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GMM230S / GMM240S Gerateserie

Sichere Drehzahlwachter fir SinCos- und Inkrementalgeber / Sensoren

Produkteigenschaften:

Uberwachung von Unterdrehzahl, Uberdrehzahl, Stillstand und Drehrichtung
SIL3- und PLe Zertifizierung
Sicherheitsfunktionen &quivalent zu EN 61800-5-2
(SS1, SS2, SOS, SLS, SDI, SSM, SLI, SBC, STO, SMS)
Eingange fur 2 SinCos Drehgeber

2 RS422 Inkrementalgeber

2 HTL/PNP Inkrementalgeber, Naherungsschalter oder

2 - 4 Steuersignale
Ausgénge: 1 Relaisausgang 5 ... 36 VDC (NO), (sicherheitsgerichtet)

1 Analogausgang 4 ... 20 mA, (sicherheitsgerichtet)

4 Steuerausgange mit HTL Pegel, (sicherheitsgerichtet)
Signalverteilter: 1 SinCos Splitterausgang, (sicherheitsgerichtet)

1 RS422 Splitterausgang, (sicherheitsgerichtet)

Montage auf 35 mm Hutschiene (nach EN 60715)
USB Schnittstelle zur einfachen Parametrierung Uber Bedieneroberflache OS
GMI200 Anzeige- und Bediengerat zur Anzeige und einfachen Parametrierung

(optional)

Verfugbare Gerate:

GMM230S: Alle Ein- und Ausgange sowie Signalverteiler

GMM236S: Alle Ein- und Ausgange jedoch ohne Signalverteiler

GMM240S: Eingang fur 1 SinCos-Geber (SIL3/PLe), Steuereingange, alle Ausgange
sowie Signalverteiler

GMM246S: Eingang fur 1 SinCos-Geber (SIL3/PLe), Steuereingange, alle Ausgénge
ohne Signalverteiler

Baumer Hibner GmbH - P.O. Box 126943 - D-10609 Berlin - Max-Dohrn-Str. 2+4 - D-10589 Berlin
Phone +49 (0)30 69003-0 - Fax +49 (0)30 69003-104 - info@baumerhuebner.com - www.baumer.com
Sitz der Gesellschaft / Registered Office: Berlin, Germany - Geschéaftsfihrer / Managing Director: Dr. Oliver Vietze
Handelsregister / Commercial Registry: AG Charlottenburg HRB 96409 - USt-Id-Nr. / VAT-No.: DE13656905



Die deutsche Beschreibung ist verfigbar unter:
https://www.baumer.com/de/de/p/29208

The English description is available at:
https://www.baumer.com/us/en/p/29208

La description en francais est disponible sur:
https://www.baumer.com/fr/fr/p/29208

Die Bedienersoftware OS (Freeware) ist verfigbar unter:
https://www.baumer.com/de/de/p/29208
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Version:

Beschreibung:

Ola oi/af/nw/hk/07/14

Erstausgabe Vorserie

03a_oi/sn/ag/06/15

Erstausgabe Serie

03b_0i/Okt.-15/ag

Diverse Anpassungen, Anderungen und Erweiterungen

04a_oi/Dez.-15/af-ag

Anpassungen und Erweiterungen der Parameter

04b_oi/af-ag

Parameter-Beschreibung und /-Liste entfernt (separates
Dokument).

Umfangreiche Anpassungen, Erweiterungen und
Hinzufligen neuer Kapitel

04c_oi/af-ag

Implementierung von Kapitel 11. Uberwachungsfunktionen
Erganzender Satz in den Kapiteln 6.4 /6.6 /6.7 / 6.11
Abbildungen erneuert: 1 x in Kapitel 8.2 und 2 x in 8.3

04d_oi/af-ag

Anderungen im Kapitel Runtime Test
Kleinere Korrekturen im Kapitel Uberwachungsfunktionen
Neues Kapitel Reaktionszeiten erganzt

O4e_oi/af

Verschiedene Anpassungen und Anderungen

Neues Kapitel Anschluss Eingange, Anschluss Ausgange,
EDM Funktion

Erweiterung und Erganzung von Kapitel Parametrierung

04f oi/sn

Sicherheitskennwerte angepasst

05a_oi/af

Neue Parameter und Funktionen

06a oi/af

Neue Parameter und Funktionen

O07a_oi/af

Neue Parameter und Funktionen (Overlap, Delay, Switch
Mode = 21, 22)

07b_0i/mbo/05/21

Uberarbeitete Version

Rechtliche Hinweise:

Samtliche Inhalte dieser Geréatebeschreibung unterliegen den Nutzungs- und Urheberrechten der
Baumer Hubner GmbH. Jegliche Vervielféltigung, Veranderung, Weiterverwendung und Publikation in
anderen elektronischen oder gedruckten Medien, sowie deren Verdffentlichung im Internet, bedarf einer
vorherigen schriftlichen Genehmigung durch die Baumer Hibner GmbH.

Wichtiger Hinweis zu diesem Dokument:

Erganzend zu dieser Bedienungsanleitung muss die separate Parameter-
Beschreibung Parameter / Menii-Ubersicht verwendet werden, die alle zur
Bedienung und Programmierung wichtigen Parameter sowie eine
Parameterliste enthalt.

Weitere wichtige Dokumente sind:
e OS Bedienungsanleitung
e OS User-Installationsanleitung

e GMI200 Bedienungsanleitung (optional)
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1. Sicherheit und Verantwortung

1.1. Allgemeine Sicherheitshinweise

Diese Beschreibung ist wesentlicher Bestandteil des Geréates und enthéalt wichtige Hinweise
beziglich Installation, Funktion und Bedienung. Nichtbeachtung kann zur Beschadigung
oder zur Beeintrachtigung der Sicherheit von Menschen und Anlagen fuhren!

Bitte lesen Sie vor der ersten Inbetriebnahme des Gerats diese Beschreibung
sorgféltig durch und beachten Sie alle Sicherheits- und Warnhinweise! Bewahren Sie
diese Beschreibung fur eine spatere Verwendung auf.

Voraussetzung fur die Verwendung dieser Geratebeschreibung ist eine entsprechende
Qualifikation des jeweiligen Personals. Das Gerat darf nur von einer geschulten
Elektrofachkraft installiert, konfiguriert, in Betrieb genommen und gewartet werden.

Haftungsausschluss: Der Hersteller haftet nicht fur eventuelle Personen- oder
Sachschaden, die durch unsachgemale Installation, Inbetriebnahme, Bedienung und
Wartung sowie aufgrund von menschlichen Fehlinterpretationen oder Fehlern innerhalb
dieser Geratebeschreibung auftreten. Zudem behalt sich der Hersteller das Recht vor,
jederzeit - auch ohne vorherige Ankiindigung - technische Anderungen am Gerét oder an
der Beschreibung vorzunehmen. Mogliche Abweichungen zwischen Gerat und
Beschreibung sind deshalb nicht auszuschlieRen.

Die Sicherheit der Anlage bzw. des Gesamtsystems, in welche(s) dieses Gerat integriert
wird, obliegt der Verantwortung des Errichters der Anlage bzw. des Gesamtsystems.

Es mussen wéahrend der Installation, beim Betrieb sowie bei Wartungsarbeiten samtliche
allgemeinen sowie landerspezifischen und anwendungsspezifischen
Sicherheitsbestimmungen und Standards beachtet und befolgt werden.

Wird das Gerat in Prozessen eingesetzt, bei denen ein eventuelles Versagen oder eine
Fehlbedienung die Beschadigung der Anlage oder eine Verletzung von Personen zur Folge
haben kann, dann miussen entsprechende Vorkehrungen zur sicheren Vermeidung solcher
Folgen getroffen werden.

1.2.Bestimmungsgemale Verwendung

Dieses Gerat dient ausschliel3lich zur Verwendung in industriellen Maschinen und Anlagen.
Hiervon abweichende Verwendungszwecke entsprechen nicht den Bestimmungen und
obliegen allein der Verantwortung des Nutzers. Der Hersteller haftet nicht fur Schaden, die
durch eine unsachgemafe Verwendung entstehen. Das Gerat darf nur ordnungsgemal?
eingebaut und in technisch einwandfreiem Zustand - entsprechend der technischen Daten -
eingesetzt und betrieben werden. Das Gerat ist nicht geeignet fur den
explosionsgeschutzten Bereich sowie Einsatzbereiche, die in DIN EN 61010-1
ausgeschlossen sind.
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1.3.Installation

Das Gerat darf nur in einer Umgebung installiert und betrieben werden, die dem zuléassigen
Temperaturbereich entspricht. Stellen Sie eine ausreichende Beltftung sicher und
vermeiden Sie den direkten Kontakt des Gerates mit heil3en oder aggressiven Gasen oder
Flussigkeiten.

Vor der Installation sowie vor Wartungsarbeiten ist die Einheit von séamtlichen
Spannungsquellen zu trennen. Auch ist sicherzustellen, dass von einer Beriihrung der
getrennten Spannungsquellen keinerlei Gefahr mehr ausgehen kann.

Gerate, die mittels Wechselspannung versorgt werden, durfen ausschlief3lich via Schalter
bzw. Leistungsschalter mit dem Niederspannungsnetz verbunden werden. Dieser Schalter
muss in Geratenahe platziert werden und eine Kennzeichnung als Trennvorrichtung
aufweisen.

Eingehende sowie ausgehende Leitungen fiir Kleinspannungen missen durch eine
doppelte bzw. verstarkte Isolation von geféahrlichen, stromfihrenden Leitungen getrennt
werden (SELV Kreise).

Samtliche Leitungen und deren Isolationen sind so zu wahlen, dass sie dem vorgesehenen
Spannungs- und Temperaturbereich entsprechen. Zudem sind sowohl die gerate-, als auch
landerspezifischen Standards einzuhalten, die in Aufbau, Form und Qualitat fur die
Leitungen gelten. Angaben Uber zulassige Leitungsquerschnitte fir die
Schraubklemmverbindungen sind den_technischen Daten zu entnehmen.

Vor der Inbetriebnahme sind samtliche Anschlisse. bzw. Leitungen auf einen soliden Sitz

in den Schraubklemmen zu tUberprifen. Alle (auch unbelegte) Schraubklemmen missen bis
zum Anschlag nach rechts gedreht und somit sicher befestigt werden, damit sie sich bei
Erschitterungen und Vibrationen nicht I6sen kénnen.

Qberspannungen an den Anschlissen des Gerates sind auf die Werte der
Uberspannungskategorie Il zu begrenzen.
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1.4.Storsicherheit

Alle Anschlusse sind gegen elektromagnetische Stérungen geschuitzt.
Es ist jedoch zu gewahrleisten, dass am Einbauort des Gerates mdglichst geringe
kapazitive oder induktive Stoérungen auf das Gerat und alle Anschlussleitungen einwirken.

Hierzu sind folgende Mal3nahmen notwendig:

e FUr alle Ein und Ausgangssignale ist grundséatzlich geschirmtes Kabel zu
verwenden

e Steuerleitungen (digitale Ein- und Ausgange, Relaisausgange) durfen eine Lange
von 30 m nicht tberschreiten und das Gebaude nicht verlassen.

e Die Kabelschirme mussen Uber Schirmklemmen grof3flachig mit Erde verbunden
werden

e Die Verdrahtung der Masse-Leitungen (GND bzw. 0 V) muss sternférmig erfolgen und
darf nicht mehrfach mit Erde verbunden sein

e Das Gerat sollte in ein metallisches Gehause und méglichst entfernt von Stérquellen
eingebaut werden

e Die Leitungsfuhrung darf nicht parallel zu Energieleitungen und anderen
stérungsbehafteten Leitungen erfolgen

Siehe hierzu auch das Baumer Dokument ,Allgemeine Regeln zu Verkabelung, Erdung und
Schaltschrankaufbau®. Dieses finden Sie auf unserer Homepage unter dem Link
https://www.baumer.com/de/de/p/29208

1.5.Reinigungs-, Pflege- und Wartungshinweise

Zur Reinigung der Frontseite verwenden Sie bitte ausschlief3lich ein weiches, leicht
angefeuchtetes Tuch. Fir die Gerate-Ruckseite sind keinerlei Reinigungsarbeiten
vorgesehen bzw. erforderlich. Eine aul3erplanmé&fRige Reinigung obliegt der Verantwortung
des zustandigen Wartungspersonals, bzw. dem jeweiligen Monteur.

Im regularen Betrieb sind fur das Gerat keinerlei Wartungsmafinahmen erforderlich. Bei
unerwarteten Problemen, Fehlern oder Funktionsausfallen muss das Gerat an die Baumer
Hubner GmbH geschickt und dort tberprift sowie ggfs. repariert werden. Ein unbefugtes
Offnen und Instandsetzen kann zur Beeintrachtigung oder gar zum Ausfall der vom Gerét
unterstitzten SchutzmalRnahmen fuhren.

