcode wird mithilfe eines Wertes zwischen 200 und 299 im Displayregister des Pluto-Geréts eingegeben.
SR_ErrorCode = 0 wird als Bedingung zum Priorisieren interner Alarme vom Gerét verwendet.

Klappe_OK_mem SR_ErrorCode =0 SR_PlutoDisplay = 203
GM1.0 SR0.11=0 SR0.10 =203

/1 - N

GM1.0 = Klappe_OK_mem Globaler Merker von der zweikanaligen Uberwachung des Sicherheitsschalters an der Maschinenklappe.
SRO0.10 = SR_PlutoDisplay Pluto display figure
SRO0.11 = SR_ErrorCode Error code. For user error 200 + no

Anzeige auf dem Display.

Alarm 02 - Tiir offen.

Um einen Alarm zu generieren, kann ein UE-Code (UE = User Error) auf dem Display des Pluto-Geréts angezeigt werden.
Dieser Alarmcode wird mithilfe eines Wertes zwischen 200 und 299 im Displayregister des Pluto-Geréts eingegeben.
SR_ErrorCode = 0 wird als Bedingung zum Priorisieren interner Alarme vom Gerét verwendet.

Tar SR_ErrorCode = 0 SR_PlutoDisplay = 202
10.2 SR0.11=0 SR0.10 =202

L G I

10.2 = Tir Signal vom Geber an der Tiir
SRO0.10 = SR_PlutoDisplay Pluto display figure
SR0.11 = SR_Errorcode Error code. For user error 200 + no

Anzeige auf dem Display.

Alarm 01 — Not-Halt aktiviert

Um einen Alarm zu generieren, kann ein UE-Code (UE = User Error) auf dem Display des Pluto-Geréts angezeigt werden.
Dieser Alarmcode wird mithilfe eines Wertes zwischen 200 und 299 im Displayregister des Pluto-Geréts eingegeben.
SR_ErrorCode = 0 wird als Bedingung zum Priorisieren interner Alarme vom Gerét verwendet.

Not-Halt_OK_mem SR_ErrorCode =0 SR_PlutoDisplay = 201
GMO.1 SR0O.11 =0 SR0.10 =201
% — I
GMO.1 = Not-Halt_OK_mem Merker fiir Not-Halt OK
SRO0.10 = SR_PlutoDisplay Pluto display figure
SRO0.11 = SR_ErrorCode Error code. For user error 200 + no
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SPS-Code Pluto 1

1

B

2 Zweikanalige Uberwachung mit automatischer Riickstellung des Not-Halt an der Maschine.

Not-Halt_Maschine_Kanal_1 TC1S Not-Halt_ OK_mem
11.1 GM1.1

| In1 —
Not-Halt_Maschine_Kanal_2
11.2

|} In2

Start

GM71.1 = Not-Halt_Maschine_OK_mem  Globaler Merker von der zweikanaligen Uberwachung des Not-Halt-Tasters an der Maschine.

10.0 = Not-Halt_Maschine_Kanal_1 Kanal 1 vom Not-Halt-Taster an der Maschine
10.1 = Not-Halt_Maschine_Kanal_2 Kanal 2 vom Not-Halt-Taster an der Maschine.
3 Zweikanalige Uberwachung des Schalters Maschinenklappe.
Der Schalter hat Wechslerkontakte und der Variabelname zeigt das Kontaktbild fiir das jeweilige Signal, wenn der Betéatiger im Geber sitzt.
- Klappe_NC setzt ein Signal ab
- Klappe_NO setzt ein Signal ab
Maschinenklappe_NC TC1S Klappe_OK_mem
11.11 GM1.0
| In1 Q— < O
Maschinenklappe_NO
11.12
yd In2
Start
GM1.0 = Klappe_OK_mem Globaler Hilfsspeicher von der zweikanaligen Uberwachung des Sicherheitsschalters an der Maschinenklappe.
11.11 = Maschinenklappe_NC  Kanal 1 vom Sicherheitsschalter.
11.12 = Maschinenklappe_NO  Kanal 2 vom Sicherheitsschalter.
“ Not-Halt der Maschine.
Wenn Not-Halt aktiviert wird, schaltet sich die Maschine ab.
Um die Sicherheitsfunktion wiederherzustellen, muss der Not-Halt-Schalter riickgestellt werden.
Not-Halt_OK_mem Not-Halt_Maschine_OK_mem Maschine_Not-Halt_OK
GMO.1 GM1.1 Q1.0
| | —
GMO.1 = Not-Halt_OK_mem Merker fiir Not-Halt OK
GM?1.1 = Not-Halt_Maschine_OK_mem  Globaler Merker von der zweikanaligen Uberwachung des Not-Halt-Tasters an der Maschine.
Q1.0 = Maschine_Not-Halt_OK Not-Halt der Maschine.
5]

Sicherheitsstopp der Maschine.