Das GMM2xxS-Gerat muss bei Dauerbetrieb mindestens 1 Mal im Jahr ein- und
ausgeschaltet werden.
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2.Allgemeines

Die vorliegende Serie von Drehzahlwachtern dient zur sicherheitsgerichteten Uberwachung
drehzahlbezogener Grenzwerte wie Maximaldrehzahl, Minimaldrehzahl, Stillstand oder
Drehrichtung. Die SIL3/PLe zertifizierten Wachter werden eingesetzt, wenn fur die
Sicherheit und Zuverlassigkeit einer Anlage erhéhte Sicherheitskriterien bestehen,
insbesondere aber, wenn als Folge einer Fehlfunktion erhebliche Schaden oder gar
Verletzungs- bzw. Lebensgefahr fir Menschen entstehen kénnen.

Aufgrund der parallelen Ausfihrung der Gebereingange sind diese Gerate ideal fur die
Nachristung von Anlagen und Maschinen mit bestehenden Sensoren bzw. Impulsgebern
ohne Sicherheitszertifikat geeignet. Somit entfallen Kosten fiir die Neuanschaffung teurer,
sicherheitsgerichteter Sensoren. Auch die Anpassungs- und Installationskosten werden
erheblich reduziert, da durch die bereits vorhandenen Komponenten ein erneuter
Verdrahtungsaufwand entfallt.

Typische Applikationen sind z. B. Zentrifugen, Krananlagen, Windkraftanlagen oder
Transportanlagen.

Besonderheiten:

e Zusatzliche Eignung fur einen Einricht-Betrieb, in dem z. B. bei gedffneten Schutztliren
und reduzierter Geschwindigkeit manuelle Einstellungen an einer Maschine
vorgenommen werden.

e Alle Modelle sind nach EN 61508, EN 62061 / SIL3 und EN ISO 13849-1 Cat. 3/ PLe
zertifiziert, auch bei Verwendung nicht-sicherheitsgerichteter Standardsensoren als
Impulsgeber.

e Generell wird die Verwendung von 2 Sensoren / Gebern vorausgesetzt, da nur so
SIL3/PLe erreicht werden kann. Als einzige Ausnahme gilt die Verwendung eines SIL3
PLe zertifizierten SinCos-Gebers.

e Sehr hoher Frequenzbereich und eine schnelle Reaktion.
e GroRe Vielseitigkeit beziiglich méglicher Uberwachungsfunktionen.

¢ Die empfohlene Parametrierung erfolgt mittels PC Uber den frontseitigen USB-
Anschluss mit der Bedienersoftware OS.

e Der endgultige Safety Integrity Level (SIL) ergibt sich aus der gewahlten Konfiguration
sowie aus den angeschlossenen und verwendeten externen Bauteilen.

e Das zusatzliche, aufsteckbare Anzeige- und Bediengerat GMI200 (Sonderzubehdr, nicht
im Lieferumfang enthalten) dient zur Anzeige der Geberfrequenzen in umgerechneten
Bedienereinheiten und visueller Uberwachung des GMM2XXS-Geréates. Das GMI200
kann auch zur einfachen Konfiguration und Parametrierung verwenden werden.
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3. Verfluigbare Ausflihrungen

GMM230S

Gehause fur Schaltschrankeinbau und Montage auf 35 mm Hutschiene (hach EN 60715)

Eingange:

Ausgange:

GMM236S

2x SinCos-Drehgeber

2xX RS422/TTL-Drehgeber

2x HTL/PNP-Drehgeber oder fir Steuersignale mit HTL/PNP-Pegel
1x Relaisausgang

1x Analogausgang

4x Steuerausgange

1x SinCos-Splitterausgang

1x RS422-Splitterausgang

Gehause fur Schaltschrankeinbau und Montage auf 35 mm Hutschiene (hach EN 60715)

Eingéange:

Ausgange:

GMM240S

2x SinCos-Drehgeber

2xX RS422/TTL-Drehgeber

2x HTL/PNP-Drehgeber oder fur Steuersignale mit HTL/PNP-Pegel
1x Relaisausgang

1x Analogausgang

4x HTL-Steuerausgéange

Gehause fur Schaltschrankeinbau und Montage auf 35 mm Hutschiene (hach EN 60715)

Eingéange:

Ausgange:

GMM246S

1x SinCos-Drehgeber mit SIL3/PLe

2x fur Steuersignale mit HTL/PNP-Pegel
1x Relaisausgang

1x Analogausgang

4x Steuerausgange

1x SinCos-Splitterausgang

1x RS422-Splitterausgang

Gehéause fur Schaltschrankeinbau und Montage auf 35 mm Hutschiene (nach EN 60715)

Eingange:

Ausgange:

1x SinCos-Drehgeber mit SIL3/PLe

2x fur Steuersignale mit HTL/PNP-Pegel
1x Relaisausgang

1x Analogausgang

4x HTL-Steuerausgange
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4.Blockschaltbilder und Anschlisse

4.1. GMM230S Blockschalthild
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4.2. GMM230S Anschliusse

(Die Abbildung zeigt die verfigbaren Anschlisse)
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4.3. GMM236S Blockschaltbild

ANALOG 24V CONTROL
ouT IN ouT

= e it

| ANALOG | | POWER | ICONTROL | RELAY
| OUTPUT | 'CONTROL, OUT1-4 | OUTPUT

‘ DISPLAY N | Control1

UNIT | iletizzie g | Sensort | | Control2 ||

S MODE ‘
| uss | SWITCH | SWITCH

ftt

STATUS | g
| LEDs

SINCOS SINCOS CONTROL |
IN 1 IN 2 IN |

4.4.GMM236S Anschliisse
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4.5. GMM240S Blockschaltbild
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4.6. GMM240S Anschlisse
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4.7. GMM246S Blockschaltbild
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4.8. GMM246S Anschlisse
(Die Abbildung zeigt die verfligbaren Anschlisse)
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5.Beschreibung der Anschllsse

Die nachfolgende Beschreibung aller Anschliisse beschrankt sich auf allgemeine Hinweise.

Bezeichnung Beschreibung siehe Kapitel
0
X1 | RELAY OUT Relais-Ausgang
0
X2 | CONTROL OUT Control-Ausgéange
X3 | 24V IN 0
Spannungsversorgung
0
X4 | ANALOG OUT Analog-Ausgang 4 bis 20 mA
0
X4 | RS 422 OUT RS422-Splitter-Ausgang
0
X5 | SINCOS OUT SinCos-Splitter-Ausgang
X6 | SINCOSIN 1 5.3 SinCos-Gebereingange
X7 | SINCOS IN 2 5.3 SinCos-Gebereingange
X8 | RS422 IN 1 5.4 RS422-Gebereingange
X9 | RS422 IN 2 5.4 RS422-Gebereingange
0
X10 | CONTROL IN HTL-Geber- und Steuereingénge
X11 0
Schnittstelle fir Anzeige- und Bediengerat
X12 5.13 USB-Schnittstelle flr Bedienersoftware OSOS
0
St DIL-Schalter
0
ERROR - ON LEDs / Statusanzeige
Die Anbindung an die Ausgénge ist nur sicher, wenn das Folgegerét den
Fehlerzustand des jeweiligen Ausgangs erkennt und wenn die Ausgange
entsprechend konfiguriert sind.
Die Leitungen der Sensoren bzw. Drehgeber sollten raumlich getrennt
verlegt werden,
um eine gleichzeitige Beschadigung der Leitungen durch auf3ere Einflisse
zu verhindern.
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5.1. Spannungsversorgung

Wird das Gerat an einem Gleichspannungsversorgungsnetz betrieben, an dem auch
andere Gerate oder Systeme angeschlossen werden kdnnen, so ist sicherzustellen, dass
keine Spannungen > 60 V an den Klemmen [X3:1] und [X3:2] auftreten kdnnen.

Sollte dies nicht sichergestellt sein, muss das Gerat durch ein separates Netzteil versorgt
werden, an dem auf der Sekundarseite aul3er dem Sicherheitsgerat keine weiteren Gerate
angeschlossen sind.

Fur beide Versorgungsarten gilt:

¢ Nominaler Spannungsbereich von 18 ... 30 VDC
o Restwelligkeitvon<10% @ 24V
e Externe Sicherung mit 2,5 A (mitteltrage) erforderlich

Das Netzteil muss fur folgende Anforderungen geeignet sein:

e Der Einschaltstrom des Gerétes liegt bei ca. 2,5 A
¢ Die Leistungsaufnahme des Gerates liegt bei zulassiger Belastung bei ca. 23 W
(Kurzschlisse unbericksichtigt).

Das Gerat wird Uber die Schraubklemmleiste [X3] mit einer Spannung von 18 ... 30 VDC
versorgt. Der Versorgungseingang besitzt einen internen Verpolungsschutz.

=)
=
o
|
1

N — 24V IN

L

2-polige Steckklemmleiste [X3]

e Die Spannungsversorgung muss mit einer externen Sicherung
abgesichert werden.
(Typ und Kennwerte siehe technische Daten).

e Das GMM2xxS-Gerat besitzt keine Potentialtrennung, somit sind alle
GNDs miteinander verbunden. GND-Schleifen zum Versorgungseingang
[X3] sind zu vermeiden.

e Auch bei einer SIL3 zertifizierten Spannungsversorgung (UFAIL < 60 V)
muss eine
separate externe Sicherung vorhanden sein.
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5.2.Geberversorgung

Die Geberversorgung ist eine Hilfsspannung, mit der jeweils die verwendeten Drehgeber
oder Sensoren getrennt versorgt werden. Die Versorgung der Geber muss direkt vom
Sicherheitsgerat oder bei indirekter Versorgung tber ein Relais erfolgen.

s~o——— 1NO AVZ

@ .2... @

Geberversorgung: SinCos-Eingange [X6] [X7]

— OND
— 1NO AVZ

T

Geberversorgung: RS422-Eingange [X8] [X9]
HTL-Geber missen ebenfalls an die Geberversorgung der RS422-Eingénge
angeschlossen werden

Die Geberversorgung darf pro Kanal (Sensor 1 und Sensor 2) mit max. 200 mA belastet
werden. Jedem Sensorkanal steht eine Geberversorgung zur Verfigung (HTL-Geber
werden Uber die Geberversorgung der RS422-Eingénge versorgt). Die Spannung der
Geberversorgung liegt ca. 2 V unterhalb der an [X3] zugefuhrten Versorgungsspannung (18
... 30 VDC) des Gerates.

Versorgung | SinCos-Eingange | RS422-Eingange HTL-Eingange
Sensor 1 [X6:4] [X6:5] [X8:1] [X8:2] [X8:1] [X8:2]
Sensor 2 [X7:4] [X7:5] [X9:1] [X9:2] [X9:1] [X9:2]

Beim Hochlauf der Geberversorgung kann je nach verwendetem Geber, der maximal
zulassige Eingangsstrom des Sicherheitsgerates Uberschritten werden. In diesem Fall wird
die Geberversorgung nicht geschaltet und ein Fehler detektiert.

Falls derartige Probleme durch die Geberversorgung auftreten oder eine andere
Versorgungsspannung bengétigt wird, kann die Geberversorgung auch von einer externen
Spannungsquelle Uber ein Relais zugeschaltet werden. Die Ansteuerung des Relais muss
jedoch zwingend durch die Geberversorgung des Sicherheitsgerates erfolgen.

e Bei einer direkten Geberversorgung ist vorgeschrieben, die Sensoren
mit der Hilfsspannung des GMM2xxS -Gerates zu betreiben.

e Eineindirekte Geberversorgung muss zwingend Uber ein Relais
erfolgen, welches von der Hilfsspannung des GMM2xxS -Gerates
angesteuert wird.
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5.2.1 Direkter Anschluss der Geberversorgung

Bei einem direkten Anschluss der Geberversorgung muss der Geber wie im nachfolgenden
Bild angeschlossen werden.

RS422 RS422
IN1 Encoder

GND —{~[[F]

/1B — < |[H]

B — ' | (]

A — = (]

A —e |[m]

24v OUT —{ | (]

GND — = |[H]

Beispiel: Direkte Geberversorgung

5.2.2 Indirekter Anschluss der Geberversorgung

Eine indirekte Geberversorgung ist nur zulassig, wenn diese uber ein Relais geschaltet
wird.

Das Relais muss von der Geberversorgung des Sicherheitsgerates angesteuert werden.

Hintergrund ist, dass die Gebersignale erst nach der Initialisierung und dem Selbsttest des
Sicherheitsgerates ausgegeben werden durfen.

RS422 RS422

IN1 Encoder

GND —{~ [ /
/B — |[Im]
B — o | (]
/A — = |[Bm]
A — |[HE]
24V OUT — = | (]

GND —— |[H] ; | é

V+ V-

Beispiel: Indirekte Geberversorgung (1 Geber tber 1 Relais)
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Fortsetzung ,,Indirekter Anschluss der Geberversorgung*

RS422 RS422
IN 2 Encoder 2
GND — ~ | (I3
B —« |[mm|
B —'o | [Hm]
A — = |[HE]
A — < ([E]
24V OUT — o | [
GND —— |[EH] | (L
V+ \_/ V-
Comie—
RS422 RS422
IN1 Encoder 1
oND — I—
/B —<o |[Im]
B —w |[HH]
/A —= | (]
A —e (]
24V OUT — = | (3]
GND — = | [} | <L

ol Vo

NS NS

V+ V-

Beispiel: Indirekte Geberversorgung (2 Geber tber 2 Relais)

e Eineindirekte Geberversorgung muss zwingend jeweils getrennt Gber
ein Relais erfolgen, welches von der Hilfsspannung des
Sicherheitsgeréates angesteuert wird.

e Es missen zwei unabhangige Spannungsversorgungen und Relais
verwendet werden, wenn beide Geber indirekt versorgt werden.
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5.3.SinCos-Gebereingange

Das Gerat eignet sich fur den Anschluss von SinCos-Sensoren bzw. Drehgebern bei denen
die Ausgéange als differentielle Sinus-Cosinus Signale mit 1 Vpp und einem DC-Offset von
2,5 Volt ausgefihrt sein missen.

e GMM23xS: Der Parameter ,Operational Mode“ muss auf 0, 1, 2 oder 6 eingestellt
werden.
Der Anschluss der SinCos-Geber kann Uber einen der beiden oder tber beide 9-
poligen
SUB-D-Stecker [X6] und [X7] erfolgen.

o GMM24xS: Der Parameter ,Operational Mode“ muss auf O eingestellt werden.
Der Anschluss erfolgt nur Gber [X6].

Es mussen stets alle Signalspuren angeschlossen werden (also SIN+, SIN-, COS+ und
COS»).

Die interne SinCos Gebersignal-Uberwachung priift den Offset-Bereich der Signale, sowie
die aus den Signalen resultierende Lissajous-Figur.

Eine Auswertemoglichkeit fur eventuell vorhandene Nullimpulse besteht nicht.
Die Eingange verfugen alle tber einen internen Abschlusswiderstand von 120 Ohm.
Die Geberversorgung muss zwingend uber die Anschliisse 4 und 5 erfolgen.
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& we—— +NIS
® e lNOAVZ
ae——— N9
©

-o——— +S0D

o

°
°
© o—— S0

(=2}
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SUB-D-Stiftleisten [X6], [X7]

Es ist die Aktivierung des SinCos Fehlers der Deaktivierung vorzuziehen, um
maogliche Folgefehler zu vermeiden. Durch den Parameter SIN Err TimeX
kann der SinCos Fehler im 20ms Raster unterdriickt werden. Stérungen auf
den SinCos-Signalen kdnnen SinCos Fehler und auch Frequenzfehler
erzeugen.

Gilt nur fur GMM23xS:

In folgenden Féallen muss die SinCos Fehlererkennung ausgeschalten
werden,
um permanente SinCos -Fehlermeldungen zu vermeiden:

e bei Verwendung von SinCos Gebern mit anderem DC-Offset als
angegeben

e bei Verwendung von Gebern mit einem Sinusausgang und einem
Sinus-Referenzausgang anstelle von zwei sinusférmigen und zwei
cosinusférmigen Signalen

In diesem Fall kann der Geber nur fir die Frequenzauswertung, nicht aber fur
die SinCos- Weiterleitung verwendet werden, d.h. der SinCos Ausgang ist in
dieser Formation nicht brauchbar.
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5.4.RS422-Gebereingange
(nur GMM230S und GMM236S)

Wenn der Parameter ,,Operational Mode“ auf 7, 8 oder 9 eingestellt wird, verarbeitet das
Gerat Signale von Inkrementalgebern mit komplementaren TTL- oder differentiellen RS422-
Pegeln. Der Anschluss der Inkrementalgeber erfolgt dann tUber einen oder beide 7-poligen,
steckbaren Schraubklemmleisten [X8] und [X9].

Die Spuren des RS422-Eingangs (A und /A bzw. B und /B) sind intern mit einem
dynamischen Abschluss (220 pF / 120 Ohm) beschalten.

Es mussen stets alle Signalspuren angeschlossen werden, also A, /A, B und /B.
Eine Auswerte-Moglichkeit fur eventuell vorhandene Nullimpulse (Z bzw. /Z) besteht nicht.
Die Geberversorgung muss zwingend Uber die Klemmen 1 und 2 erfolgen.

2%, 5mnas
RIPEYY
LI

7-polige Steckklemmleisten [X8], [X9]
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5.5.HTL-Geber- und Steuereingange

An der Schraubklemmleiste [X10 | CONTROL IN] stehen 2 bis 4 Eingénge fur Signale mit
HTL-Pegel und PNP Schalt-Charakteristik zur Verfigung.

Je nach Einstellung des Parameters ,Operational Mode“ kénnen die Eingénge [X10 |
CONTROL IN] als Frequenz- oder Steuereingange verwendet werden:

Frequenzeingange fur HTL-Geber (A, B, 90°):

Sensor 1 [X10 | HTL [X10:2] Spur A
CONTROL IN] Inkrementalgeber [X10:3] Spur B
Sensor 2 [X10 | HTL [X10:4] Spur A
CONTROL IN] Inkrementalgeber [X10:5] SpurB

HTL-Geber miussen Uber die Geberversorgung der RS422-Eingéange versorgt werden. Es
sind die zulassigen Frequenzbereiche in den technischen Daten zu beachten.

Frequenzeingange fur HTL-Geber (A) oder Naherungsschalter:

[X10:2] Spur A

[X10 | HTL
SeNsorl | cONTROL IN]  Inkrementalgeber [x10:3] oroeschaltet/
Richtungsvorgabe
[X10:4] Spur A
Sensor 2 [X10 | HTL Unbeschaltet /

CONTROL IN] Inkrementalgeber [X10:5]

Richtungsvorgabe

Die Eingange [X10:3] bzw. [X10:5] kbnnen unbeschaltet bleiben (interner Pull-down) oder
fur eine statische Vorgabe der Drehrichtung genutzt werden. HTL-Geber missen Uber die
Geberversorgung der RS422 Eingange versorgt werden. Es sind die zulassigen
Frequenzbereiche in den technischen Daten zu beachten.

Zwei inverse Steuereingange fur HTL-Steuersignale:

Signalpaar 1 [X10 | HTL/PN_P [X10:2] Steuersignal 1
CONTROL IN]  Steuersignal [X10:3] Inverses Steuersignal 1

Signalpaar 2 [X10 | HTL/PNP [X10:4] Steuersignal 2
CONTROL IN]  Steuersignal [X10:5] Inverses Steuersignal 2

Grundsatzlich muss am invertierten Eingang immer das inverse Signal angelegt sein. Alle
homogenen Signalzustande sind illegal und werden vom Gerét als Fehler detektiert.
Weitere Informationen zu den Steuereingédngen befinden sich in der Parameter-
Beschreibung. Die Konfiguration der Eingange hat Auswirkungen auf den Safety Integrity
Level (SIL).

Zwei homogene Steuereingange fur HTL-Steuersignale:

X10:2] Steuersignal 1
Signalpaar 1 [X10 | HTL/PN.P [ ] Homoge?]es Steuersignal
CONTROL IN]  Steuersignal [X10:3] 1
Signalpaar 2 [X10 | HTL/PNP ol ﬁf#irséigzléteuersi nal
gnaip CONTROL IN]  Steuersignal x105] . g g

Grundsatzlich muss am invertierten Eingang immer das homogene oder gleiche Signal
angelegt sein. Alle inversen Signalzustande sind illegal und werden vom Gerat als Fehler
detektiert. Weitere Informationen zu den Steuereingangen befinden sich in der Parameter-
Beschreibung. Die Konfiguration der Eingange hat Auswirkungen auf den Safety Integrity
Level (SIL).
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Vier Einzel-Steuereingange fur HTL-Steuersignale:

Signal 1 g(cl)ﬁl'll'ROL IN] g;b/eprl:iZnal [X10:2] Steuersignal 1
Signal 2 g%ﬁl'll'ROL IN] gtTeIIJ/ePrZiZnal [X10:3] Steuersignal 2
Signal 3 [C):%RIJI'ROL IN] gtTeb/ePrI:iZnal [X10:4] Steuersignal 3
Signal 4 g%ﬁl'll'ROL IN] g';gzjlePrZiZnal [X10:5] Steuersignal 4

Weitere Informationen zu den Steuereingdngen befinden sich in der Parameter-

Beschreibung.

Die Konfiguration der Eingange hat Auswirkungen auf den Safety Integrity Level (SIL).

Ein homogen/inverser Steuereingang und zwei Einzel-Steuereingange fir HTL-

Steuersignale:

Signalpaar A [XlO | HTL/PNP [X102] SteuerSignaI 1
CONTROL IN] Steuersignal [X10:3] homogen/invers Steuersignal 1
. [X10| HTL/PNP . .
Signal 2 CONTROL IN] Steuersignal [X10:4] Steuersignal 2
. [X10 | HTL/PNP . :
Signal 3 CONTROL IN] Steuersignal [X10:5] Steuersignal 3

Grundsatzlich muss am invertierten Eingang immer das homogene oder inverse Signal
angelegt sein. Alle verbleibenden Signalzustande sind illegal und werden vom Gerat als
Fehler detektiert. Weitere Informationen zu den Steuereingdngen befinden sich in der

Parameter-Beschreibung. Die Konfiguration der Eingdnge hat Auswirkungen auf den Safety
Integrity Level (SIL).

(V) L NI
(1g) L NI/
(zv) ZNI
(za) z N1/

aNo

5-polige Steckklemmleiste [X10]

e Esist nicht zweckmalig, das Gerat fur den gleichzeitigen Anschluss
von zwei HTL-Gebern zu konfigurieren, da dann kein Eingang mehr fur
Steuersignale verfugbar ist.

e Beiden Geraten GMM24xS kdnnen alle 4 Eingéange fir externe
Steuersignale verwendet werden.

e Beim Anschluss eines einspurigen Gebers ist der zugehdrige zweite
Eingang nicht verwendbar.

e Ubergangsweise ist auf manchen Gehausedrucken die Bezeichnung
IN1 bis IN4 fir die Control IN Signale an X10 zu finden. Es existiert
folgender Zusammenhang IN1 = IN1, /IN1 = IN2, IN2 = IN3 und /IN2 = IN4.
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5.6.SinCos-Splitter-Ausgang
(nur GMM230S und GMM240S)

Das GMM230S bzw. das GMM240S verfligt Gber einen sicherheitsgerichteten SinCos-
Splitter-Ausgang.

Je nach Gerateausfuhrung ermdglicht bei Parametereinstellung ,Operational Mode® = 0,1, 2
oder 6 die integrierte Splitter-Funktion, das an [X6 | SINCOS IN1] anliegende Signal an der
[X5 | SINCOS OUT] wieder auszugeben. Das Signal des an [X6 | SINCOS IN1]
angeschlossenen Gebers kann so von einem weiteren Zielgerat verwendet werden.

Die Signalverzdgerung zwischen SinCos-Eingang und SinCos-Ausgang betragt ca. 200 ns.

Am Zielgerat mussen die Spuren SIN+ und SIN- bzw. COS+ und COS- zwingend mit 120
Ohm Widerstanden abgeschlossen werden

Im Fehlerfall wird der DC-Offset des SinCos-Ausgangs verschoben und damit dem
Zielgerat ein Fehler signalisiert.

Die Anbindung an den SinCos-Splitter-Ausgang ist nur sicher, wenn das nachfolgende
Gerat eine SinCos-Uberwachung beinhaltet und den Offset-Fehler erkennen kann.

NIS
+S02

2,
z
-+

SUB-D-Buchsenleiste [X5]

e Am Zielgerat mussen die Spuren SIN+ und SIN- bzw. COS+ und
COS- zwingend mit 120 Ohm Widerstanden abgeschlossen werden.

¢ Die SinCos Eingangssignale missen aus zwei sinusférmigen und zwei
cosinusfdérmigen Signalpaaren bestehen.

e Der DC-Offset am Ausgang betragt im Normalfall 2.5V und ist vom
Eingangsoffset unabhangig.

e Wenn SinCos Fehler am Eingang auftreten, kann auch der SinCos
Ausgang von diesen Fehlern mit betroffen sein
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5.7.RS422-Splitter-Ausgang
(nur GMM230S und GMM240S)

Das GMM230S bzw. das GMM240S verfugt Uber einen sicherheitsgerichteten RS422-
Splitter-Ausgang.