Wenn der Sicherheitsstopp aktiviert wird, schaltet sich die Maschine ab.

Wenn die Tur zum Roboter geéffnet wird, wahrend die Klappe zur Maschine geschlossen ist, arbeitet die Maschine normal weiter.

Um die Sicherheitsfunktion wiederherzustellen, muss zuerst die Tir bzw. Maschinenklappe geschlossen und dann ein Riickstellsignal gegeben

werden.
Klappe_OK_mem ResetT Maschine_Sicherh.stopp_OK
GM1.0 Q1.1

|| In1 Q——< —
Tar Reset_ind_2_mem
10.2 M1.0

[ IndResett————————C )—‘
Reset
11.15

} } Reset

Test
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| .
GM1.0 = Klappe_OK_mem Globaler Merker von der zweikanaligen Uberwachung des Sicherheitsschalters an der Maschinenklappe.

10.2 = Tiir Signal vom Geber an der Tiir

11.15 = Reset Riickstelltaster Reset

M1.0 = Reset_Ind_2_mem Merker 2 fiir Anzeige auf dem Riickstelltaster
Q1.1 = Maschine_Sicherheitsstopp_OK Sicherheitsstopp der Maschine.

Anzeige auf dem Riickstellschalter
Zusammenstellung von Speichern, die ein Riickstellleuchtensignal generieren sollen.

Reset_ind_mem Reset_Ind
GMO0.0 Q1.15
| >—
Reset_Ind_2_mem
M1.0
| |
GMO0.0 = Reset_Ind_mem Sammelmerker fiir die Anzeige auf dem Riickstelltaster
M1.0 = Reset_Ind_2_mem Merker 2 fiir Anzeige auf dem Riickstelltaster
Q1.15 = Reset_Ind Anzeigeleuchte im Riickstelltaster.

Anzeige auf dem Display

Alarm 03 — Maschinenklappe offen.

Um einen Alarm zu generieren, kann ein UE-Code (UE = User Error) auf dem Display des Pluto-Geréts angezeigt werden.
Dieser Alarmcode wird mithilfe eines Wertes zwischen 200 und 299 im Displayregister des Pluto-Gerats eingegeben.
SR_ErrorCode = 0 wird als Bedingung zum Priorisieren interner Alarme vom Gerat verwendet.

Klappe_OK_mem SR_ErrorCode =0 SR_PlutoDisplay = 203
GM1.0 SR1.11=0 SR1.10=203

% — I

GM1.0 = Klappe_OK_mem Globaler Merker von der zweikanaligen Uberwachung des Sicherheitsschalters an der Maschinenklappe.
SR1.10 = SR_PlutoDisplay Pluto display figure
SR1.11 = SR_ErrorCode Error code. For user error 200 + no

Anzeige auf dem Display

Alarm 02 - Tiir offen.

Um einen Alarm zu generieren, kann ein UE-Code (UE = User Error) auf dem Display des Pluto-Geréts angezeigt werden.
Dieser Alarmcode wird mithilfe eines Wertes zwischen 200 und 299 im Displayregister des Pluto-Geréts eingegeben.
SR_ErrorCode = 0 wird als Bedingung zum Priorisieren interner Alarme vom Gerat verwendet.

Tiir SR_ErrorCode =0 SR_PlutoDisplay = 202
10.2 SR1.11=0 SR1.10=202

— G I

10.1 = Tiir Signal vom Geber an der Tiir
SR1.10 = SR_PlutoDisplay Pluto display figure
SR1.11 = SR_ErrorCode Error code. For user error 200 + no

Anzeige auf dem Display

Alarm 01 — Not-Halt aktiviert.

Um einen Alarm zu generieren, kann ein UE-Code (UE = User Error) auf dem Display des Pluto-Geréts angezeigt werden.
Dieser Alarmcode wird mithilfe eines Wertes zwischen 200 und 299 im Displayregister des Pluto-Geréts eingegeben.
SR_ErrorCode = 0 wird als Bedingung zum Priorisieren interner Alarme vom Gerét verwendet.

Not-Halt_OK_mem SR_ErrorCode =0 SR_PlutoDisplay = 201
GMO.1 SR1.11=0 SR1.10 =201

/1 D L
GMO.1 = Not-Halt_OK_mem Merker fiir Not-Halt OK
SR1.10 = SR_PlutoDisplay Pluto display figure
SR1.11 = SR_ErrorCode Error code. For user error 200 + no
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