Das Gerat wertet zwei Frequenz-Kandle fir Sensor 1 und Sensor 2 aus, die durch den
Parameter ,Operational Mode* festgelegt werden. Der Splitter-Ausgang erméglicht es, die
Eingangsfrequenz von Sensor 1 oder Sensor 2 wieder auszugeben.

Unabhangig vom Eingangssignal (SinCos bzw. HTL) werden an [X4 | RS422 OUT] immer
inkrementelle Rechteckimpulse im Format RS422 ausgegeben.

Die Signalverzogerung zwischen RS422-Eingang und RS422-Ausgang betragt ca. 600 ns.

Im Fehlerfall stehen am RS422-Ausgang keine Inkremental-Signale mehr zur Verfigung
(Tri-State, intern mit 1 kOhm Pull-Down Widerstanden).

Die Anbindung an den RS422-Splitter-Ausgang ist nur sicher, wenn das nachfolgende
Gerat den Fehlerzustand des Sicherheitsgerates erkennen kann.

Der SinCos-Eingang wird als Rechtecksignal im Verhéltnis 1:1 ausgegeben.

— GND

| |||
1234567

ey

7-polige Steckklemmleisten [X4]

Die Klemmleiste [X4] 7-polig ausgefuhrt:
[X4 | ANALOG OUT] Analogausgang [X4:1-3]
[X4 | RS422 OUT] RS422-Ausgang  [X4:4-7]

¢ Wenn der gewandelte SinCos Eingang als RS422 Ausgang verwendet
wird, kann ein SinCos Fehler am Eingang auch einen Fehler am RS422
Ausgang auslosen.
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5.8.Analog-Ausgang 4 bis 20 mA

An Klemme [X4] steht ein sicherheitsgerichteter Analogausgang zur Verfigung. Der
Stromausgang ist durch die Parameter ,Analog Start” und ,Analog End"” frei skalierbar. Er
liefert ein Ausgangssignal proportional zu einer der beiden Eingangsfrequenzen.

Bei Nicht-Verwendung des Analogausgangs muss [X4:2] und [X4:3] gebruckt werden. Bei
offenem Analogausgang (z. B. Drahtbruch) wird ein Fehler detektiert.

Im Normalzustand bewegt sich das Ausgangssignal im Proportionalbereich zwischen 4 und
20 mA.

Im Fehlerfall wird der Analogausgang mit 0 mA ausgesteuert.

Die Anbindung an den Analog-Ausgang ist nur sicher, wenn das nachfolgende Gerét den
Fehlerzustand des Sicherheitsgerates erkennen kann.

Bei der Gerateausfuhrung GMM230S bzw. GMM240S ist Klemmleiste [X4] 7-polig
ausgefuhrt:
[X4 | ANALOG OUT] Analogausgang [X4:2-3]

[X4 | RS422 OUT] RS422-Ausgang  [X4:4-7]

<
En
"8
< <
| |

1234567

IuyEEE

7-polige Steckklemmleiste [X4] bei GMM230S/GMM240S

Bei der Gerateausfuhrung GMM236S bzw. GMM246S ist Klemmleiste [X4] 3-polig
ausgefuhrt:

[X4 | ANALOG OUT] Analogausgang [X4:2-3]

[X4 | RS422 OUT] nicht verfligbar!

— 4-20mA
— AGND

L[

3-polige Steckklemmleiste [X4] bei GMM236S/GMM246S

e Wenn der Analogausgang nicht verwendet wird, muss [X4:2]
und [X4:3] gebrlickt werden.

e Bei offenem Analogausgang (z. B. Drahtbruch) wird ein Fehler
detektiert.
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5.9.Control-Ausgange

An Klemmleiste [X2 | CONTROL OUT] stehen vier inverse/homogene Steuerausgange mit
HTL Pegel zur Verfliigung. Die Schaltpunkte und Schaltbedingungen sind parametrierbar.

Der Pegel der Ausgange liegt im HIGH Zustand etwa 2 V unterhalb der an [X3 | 24V IN]
zugefuhrten Versorgungsspannung. Die Ausgange sind als kurzschlussfeste Gegentakt-
Endstufen (Push-Pull) ausgefiihrt. Zum Schalten induktiver Lasten werden externe
Dampfungsmalinahmen empfohlen.

Im Fehlerfall steuern alle Schaltausgange einen LOW-Pegel aus (keine Invertierung mehr).

Die Anbindung an die Control-Ausgange ist nur sicher, wenn das nachfolgende Geréat den
Fehlerzustand des Sicherheitsgerates erkennen kann.

Die Konfiguration der Ausgange beeinflusst den Safety Integrity Level (SIL).

— OUT1
—/0UT1
— 0UT2
& —/ 0UT 2

© <
E ke
= 2
000
| ||
5 7

© —/0UT 4

123456738
OO0
8-polige Steckklemmleiste [X2]

®
5
@

|
6
0

Anschlussbeispiel:

D1 Zg k1i_—]

GND

/OUT4
ouT4

12 3145678

m—;

[X2 | CONTROL OUT]

/OUT4 —— < [0

outd —n~ [
—c || —

OoUT3 —w [ I
. E] | L N 1 12 13 14 15 16
— ) I_J — ( ) )
— O\ 7|:]7 | —
— 7|:ﬂ—

SPS/PLC

[X2 | CONTROL OUT]
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5.10. Relais-Ausgang

Der sicherheitsgerichtete Relaisausgang besteht aus zwei voneinander unabhangigen
Relais mit zwangsgefiihrten Kontakten. Die Schliel3er der beiden Relais (NO) sind intern in
Reihe geschaltet. Der Reihenkontakt steht an [X1 | RELAY OUT] zur Einbindung in einen
Sicherheitskreis zur Verfigung.

¢ Die Kontakte sind nur bei stérungsfreiem Normalbetrieb geschlossen, und 6ffnen
sowohl
im Fehlerfall als auch bei Eintreten der programmierten Schaltbedingung.

e Im stromlosen Zustand des Gerates sind die Kontakte ebenfalls offen.

¢ Die Schaltpunkte und Schaltbedingungen sind parametrierbar.

e Der interne zwangsgefiihrte Offner dient zur Uberwachung des Relais-Zustandes.
¢ Im Fehlerfall geht der Kontakt in den offenen (sicheren) Zustand.

c (1)

NO (12)

2-polige Steckklemmleiste [X1]

Rel.1 Rel.2
T
12 |
]

Interne Beschaltung [X1]

e Der Anwender des Gerates ist daftir verantwortlich, dass bei
gedffnetem Relaiskontakt samtliche relevanten Anlagenteile einen
sicheren Zustand annehmen.

e Das Zielgerat muss in der Lage sein, Flanken zu detektieren, um
auch dynamische Zustande des Relais-Ausgangs sicher zu
erfassen.

e Aufgrund der Varianz der Frequenzmessung kann es bei

Frequenzen nahe dem Grenzwert zum Prellen des Relais kommen.
Um das zu verhindern, sollte eine Hysterese eingestellt werden.

e Sollen auch kurze Uberschreitungen detektiert werden, so muss
der Ausgang mit einer Selbsthalte-Funktion parametriert werden.
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5.11. DIL-Schalter

Auf der Frontseite befindet sich ein 3-poliger DIL-Schalter [S1] mit dem der Geréte-Status
eingestellt wird (nur zuganglich, wenn kein Anzeige- und Bediengerat GMI200 aufgesteckt

ist).

3-poliger DIL-Schalter [S1]

Uber den DIL-Schalter [S1] wird der Gerate-Status eingestellt:

DIL1 DIL3 | Zustand LED

ON ON Normal Operation Aus (bei Fehler standig an)

ON OFF | Programming / Test - Mode | Blinkt langsam (bei Fehler standig an)

OFF ON Factory Settings Blinkt langsam (bei Fehler standig an)

OFF OFF | Factory Settings Blinkt langsam (bei Fehler standig an)

DIL2 | Zustand Hochlaufzeit

ON | Normal Operation Nach Power-Up ist das Gerét nach ca. 2 s betriebsbereit

OFF

Self Test Message

Nach Power-Up ist das Gerat nach ca. 8 s betriebsbereit

e Der Programming Mode (DIL-Schalter) dient zur Inbetriebnahme und

Test

e Nach Inbetriebnahme und Tests alle DIL-Schalter auf ON stellen

e DIL-Schalter nach Inbetriebnahme vor Manipulation sichern (z. B.
Sicherheitsaufkleber)

e Normalbetrieb ist nur zulassig, wenn die gelbe LED dauerhaft erloschen

ist

e Bis zum vollstandigen Abschluss der Inbetriebnahme kann die
Sicherheitsfunktion des Gerates nicht gewahrleistet werden.
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5.12. Schnittstelle fir Anzeige- und Bediengerat GMI200

Zur Kommunikation mit dem Anzeige- und Bediengerat GMI200 (optionales Zubehor) steht
an der Gerate Vorderseite eine serielle Schnittstelle zur Verfigung.

Ix11 Y I

8-polige Steckbuchse [X11]

Die Verbindung von Anzeige- und Bediengerat GMI200 und Sicherheitsgerate erfolgt Uber
die 8-polige Steckbuchse [X11] durch Aufstecken des Anzeige- und Bediengeréates.

Diese Schnittstelle dient zur Anzeige der Gebersignale in Benutzereinheiten und zur
visuellen Uberwachung des GMM2XXS-Gerates.

Mithilfe des GMI200 kénnen auch Parameter verandert oder eingestellt werden. Fir die
Inbetriebnahme wird jedoch die Bedieneroberflache OS empfohlen.

Die Steckbuchse [X11] darf nur im Zusammenhang mit dem GMI200
verwendet werden.

5.13. USB-Schnittstelle fur Bedienersoftware OS

Zur Kommunikation des Gerates mit einem PC oder einer Gbergeordneten Steuerung steht
am USB-Anschluss [USB] ein virtueller COM-Port zur Verfigung. Der Anschluss erfolgt
Uber ein handelstbliches USB-Kabel mit einem Stecker Typ B. Das USB-Kabel ist als
separates Zubehor erhaltlich. Diese Schnittstelle dient zur Parametrierung der GMM2XXS-
Gerate.

USB - Typ B

Die Beschreibung fir die Installation der USB-Treiberdatei befindet sich einem separaten
Dokument (siehe Seite 2).
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5.14. LEDs / Statusanzeige

Auf der Frontseite des Gerates befinden sich zwei Status-LEDs, eine griine (bezeichnet mit
[ON]) und eine gelbe (bezeichnet mit [ERRORY]).

erRrROR @@ ON

Status LEDs

Die griine Status-LED benutzt die folgenden Zustande:

Grine LED | Zustand
OFF Gerat ist ausgeschaltet, es liegt keine Versorgungsspannung an
ON Gerat ist eingeschaltet, es liegt eine Versorgungspannung an

Die gelbe Status-LED benutzt die folgenden Zustande:

Gelbe LED | Zustand
Normalbetrieb, Selbsttest erfolgreich abgeschlossen, keine
OFF
Fehlermeldungen
ON Wahrend des Selbsttests oder bei Fehlerauslésung
Blinkt p L « - »
| Factory Settings” oder “Programming / Test - Mode
angsam
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0. Betriebsarten
6.1.Verwendung: 2 SinCos-Geber

Gerat GMM23xS
Operational 0
Mode
Sensor 1 [1)]<6 | SINCOS IN SinCos Geber SIN+, SIN-, COS+, COS-
Sensor 2 [2)]<7 | SINCOS IN SinCos Geber SIN+, SIN-, COS+, COS-
. [X10 | CONTROL HTL/PNP ] .
Steuereingénge IN] Steuersignal 2 - 4 verflgbar
Drehzahl - SIL3/ PLe erreichbar (siehe unten)
Sicherheitslevel | Drehrichtung - SIL3 / PLe erreichbar (siehe unten)
Stillstand - SIL3/ PLe erreichbar (siehe unten)

Sensor1 Sensor2

a2 || aR

SinCos SinCos
Encoder Encoder
- -
£ 3 + 3
» . o+ na » + 7= O~
O 2 Z 30z O 2 Z Z0=z2 Z
O » » ~OO O » » NOO o=ZZZ
D - I I I I L]
§ 44418 (4431 [eeveese| [sevsese] [L4L4)
®“0o"o0 ®“0" o0 1234567 1234567 12345
6 7 8 9 6 7 8 9
SINCOS SINCOS RS422 RS422 CONTROL
IN1 IN 2 IN1 IN 2 IN
X6 X7 X8 X9 X10

Diese Betriebsart ist geeignet zur Abbildung eines 2-kanaligen Systems durch zwei
SinCos-Sensoren bzw. Drehgeber.

e Bei einem GMM230S kann in dieser Betriebsart die
Eingangsfrequenz von [X6 | SINCOS IN1]
am Splitter-Ausgang [X5 | SINCOS OUT] abgegriffen werden.

e An [X10 | CONTROL IN] stehen 2 - 4 Eingénge fur Steuersignale zur
Verfligung.

e Der endglltige Safety Integrity Level (SIL) hdngt von der
Konfiguration und den verwendeten externen Komponenten ab.
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6.2.Verwendung: 1 SIL3 SinCos-Geber

Gerat GMM24xS
Operational 0
Mode
Sensor 1 [1>]<6 ISINCOSIN g1 3 Sincos Geber ~ SIN+, SIN-, COS+, COS-
Sensor 2 Sensor 1 und Sensor 2 sind intern gebruckt
[X10 | CONTROL HTL/PNP

Steuereingénge 2 - 4 verflgbar

IN] Steuersignal

Drehzahl - SIL3/ PLe erreichbar (siehe unten)
Sicherheitslevel | Drehrichtung - SIL3 / PLe erreichbar (siehe unten)
Stillstand - SIL3 / PLe erreichbar (siehe unten)

Sensor1

o

SIL3/PLe
SinCos Encoder

Ny =T

[
=
+ O ..
w ¥ >“)Q Dev-ao
8 & 5 38 52222
l l i lli iiiil
&1020304lj] 12345
6 7 8 9
SINCOS CONTROL
IN 1 IN
X6 X10

Diese Betriebsart ist ausschlief3lich zum Anschluss eines SIL3 bzw. PLe zertifizierten
Sensors oder Drehgebers vorgesehen.

o Bei einem GMM240S kann in dieser Betriebsart die
Eingangsfrequenz von [X6 | SINCOS IN1] am Splitter-Ausgang [X5 |
SINCOS OUT] abgegriffen werden.

e« An [X10 | CONTROL IN] stehen 2 - 4 Eingange fur Steuersignale zur
Verfligung.

o Der endgultige Safety Integrity Level (SIL) hdngt von der
Konfiguration und den verwendeten externen Komponenten ab.
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6.3.Verwendung: 1 SinCos-und 1 A/B 90° HTL-Geber

Gerat GMM23xS

Operational 1

Mode

Sensor 1 [1>]<6 | SINCOSIN  sincos Geber SIN+, SIN-, COS+, COS-
[X10 | CONTROL HTL .

BNl 2 IN] Inkrementalgeber A B, 90

Steuereingénge [X10 | CONTROL HTL/PN.P 1 - 2 verfugbar
IN] Steuersignal
Drehzahl -> SIL3/ PLe erreichbar (siehe unten)

icherheitsleve rehrichtun e erreichbar (siehe unten

Sicherheitslevel | Drehrichtung = SIL3 / PL ichbar (sieh )

Stillstand - SIL3/ PLe erreichbar (siehe unten)

e “ CEE—
Sensor1 Sensor2
SinCos HTL
Encoder Encoder

, 2 5

[ o

(%) ' + (7 )= (=) oo p——

Z 2 202z > zZ oo~

S & 5 3858 o3 6ZZ<n

I - || L]

* é é *lé ;2 e 9 XXX XXX *looooo *l&oo
® "0 0 ®“"9®"0 o 1234567 1234567 123 4:5
6 7 8 9 6 7 8 9

SINCOS SINCOS RS422 RS422 CONTROL
IN 1 IN 2 IN 1 IN 2 IN
X6 X7 X8 X9 X10

Diese Betriebsart ist geeignet zur Abbildung eines 2-kanaligen Systems durch einen
SinCos- und einen zweispurigen HTL-Sensor bzw. Drehgeber.

e« Bei einem GMM230S kann in dieser Betriebsart die
Eingangsfrequenz von [X6 | SINCOS IN1] am Splitter-Ausgang [X5 |
SINCOS OUT] abgegriffen werden.

e An [X10 | CONTROL IN] stehen 1 - 2 Eingange fur Steuersignale zur
Verfigung.

o Der endgiiltige Safety Integrity Level (SIL) hangt von der
Konfiguration und den verwendeten externen Komponenten ab.
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6.4.Verwendung: 1 SinCos- und 1 einspuriger HTL-Geber

Gerat

GMM23xS

Operational Mode | 2

Sicherheitslevel

Sensor 1 [X6 | SINCOS IN 1] SinCos Geber SIN+, SIN-, COS+, COS-
[X10 | CONTROL  HTL . .
SR IN] Inkrementalgeber A, einspurig
L [X10 | CONTROL  HTL/PNP ] )
Steuereingéange IN] Steuersignal 1 - 2 verfugbar
Drehzahl - SIL3/ PLe erreichbar (siehe unten)

Drehrichtung -> SIL3/ PLe* erreichbar (siehe unten)
Stillstand > SIL3 / PLe* erreichbar (siehe unten). Beim einspurigen

Geber kann ein Flackern um die Flanke als Frequenz
fehlinterpretiert werden.
f , fr—
Sensor1 Sensor2
SinCos HTL
Encoder Encoder
\ J
- = 14
+ 8 ' 8 a
w ' o wa Q o e
Z 2 20z z2 ZSSNO
8 5 » 388 o3 6ZZ<z
- | | [ 11 ]]
# é § flg s 292 9% eeccooe llooooo &Llo‘
®-“0"0 "0 0 0 1234567 1234567 12345
6 7 8 9 6 7 8 9
SINCOS SINCOS RS422 RS422 CONTROL
IN 1 IN 2 IN 1 IN 2 IN
X6 X7 X8 X9 X10

Diese Betriebsart ist geeignet zur Abbildung eines 2-kanaligen Systems durch einen
SinCos- und einen einspurigen HTL-Sensor bzw. Drehgeber.

e Bei einem GMM230S kann in dieser Betriebsart die Eingangsfrequenz von
[X6 | SINCOS IN1]
am Splitter-Ausgang [X5 | SINCOS OUT] abgegriffen werden.

e An [X10 | CONTROL IN] stehen 1 - 2 Eingénge fur Steuersignale zur
Verfigung.

e Der endgiiltige Safety Integrity Level (SIL) hangt von der Konfiguration und
den verwendeten externen Komponenten ab.

e Bei einspurig unsymmetrischen Signalen muss der Parameter A-Edge 2/1
auf 1 gesetzt werden, damit eine stabile Frequenz erkannt werden kann.

&
%

*) Ein Sicherheitslevel l1&sst sich in diesen Fallen nur dann erreichen, wenn
physikalisch sichergestellt ist, dass es nur eine Richtung der rotativen bzw.
linearen Bewegungsablaufe geben kann, z. B. durch den Einsatz eines
selbsthemmenden Getriebes.
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6.5.Verwendung: 2 A/B 90° HTL-Geber

Gerét GMM23xS

Operational Mode | 3

Sensor 1 I[)N(]lo | CONTROL HTL Inkrementalgeber A, B, 90°
Sensor 2 I[)I\(l]lo | CONTROL HTL Inkrementalgeber A, B, 90°
Steuereingénge I[>N<]10 | CONTROL HTL/PNP Steuersignal Keine verfligbar

Sicherheitslevel

Drehzahl - SIL3/ PLe erreichbar (siehe unten)
Drehrichtung —> SIL3 / PLe erreichbar (siehe unten)
Stillstand > SIL3 / PLe erreichbar (siehe unten)

Sensor1 Sensor2
HTL HTL
Encoder Encoder
=
- -
3 :
o [a) a
zZ2 z3 Ze
0§ 0§ o<m28
| | | | |
. s 2% 2 g2 9E 8 l&ooooo llooooo loooo
® "0 00 ®“0 00 1234567 1234567 12345
6 7 8 9 6 7 8 9
SINCOS SINCOS RS422 RS422 CONTROL
IN1 IN 2 IN 1 IN 2 IN
X6 X7 X8 X9 X10

Diese Betriebsart ist geeignet zur Abbildung eines 2-kanaligen Systems durch zwei
zweispurige HTL-Sensoren bzw. Drehgeber.

e An [X10 | CONTROL IN] stehen keine Eingange fir Steuersignale zur
Verfigung.

o Der endgiiltige Safety Integrity Level (SIL) hangt von der Konfiguration
und den verwendeten externen Komponenten ab.
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6.6. Verwendung: 1 A/B 90° und ein einspuriger HTL-Geber

Steuereingange

IN]

Gerét GMM23xS
Operational Mode | 4
X10 | CONTROL  HTL
1 [ .
Sensor IN] Inkrementalgeber A B, 90
X10 | CONTROL  HTL . .
> [
Sensor IN] Inkrementalgeber A, einspurig
[X10 | CONTROL  HTL/PNP

Steuersignal Keine verfugbar

Sicherheitslevel

Drehzahl

- SIL3/ PLe erreichbar (siehe unten)

Drehrichtung - SIL3 / PLe* erreichbar (siehe unten)
Stillstand > SIL3 / PLe* erreichbar (siehe unten). Beim einspurigen
Geber kann ein Flackern um die Flanke als Frequenz fehlinterpretiert

werden.
)
Sensor1 Sensor2
HTL HTL
Encoder Encoder
|
= g [V
o =) x
a0 a0 & S
z= zZ3 Zren O
o8 o Ga<mnlz
| | | | | |
. 2 2% 3 . 2 29 g Llooooo Llooooo laoo‘
® "9 0 o0 ® "0 00 1234567 1234567 12345
6 7 8 9 6 7 8 9
SINCOS SINCOS RS422 RS422 CONTROL
IN1 IN 2 IN 1 IN 2 IN
X6 X7 X8 X9 X10

Diese Betriebsart ist geeignet zur Abbildung eines 2-kanaligen Systems durch einen
zweispurigen und einen einspurigen HTL-Sensor bzw. Drehgeber.

e An [X10 | CONTROL IN] stehen keine Eingange fur Steuersignale
zur Verfligung.

o Der endgiltige Safety Integrity Level (SIL) hangt von der
Konfiguration und den verwendeten externen Komponenten ab.

e Bei einspurig unsymmetrischen Signalen muss der Parameter A-
Edge 2/1 auf 1 gesetzt werden, damit eine stabile Frequenz erkannt
werden kann.

*) Ein Sicherheitslevel lasst sich in diesen Féallen nur dann erreichen,
wenn physikalisch sichergestellt ist, dass es nur eine Richtung der
rotativen bzw. linearen Bewegungsablaufe geben kann, z. B. durch
den Einsatz eines selbsthemmenden Getriebes.
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6.7.Verwendung: 2 einspurige HTL-Geber

Gerat

GMM23xS

Operational Mode

5

Sensor 1

[X10 | CONTROL
IN]

HTL
Inkrementalgeber

A, einspurig

Sensor 2

[X10 | CONTROL
IN]

HTL
Inkrementalgeber

A, einspurig

Steuereingange

[X10 | CONTROL
IN]

HTL/PNP
Steuersignal

Keine verfugbar

Sicherheitslevel

Drehzahl

- SIL3/ PLe erreichbar (siehe unten)

Drehrichtung - SIL3 / PLe* erreichbar (siehe unten)
Stillstand > SIL3 / PLe* erreichbar (siehe unten). Beim einspurigen
Geber kann ein Flackern um die Flanke als Frequenz fehlinterpretiert

werden.
Sensor1 Sensor2
HTL HTL
Encoder Encoder
I
5 B x| x
ol|o
al al al=Il=
23 z3 20N O
O~ O~ ogCZa4 2
| I L]
T . 2 292 g olooooo olooooo l.l.‘
‘0’0 e ‘0’0 o0 1234567 1234567 12345
6 7 8 9 6 7 8 9
SINCOS SINCOS RS422 RS422 CONTROL
IN 1 IN 2 IN1 IN 2 IN
X6 X7 X8 X9 X10

Diese Betriebsart ist geeignet zur Abbildung eines 2-kanaligen Systems durch zwei

einspurige

HTL-Sensoren bzw. Drehgeber.

e An [X10 | CONTROL IN] stehen keine Eingange fur Steuersignale zur
Verfigung.

e« Der endgiiltige Safety Integrity Level (SIL) hangt von der Konfiguration
und den verwendeten externen Komponenten ab.

e Bei einspurig unsymmetrischen Signalen muss der Parameter A-Edge 2/1
auf 1 gesetzt werden, damit eine stabile Frequenz erkannt werden kann.

*) Ein Sicherheitslevel lasst sich in diesen Fallen nur dann erreichen, wenn
physikalisch sichergestellt ist, dass es nur eine Richtung der rotativen bzw.
linearen Bewegungsablaufe geben kann, z. B. durch den Einsatz eines
selbsthemmenden Getriebes.
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6.8.Verwendung: 1 SinCos- und 1 RS422-Geber

Gerét GMM23xS

Operational Mode | 6

SEMEET 1 [X6 | SINCOS IN 1] SinCos Geber glgl; SIN-, COS+,

Sensor 2 X9 [RS422IN2] RS422/TTL A JA B, /B
Inkrementalgeber

Steuereingénge I[)I\(l]lo | CONTROL HTL/PNP Steuersignal 2 - 4 verfugbar

Sicherheitslevel

Drehzahl - SIL3/ PLe erreichbar (siehe unten)
Drehrichtung -> SIL3 / PLe erreichbar (siehe unten)
Stillstand > SIL3 / PLe erreichbar (siehe unten)

Sensor1 Sensor2
SinCos RS422
Encoder Encoder
- —
+ 8 8
n s * na o) ) [~ e
O Z 2 30z z3 z z
O » » SO0 O3«<<n®3 oZZZZ
I - | | | L1
* é é *lé g2 9% 0 XXX XXX llooool lll*l
®“0"e0 ®e“0 0’0 1234567 1234567 12345
6 7 8 9 6 7 8 9
SINCOS SINCOS RS422 RS422 CONTROL
IN1 IN 2 IN 1 IN 2 IN
X6 X7 X8 X9 X10

Diese Betriebsart ist geeignet zur Abbildung eines 2-kanaligen Systems durch einen
SinCos- und einen RS422 / TTL-Sensor bzw. Drehgeber.

e Bei einem GMM230S kann in dieser Betriebsart die Eingangsfrequenz von
[X6 | SINCOS IN1] am Splitter-Ausgang [X5 | SINCOS OUT] abgegriffen
werden.

e An [X10 | CONTROL IN] stehen 2 - 4 Eingange fur Steuersignale zur
Verfigung.

e« Der endgiiltige Safety Integrity Level (SIL) hangt von der Konfiguration
und den verwendeten externen Komponenten ab.

Baumer_GMM230S_GMM240S-SafetyManual_DE (GMM2xxS_07b_oi_d) / Nov-21 Seite 41/ 152




6.9.Verwendung: 2 RS422-Geber

Gerét GMM23xS

Operational Mode | 7

Sensor 1 X8 |RS422 IN1] o422/ TTL A IA B, /B
Inkrementalgeber

Sensor 2 [X9 | RS422 IN 2] RS422/TTL A, /A, B, /B
Inkrementalgeber

Steuereingange

[X10 | CONTROL
IN]

HTL/PNP Steuersignal

2 - 4 verfugbar

Sicherheitslevel

Drehzahl

- SIL3/ PLe erreichbar (siehe unten)

Drehrichtung -> SIL3/ PLe erreichbar (siehe unten)
Stillstand > SIL3 / PLe erreichbar (siehe unten)

Sensor1 Sensor2
RS422 RS422
Encoder Encoder
- -
3 3
(=] [a) o (=] (o)
> > - (NN
Z Z Z Z 4
O3<<n®3 O3«<<n®0 oZZZ2Z
| | I | | | L]
© o 0 0 o) (e o 0 0 o) liieoe| 0600000 | |00see
®“9 0 "o ®e“0 0’0 1234567 1234567 12345
6 7 8 9 6 7 8 9
SINCOS SINCOS RS422 RS422 CONTROL
IN1 IN 2 IN1 IN 2 IN
X6 X7 X8 X9 X10

Diese Betriebsart ist geeignet zur Abbildung eines 2-kanaligen Systems durch zwei

RS422 /| TTL-Sensoren bzw. Drehgeber.

e An [X10 | CONTROL IN] stehen 2 - 4 Eingénge fur Steuersignale zur
Verfigung.

o Der endgiiltige Safety Integrity Level (SIL) hangt von der Konfiguration
und den verwendeten externen Komponenten ab.
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6.10. Verwendung: 1 RS422-Geber und 1 A/B 90° HTL-Geber

Gerat GMM23xS

Operational Mode | 8

RS422 / TTL

Sensor 1 [X8 | RS422 IN 1] Inkrementalgeber A /A B, /B
Sensor 2 I[>N<]10 | CONTROL HTL Inkrementalgeber A, B, 90°
Steuereingange [X10 | CONTROL HTL/PNP Steuersignal 1 - 2 verfugbar

IN]

Drehzahl - SIL3/ PLe erreichbar (siehe unten)
Sicherheitslevel Drehrichtung —> SIL3 / PLe erreichbar (siehe unten)
Stillstand > SIL3 / PLe erreichbar (siehe unten)

Sensor1 Sensor2
RS422 HTL
Encoder Encoder
- =
3 3
(] o (=]
> > [
Z Z 2
0d<«<n®5 ©J Zzzda
I I [ 1]
®© o 0 0 o) (e o 00 0 (iiides| 000000e| [b00e0
®“9o 0 "o ®“0 0 0 1234567 1234567 123 4:5
6 7 8 9 6 7 8 9
SINCOS SINCOS RS422 RS422 CONTROL
IN1 IN 2 IN1 IN 2 IN
X6 X7 X8 X9 X10

Diese Betriebsart ist geeignet zur Abbildung eines 2-kanaligen Systems durch einen
zweispurigen HTL- und einen RS422 / TTL-Sensor bzw. Drehgeber.

e An [X10 | CONTROL IN] stehen 1 - 2 Eingénge fur Steuersignale zur
Verfliigung.

o Der endgiiltige Safety Integrity Level (SIL) hangt von der Konfiguration
und den verwendeten externen Komponenten ab.
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6.11. Verwendung: 1 RS422-Geber und 1 einspuriger HTL-

Geber
Gerat GMM23xS
Operational Mode | 9
Sensor 1 [X8 | RS422 IN 1] RS422/TTL A, /A, B, /B
Inkrementalgeber
Sensor 2 [X10 ] CONTROL HTL Inkrementalgeber A, einspurig

IN]

Steuereingange

[X10 | CONTROL

IN]

HTL/PNP Steuersignal

1 - 2 verfugbar

Sicherheitslevel

Drehzahl

- SIL3/ PLe erreichbar (siehe unten)

Drehrichtung -> SIL3/ PLe* erreichbar (siehe unten)
Stillstand > SIL3 / PLe* erreichbar (siehe unten). Beim einspurigen
Geber kann Flackern um die Flanke als Frequenz fehlinterpretiert werden.

Sensor1 Sensor2
RS422 HTL
Encoder Encoder
5 S &
gzlllle o2 S sag
O3<<n@®5 O 0ZZ242
I | L]
. 2 2 e e 2 e % oloooco o&ooooo lllol
®“9o 0 "o ‘e @ 1234567 1234567 12345
6 7 8 9 6 7 9
SINCOS SINCOS RS422 RS422 CONTROL
IN1 IN 2 IN1 IN 2 IN
X6 X8 X9 X10

Diese Betriebsart ist geeignet zur Abbildung eines 2-kanaligen Systems durch einen
einspurigen HTL- und einen RS422 / TTL-Sensor bzw. Drehgeber.

e An [X10 | CONTROL IN] stehen 1 - 2 Eingénge fur Steuersignale zur
Verfigung.

o Der endgultige Safety Integrity Level (SIL) hdngt von der Konfiguration
und den verwendeten externen Komponenten ab.

e Bei einspurig unsymmetrischen Signalen muss der Parameter A-Edge 2/1
auf 1 gesetzt werden, damit eine stabile Frequenz erkannt werden kann.

*) Ein Sicherheitslevel lasst sich in diesen Fallen nur dann erreichen, wenn
physikalisch sichergestellt ist, dass es nur eine Richtung der rotativen bzw.
linearen Bewegungsablaufe geben kann, z. B. durch den Einsatz eines
selbsthemmenden Getriebes.
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7.Inbetriebnahme
7.1.Installation im Schaltschrank

1.

Das Gerat muss sich in einem mechanisch und technisch einwandfreien Zustand
befinden.

Das Sicherheitsgerat wird mittels der auf der Ruckseite befindlichen
Hutschienenklammer auf eine 35 mm Hutschiene (nach EN 60715) aufgeschnappt.
Es muss sichergestellt sein, dass die zulassigen Umweltbedingungen entsprechend
der Spezifikation eingehalten werden.

Die Verdrahtung muss nach den allgemeinen Vorschriften fur Verkabelung

(siehe www.baumer.com) ausgefihrt werden.

Bitte beachten Sie das Kapitel Spannungsversorgung bei der Auswahl und beim
Anschluss des Netzteils.

Bitte beachten Sie die Kapitel Geberversorgung, SinCos-Gebereingange, RS422-
Gebereingange und HTL-Gebereingange bei der Auswahl und beim Anschluss des
Gebers.

Falls Steuereingénge, digitale Ausgange oder externe Relais verwendet werden, ist
darauf zu achten, dass die Konfiguration den endgultigen Safety Integrity Level (SIL)
mitbeeinflusst.

Der Analogausgang, die digitalen Ausgénge sowie die Splitter-Ausgange sind nur
dann sicher, wenn die nachfolgende Auswerteeinheit den Fehlerzustand erkennen
und auswerten kann.

Die Relais-Kontakte an [X1] mussen in den Sicherheitskreis eingebunden werden.

e Die Leitungen der Sensoren bzw. Drehgeber sollten raumlich getrennt
verlegt werden,
um eine gleichzeitige Beschadigung der Leitungen durch aulRere Einfllisse
zu verhindern.

¢ Die Installation, Inbetriebnahme und Wartung darf nur durch qualifiziertes
Personal erfolgen.

e Die Maschine oder Anlage muss vor unbefugtem Personeneingriff
geschutzt werden, um Manipulationen auszuschliel3en.

e Die Maschine muss sicher montiert und betriebsbereit sein.

e Bis zum vollstandigen Abschluss der Inbetriebnahme bzw. Parametrierung
kann die Sicherheitsfunktion des Gerates nicht gewahrleistet werden.

e Vor der Inbetriebnahme und Parametrierung ist die Gefahrdungssituation
der Anlage zu analysieren und Vorkehrungen zum Schutz von Personen
und Anlagenteilen zu treffen.
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7.2.Vorbereitung zur Parametrierung und Test

Um das GMM2xxS-Gerat in Betrieb zu nehmen oder Einstellungen / Parameter zu andern,
muss wie folgt vorgegangen werden:

e Gerat an eine Spannungsversorgung anschliel3en

e Am DIL-Schalter die Schieber 1, 2 auf ON und 3 auf OFF stellen (Programmier / -Test
Mode)

e Bedienersoftware OS ordnungsgemal’ auf einem PC installieren und starten

e Gerat Uber den USB-Anschluss mit einem PC (bzw. optional mit einem Anzeige- und
Bediengerat GMI200) verbinden.

Die Parametrierung und die Tests konnen mit Hilfe der OS durchgefiihrt werden. Hierzu
konnen die Parameter on-the-fly geandert und deren Verhalten sofort nach Anderung
verifiziert werden. Der Programmiermode und Test Mode umfasst die komplette
Funktionalitat des Normal oder Safety Betriebs, so dass auch alle Tests im Programmier
und Test Mode Gultigkeit im Safety Mode besitzen.

Die Ausnahme besteht in den nur flr den Testbetrieb vorgesehenen Parameter Set
Frequency X, Action Output, Action Polarity und den damit verbundenen Befehle Set
Frequency und Freeze Frequency.

Wahrend der Tests ist somit keine DIL-Schalter Umstellung notwendig um die Parameter
wirksam werden zu lassen.

Fur eine effiziente und schnelle Parameterierung ist die Verwendung der OS dem GMI200
vorzuziehen.
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7.3.Parametrierung mit PC

Die Parametrierung des Sicherheitsgerates kann tber die Bedienersoftware OS erfolgen.
Diese wird auf CD mitgeliefert und kann auch kostenlos von unserer Homepage
www.baumer.com heruntergeladen werden. Nach erfolgreicher Installation der
Bedienersoftware OS und USB-Treiberstinstallation (siehe Seite 2) kann der PC Uber ein
USB Kabel mit dem Gerat verbunden werden. Beim Start der OS-Bedienersoftware
erscheint folgender Bildschirm:

The 3
"8 Changing of the oa
975 o the parametens s NOT slowed

HTL1A e Tont
 Monitor: DS230 Frequency -
Yone i ijy

Measurement

| = = T

Ha
2 b=

@ Open | coms: 9600, 7Event | unt1d: 11

Parametrierung mit PC

Die Funktionen der Bedieneroberflache OS sind in einem separaten Manual beschrieben
(siehe Seite 2).
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7.4.Visualisierung mit GMI200

Die Visualisierung und Parametrierung des Sicherheitsgerates kann auch tber das
Anzeige- und Bediengerat GMI200 erfolgen. Das GMI200 dient in erster Linie zur
Visualisierung und Diagnose ohne PC. Das GMI200 kann auch zur Parametrierung

eingesetzt werden. Es ist optional erhéltlich und wird einfach auf die Front des GMM2XXS-

Sicherheitsgerates gesteckt.

Die empfohlene Inbetriebnahme und Parametrierung sollte tber die Bedienersoftware OS

erfolgen.

IN1 IN2

1.234 56.78

[kHz1 [kHz1
DIL1 -> PRG mode

@ .0

Visualisierung mit GMI200

Die Funktionen des Bedien- und Anzeigegerates GMI200 sind in einem separaten Manual

beschrieben (siehe Seite 2).
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8. Parametrierung

Damit das Gerat ordnungsgemalf und entsprechend der gewtinschten Funktionalitat
arbeitet, missen die Parameter auf sinnvolle und geeignete Werte eingestellt werden.
Dieses Kapitel beinhaltet wichtige Parameter, die in jedem Fall eingestellt bzw. Gberpruft
werden mussen.

8.1.Operational Mode einstellen

Der Parameter ,Operational Mode® wird durch die verwendeten Geber und Anschliusse
festgelegt. Der Geberanschluss und der daraus resultierende ,,Operational Mode“ kann im
Kapitel Betriebsarten nachgelesen werden.

Nr. Parameter Bemerkung

000 Operational Mode | GMM24xS = 0, GMM23xS siehe Kapitel Betriebsarten

Beim Gerat GMM24xS ist der Parameter auf dem Default-Wert = 0 zu belassen.

8.2.Drehrichtung einstellen

Zur Definition der Drehrichtungen muss sich die Maschine in Arbeitsrichtung bewegen oder
drehen.
Zuerst muss in der Button-Leiste ™ a4ma30s: Frequency. gngewahlt werden.

Im Monitor-Feld der Bedieneroberflache kann die entsprechende Frequenz von Sensor
lund Sensor 2 abgelesen werden. Sollte die Frequenz einen negativen Wert aufweisen,
muss der zugehorige Parameter “Direction” im Parameterfeld des entsprechenden
Sensormenis geandert werden.

Nr. Parameter Bemerkung
017 | Directionl GMM24xS = 0/1, GMM23xS = X, positive Frequenz
024 | Direction2 GMM24xS = 0/1, GMM23xS = X, positive Frequenz
Beim Gerat GMM24xS sind beide Parameter gleich einzustellen (Directionl = Direction2).
s Inputs Stat
o |valve ‘ 21 [Name [Serial [Extem [Bus | [Name T State
Main Menu HTL2B O s~ Initialization Test O
(- Sensor 1 Menu HTL 24 | i Runtime Test [
IE'”éfi‘i” 1I HTL1B |:| Overtemperature Test .
Multiplier1 1 HTL1A I:l i Short Circuit Test .
Divisor1 1 External \Watchdog .
Position Drift1 0 811 .
Phase Err Countl 10 512 |
Set Frequency1 0.0 i.513 I:l
Reserved 1000
(- Sensor 2 Menu
| Direction2 il |
Multiplier2 =
Dl'.'its’:rQ 1 S0SEH breny y
Position Drift2 0 Name [ Frequencyf i [Hz] [ Mutiplierm i [ Divisord_i [ Resutsr i [
Phase Err Count2 10 Measurement
Set Frequency?2 00
Reserved 1000 Sensor 1 12126.11 1 1 1212611
Preselect Menu Sensor 2 6058,15 1 1 6058,15
Switching Menu
Coritrol Menu —I| Result
ek | o
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8.3. Frequenzverhaltnis einstellen

Werden zwei Sensoren mit unterschiedlicher Impulszahl verwendet oder liegt zwischen den
beiden Gebern eine mechanische Uber- oder Untersetzung vor, dann muss mit Hilfe der
Skalierungsfaktoren die jeweils hohere Frequenz auf die niedrigere Frequenz umgerechnet

werden.
Rechnerische Ergebnisse sind zu bevorzugen.
Nr. Parameter Bemerkung
018 Multiplierl GMM24xS =1, GMM23xS Ratio =0
019 | Divisorl GMM24xS = 1, GMM23xS Ratio = 0
025 | Multiplier2 GMM24xS = 1, GMM23xS Ratio = 0
026 Divisor2 GMM24xS =1, GMM23xS Ratio =0
Beim Gerat GMM24xS sind beide Parameter auf dem Default-Wert = 1 zu belassen.
P T Inputs States
Name [Value | | [Name Serial |Extern |Bus | Name | State
Main Menu HTL2B O nitialization Test .
= Sensor 1 Menu HTL2A D untime Test .
Direction1 0 HTL 1B D vertemperature Test -
. 1 HTL1A O hort Circuit Test | ]
1 External Watchdog .
Position Drift1 0 g .
Phase Err Count1 10 12 ||
Set Frequency1 0.0 513 ||
Reserved 1000
[ Sensor 2 Menu
Direction2 0
Multipher2 1 - DS230 F =
Divisor2 1 = =
Position Drift2 0 Name [ Frequencyf i [Hz] [ Mutiplerm_i | Divisord_i [ Resultsr i [
Phase Err Count2 10 Measurement
ie;i:::emz m%g Sensor 1 1212611 1
Preselect Menu Sensor 2 6058.15 1
Switching Menu
Control Menu — Resuit
Ser‘ial Menu ||Mi° 1%l ID0.0BI
spllﬂernl‘:?enu L]

Im obigen Beispiel ist die Frequenz 2 um den Faktor 0,0994 kleiner als die Frequenz 1.
Zur Anpassung kann Parameter “Multiplier1” auf 994 und “Divisor1” auf 10.000 eingestellt

werden.
Inputs States

Name [Value | 4| [Name |Serial _|Extern |Bus | \Name | State

Main Menu HTL 2B (| - Initialization Test [ ]

(- Sensor 1 Menu HTL2A O Runtime Test B
Direction1 0 HTL 1B D Overtemperature Test .
Multiplier1 1 HTL 1A O Short Circuit Test | |
Divisor1 2 External Watchdog .
Position Drift1 0 S1.1 B
Phase Err Count1 10 512 [:l
Set Frequency 0.0 513 |
Reserved 1000

B~ Sensor 2 Menu
Direction2 0
Multiplier2 1 - DS230 F =
Divisor2 1
Position Drif2 0 Name [ Frequencyf i [Hz] [ Mutiplierm_i [ Divisord_i [ Resuttsri [
Phase Err Count2 10 Measurement
Set Frequency2 0.0
Regerved 1000 Sensor 1 1213351 1 6066.76

Preselect Menu Sensor 2 6058.15 1

Switching Menu

Control Menu b Resuit

Serial Menu lmm %1 0.14 I

Splitter Menu Ll

Durch die Skalierung der Frequenz 1 sind beide intern berechneten Frequenzen annéhernd
gleich und das berechnete Verhaltnis ist nahe 0.
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8.4.Fehler l6schen

Nach dem korrekten Setzen des Parameters ,Operational Mode* lauft die Maschine nun in
Arbeitsrichtung mit positiver Frequenz der Sensorenl und 2. Das Frequenzverhéltnis wurde
so eingestellt, dass beide Frequenzen auf den niedrigen Frequenzwert angepasst wurden
und gleich sind.

Nun kann mit Hilfe des Parameters ,Error Stimulation“ der Runtime Test und Initialization
Test im Feld State auf griin gesetzt werden (griin = kein Fehler, rot = Fehler). Dazu muss
folgende Sequenz eingehalten werden.

e Parameter ,Error Stimulation* auf 2 setzen und @ T=micene  hetitigen
e Parameter ,Error Stimulation® auf 1 zurlicksetzen und =pmesmtcance - betétigen

Nun sollten alle State Felder bis auf die DIL Switch States (S1x) griin sein.

Falls erneut ein Runtime Fehler ausgeltst wurde, kann der Fehler durch Betatigen von
i os230: Eror in der Button Leiste ndher bestimmt werden.

Weitere Fehlerinformationen siehe Kapitel Runtime Test und Initialization Test.

Fehler Bemerkung
GPI Error Wenn ein GPI Error nach dem Ldschen gleich wieder ausgel6st wird, ohne dass
ein Signalwechsel am Eingang erfolgt ist, muss die Einstellung des Parameters
»Input Mode“ und der Signalstatus (High/Low) am Eingang Uberprift werden.
Wird ein GPI Fehler beim Signalwechsel ausgeltst, muss man die Einstellung des
Parameters ,GPI Err Time* Uberprifen.

SIN/COS Wenn im Stillstand ein SinCos Fehler nach dem Ldschen gleich wieder ausgeltst
Channel X wird, muss die Verdrahtung tberpriift werden. Wird der SinCos Error sporadisch
Error im Normalbetrieb ausgel6st, sollte zuerst die Stérungsquelle beseitigt werden. Mit

Hilfe des Parameters ,SIN Error und ,SIN Err Time X* kann ein SinCos Fehler
eine bestimmte Zeit lang toleriert werden.

Frequency Wenn bei normaler Drehzahl ein Frequency Error ausgeldst wird, sind die

Error Drehrichtungen und die Ubersetzungsverhaltnisse der beiden Geber zu
Uberprifen (siehe Kapitle Drehrichtung einstellen und Frequenzverhaltnisse
einstellen). Tritt weiterhin ein Fehler auf, sind die Drehzahlen kurzzeitig oder tber
einen langeren Zeitraum zu unterschiedlich. Bei kurzzeitigen Abweichungen, kann
man die Frequenzen mit der Anderungen der Parameter ,Sampling Time* und
.Filter* glatten, oder man setzt den Parameter ,Div. Filter” auf einen héheren
Wert. Bei zeitlich lAnger anhaltenden Abweichungen kann man die zulassige
Abweichung durch den Parameter ,Div %-Value“ erhdhen. Treten Abweichungen
im unteren Frequenzbereich auf, kann die Anpassung Uber die Parameter ,Div. f-
Value“ und ,Div. Switch“%-f* erfolgen.

Position Wenn bei normaler Drehzahl ein Position Error ausgeldst wird, sind die

Error Drehrichtungen und die Ubersetzungsverhaltnisse der beiden Geber zu
Uberprifen. (siehe Drehrichtung und Frequenzverhaltnisse einstellen)

Tritt weiterhin ein Fehler auf, laufen die Geberpositionen auseinander. Hier ist zu
prufen, wie weit die Geberpositionen bei der Anlage auseinanderlaufen kdnnen
und gegebenenfalls der Parameter ,Div. Inc-Value® zu korrigieren. Wenn die
Geber schlupfen oder kein genauer Abgleich méglich ist, darf der
Positionsvergleich nicht verwendet werden.
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8.5.Sampling Time und Filter einstellen

Alle State Felder bis auf die DIL Switch States (S1.X) sind griin. In der Buttonleiste muss
zunéchst moszo:Frequeney - petdtigt werden. Nun wird der Arbeitsbereich festgelegt, welcher den
Frequenzbereich vom hdchsten zum niedrigsten Schaltpunkt umfasst:

1.
2.

6.

Diejenige Sensor-Frequenz aussuchen, die am unruhigsten ist.

Den Frequenzbereich durchfahren und den unruhigsten Punkt suchen. Im Normalfall
ist das der Punkt um den untersten Schaltpunkt (Unterdrehzahl oder Frequenzband)
herum.

Mit Hilfe des Parameters ,Sampling Time® und mit dem Parameter ,Filter” kann die
Frequenz nun geglattet werden. Hohere Werte fiihren zu einem ruhigeren Lauf,
erhéhen aber die Reaktions- und Fehlerzeit.

Eine Kombination aus Sampling Time und Filter ist am wirksamsten fir eine Glattung
im gesamten Frequenzbereich. Frequenzen aul3erhalb des Sampling Time, das
betrifft den niedrigeren Frequenzbereich, kénnen nur noch durch den Filter geglattet
werden.

Nur bei besonderen Applikation sollte man die Sampling Time dazu verwenden, die
Frequenz unterhalb des untersten Schaltpunkt (Unterdrehzahl oder Frequenzband)
zu glatten.

Die Sampling Time und Filter Einstellungen kénnen Einstellung kann Auswirkungen
auf die Schwankungen am analogen Ausgang haben.

7. Die Einstellungen kdénnen sofort im Monitor GMM230S Frequency Uberprift werden
Nr. Parameter Bemerkung
001 Sampling Time Frequenzschwankungen kontrollieren
014 Filter Frequenzschwankungen kontrollieren

8.6. Wait Time einstellen

Die Wait Time bestimmt die Frequenz bei der Null erkannt wird. Bei der Einstellung von 1.0
Sekunde, werden alle Frequenzen unterhalb 1 Hz zu Null gesetzt. In diesem
Zusammenhang ist zu kléaren, ob die Applikation eine Stillstands- Drift- oder Rechts-
Linkslauftiberwachung benétigt.

1.

2.

3.

Wenn keine Stillstands- Drift- oder Rechts-Linkslaufiberwachung benétigt wird, kann
die Wait Time so eingestellt werden, dass nur die Reaktionszeit beachtet wird.

Bei der Stillstandsiiberwachung ist der Jitter der Lageregelung zu betrachten und die
Wait Time entsprechend anzupassen.

Bei der Rechts- Linkslaufiberwachung ist der Jitter der Lageregelung im Stillstand je
nach Applikation ebenfalls zu beachten.

Nr

Parameter Bemerkung

002

Wait Time Nullpunktfenster einstellen
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8.7.F1-F2 Selection einstellen

Wenn der originale Frequenzwert von Sensor 1 grof3er ist als der originale Frequenzwert
von Sensor 2, wird der Parameter F1-F2 Selection auf O gesetzt, sonst auf 1

Die grof3ere Frequenz wird fur die Setzungen der Auslosepunkte verwendet, da diese im
Normalfall stabiler ist.

Nr. Parameter Bemerkung
003 | F1-F2 Selection | Wenn F1 > F2 dann F1-F2 Selection = 0 (F1 gewabhlt), sonst F1-F2
Selection =1

8.8.Divergence Parameter einstellen

Mit dem Parameter ,Div. Mode® wird zwischen Frequenzvergleich und/oder
Positionsvergleich unterschieden. Die Einstellung dieses Parameters hat nur Auswirkungen
auf die Art der Fehlererfassung. Die Positionsiiberwachung bietet sich bei der GMM24xS
Serie an, da hier nur ein Geber verwendet wird.

Falls das Verhaltnis nicht akkurat eingestellt werden kann, darf der Positionsvergleich
aufgrund kumulierender Positionsinkremente nicht verwendet werden. Bei schlupfenden
Anwendungen ist der Frequenzvergleich zu bevorzugen.

Frequenzvergleich:

Mit diesen Parametern wird die zulassige Frequenzabweichung zwischen Sensor 1 und
Sensor 2 festgelegt. Dabei wird die prozentuale Berechnungsart mit Div. Calculation
bestimmit.

Der Parameter Div. Switch %-f definiert die Frequenzschwelle, unterhalb dieser die
Abweichung absolut erfasst wird und oberhalb dieser die Abweichung prozentual erfasst
wird. Uberschreitet die Frequenzdifferenz unterhalb von Div. Switch %-f den Wert von Div.
f-Value dann wird ein Frequenzfehler ausgeldst. Uberscheitet die prozentuale
Frequenzabweichung den Wert von

Div. %-Value oberhalb von Div. Switch %-f, dann wird ebenfalls ein Frequenzfehler
ausgelost.

Mit Hilfe des Div. Filter kbnnen kurzzeitige Abweichungen ausgefiltert werden.

1. Die Einrichtung der Frequenzschwelle dient zur Unterdriickung einer
Fehlerauslésung bei ruckelndem Anlauf.

2. Die Freguenzschwelle muss unterhalb des untersten Schaltpunktes (Unterdrehzahl
oder Frequenzband) liegen

3. Es ist applikationsspezifisch zu klaren, bei welcher Frequenz und Abweichung im
Arbeitsbereich und im Anlaufbereich ein Fehler ausgelost werden muss

4. Wenn keine Stillstands- Drift- oder Rechts-Linkslaufiiberwachung bendtigt wird, kann
man die Frequenzschwelle auch als Fehleraktivierungsschwelle verwenden, indem
man den Div. f-Value hochsetzt. (Beachte Punkt 3)

5. Bei der Stillstandstiberwachung ist der Jitter der Lageregelung zu betrachten und der
Div. f-Value entsprechend anzupassen

6. Bei der Rechts- Linkslaufiberwachung ist der Jitter der Lageregelung im Stillstand je
nach Applikation ebenfalls zu beachten
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Positionsvergleich:
Mit diesem Parameter wird die zulassige Positionsabweichung zwischen Sensor 1 und
Sensor 2 festgelegt. Der Parameter Div. Inc Value definiert die Positionsschwelle, ab der
ein Positionsfehler ausgelost wird. Die Positionsschwelle ist richtungsunabhangig
implementiert. Wenn der Parameter Div. Inc Value auf Null gesetzt ist, wird kein Fehler

ausgegeben

Nr. Parameter Bemerkung

004 | Div. Switch %-f | Frequenzschwelle

005 | Div. %-Value Prozentuale Abweichung der Frequenz oberhalb von Div.Switch %-f

006 | Div. f-Value Absolute Abweichung der Frequenz in Hz unterhalb von Div. Switch %-
f

007 | Div. Calculation | 0

008 | Div. Filter Filter (aus = 0, mittel =5, hoch = 10)

012 | Div. Mode Art des Vergleichs zwischen den Gebereingéngen

013 | Div. Inc-Value Max. Inkrementelle Abweichung

Die Divergence Parameter sind fur die GMM24xS Gerate ebenfalls zu
berticksichtigen, da selbst bei einem SIL3 Geber die Frequenz oder
Position unabhangig auf zwei Kanéle aufgeteilt wird. Bei
Frequenzanderungen kénnen hier aufgrund der Asynchronitat
Abweichungen zwischen den Kanélen entstehen. Bei GMM24xS ist die
Positionsabweichung zu bevorzugen.

8.9. Power-up Delay einstellen

Nach der Initialisierung kann mit Hilfe von Power-up Delay eine definiert werden, bis das
Gerat in den Normalbetrieb geht.

Innerhalb der Verzdgerungszeit werden keine Fehler ausgewertet

Die Verzogerungszeit dient zur Stabilisierung der Geber nach der Zuschaltung der
Versorgungsspannung.

Falls ein indirekter Geberanschluss erfolgt, muss bei der Verzégerungszeit die
Relaisschaltzeit mit bericksichtigt werden.

Falls Anlagenteile unterschiedliche Power-up Zeiten haben, kann man diese Uber die
Verzogerungszeiten an das GMM2xxS anpassen.

1.
2.

3.

4.

Nr

Parameter

Bemerkung

010

Power-up Delay

Verzdgerungszeit
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8.10. SinCos-Ausgang einstellen

Der SinCos-Ausgang ist nicht parametrierbar. Es werden immer die Signale des SinCos
Eingangs 1 [X6] an den Ausgang weitergeleitet.
Beim GMM2x6S ist der SinCos-Ausgang nicht vorhanden.

8.11. RS422-Ausgang einstellen

Es werden die Signale von Sensor 1 oder Sensor 2, unabhangig von deren
Eingangskonfiguration ausgegeben. Je nach Parameter ,Operational Mode® kdnnen die
konvertierten Signale des SinCos- oder des HTL-Gebers ausgegeben werden.

Nr. Parameter Bemerkung

107 RS Selector Sensor 1 wird ausgegeben = 0, Sensor 2 wird ausgegeben =1

Beim GMM2x6S ist der RS422-Ausgang nicht vorhanden.

8.12. Analog-Ausgang einstellen

Wenn der analoge Ausgang nicht verwendet wird, missen die Ausgangsklemmen gebrtickt
werden. Die Parameter ,Analog Start® und ,Analog End“ beziehen sich auf die durch
Parameter ,F1-F2 Selection gewahlte Frequenz. Der Parameter ,Analog Gain“ sollte nur in
Ausnahmeféllen (zur Limitierung des oberen Stromwertes) verwendet werden. Der
Parameter ,Analog Offset” dient zur Feinanpassung.
1. Schwankung am analogen Ausgang konnen durch Einstellung der Sampling Time
und des Filters verringert werden.
2. Bei der Wahl eines kleinen Frequenzbereichs (Analog Start zu Analog End) kann es
aufgrund der Frequenzauslosung zu Stufenbildung im analogen Signal kommen.
3. Analog Start und Analog End werden durch F1-F2 Selection beeinflusst

Nr. Parameter Bemerkung

108 | Analog Start Frequenz bei 4 mA

109 Analog End Frequenz bei 20 mA

110 Analog Gain 100 : nur in Ausnahmeféllen &ndern
111 Analog Offset 0 : Feinanpassung

8.13. Digitale Ausgange einstellen

Die Konfiguration der Ausgange beeinflusst den Safety Integrity Level (SIL).
1. Die Ausl6sepunkte werden durch F1-F2 Selection beeinflusst
2. Eine mehrfache Auslosung durch unruhige Frequenzen ist durch Setzen der
Hysterese zu unterbinden.
3. Beider Verwendung der Selbsthaltung kann auf die Hysterese verzichtet werden.

Nr Parameter Bemerkung

031 -046 | Preselect Menu | Auslésepunkte definieren

047 - 084 | Switching Menu | Ausgadnge konfigurieren

8.14. Relais-Ausgang einstellen

Die Relaiskontakte missen in den Sicherheitskreis mit eingebunden werden.
1. Die Auslosepunkte werden durch F1-F2 Selection beeinflusst
2. Eine mehrfache Auslosung durch unruhige Frequenzen ist durch Setzen der
Hysterese zu unterbinden.
3. Bei der Verwendung der Selbsthaltung kann auf die Hysterese verzichtet werden.
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4. Die entscheidende und wichtigste Sicherheitsfunktion muss dem Relaisausgang
zugewiesen werden

Nr Parameter Notiz

031 - 046 | Preselect Menu | Ausldsepunkte definieren

047 - 084 | Switching Menu | Ausgange konfigurieren

8.15. Digitale Eingange einstellen

Die Konfiguration der Eingénge beeinflusst den Safety Integrity Level (SIL).
1. Bei 2-poligen Eingangen sind die mdglichen unterschiedlichen Ubergangszeiten zu
beachten.
Die tolerierbare Fehlerzeit durch einen illegalen Zustand kann durch den Parameter
,GPI Err Time* beeinflufl3t werden.
2. Bei 1-poligen getakteten Eingangen ist die statische Auslosung (low/high) aufgrund
der Sicherheit an den Befehl anzupassen.

Nr Parameter Notiz

090 - 100 | Control Menu | Eingange konfigurieren

8.16. Fehler auslosen

Nach dem Setzen aller relevanten Parameter kann zum Test ein Fehler ausgelost werden,
um die GMM2xxS Ausgéange in den Fehlerzustand zu setzen und damit die Folgegerate
und deren Verhalten zu Uberprtfen.

Parameter ,Error Stimulation® auf 0 setzen und @ Tensmtcrenee betatigen
Fehlerzustand gesetzt

Parameter ,Error Stimulation® auf 2 setzen und = memnicinee  hetatigen
Parameter ,Error Stimulation® auf 1 zurlicksetzen und =pmemmiccrnee  hetatigen
Fehlerzustand wieder aufgelost

ehlerzustand zeigt das GMM2xxS folgende Ausgangszustande an:
der analoge Ausgang wird mit 0 mA ausgesteuert
das Relais wird getffnet
die digitalen Ausgange werden auf LOW gesetzt
der SinCos Ausgangsoffset wird verschobenen
die Spuren des RS422-Ausgangs werden auf LOW ausgesteuert

e o o o o Tl

Nun muss fur jeden Ausgang geprift werden, ob der Fehlerzustand erkannt wird.
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9. Abschluss der Inbetriebnahme

Abschlie3end sollten alle applikationsabhangigen Parameter nochmals auf Plausibilitat
Uberpruft werden. Der sicherheitsgerichtete Relaisausgang 6ffnet sowohl im Fehlerfall als
auch bei Eintreten der programmierten Schaltbedingung. Im stromlosen Zustand des
Gerates ist der Kontakt ebenfalls offen. Die Sicherheitsfunktion und die Auswertung im
Zielgerat mussen zwingend zum Abschluss gepruft werden.

Durch die Inbetriebnahme miissen :

e die Geberfrequenzen auf Plausibilitat gepruft werden

o die Drehrichtungen und Skalierungen der Frequenzen angepasst
werden

o die Frequenzen auf Plausibilitat geprift werden
alle notwendigen Parameter eingestellt werden

o die Parameter auf Plausibilitat geprift werden

e der SinCos Ausgang in Bezug auf Frequenz und Fehlerfall geprift
werden

e der RS422 Ausgang in Bezug auf Frequenz und Fehlerfall gepruft
werden
der analoge Ausgang im Fehlerfall geprift werden

o der analoge Ausgang in Bezug auf den Frequenzbereich geprift
werden

e die digitalen Ausgange und der Relaisausgang im Fehlerfall gepruft
werden

e die Schaltpunkte in Bezug auf ihr korrektes Verhalten gepruft
werden

e die Reaktionszeiten in Bezug auf die Parametereinstellungen geprift
werden

o die Eingange in Bezug auf ihr korrektes Verhalten geprift werden

Der Anwender des Gerates ist dafur verantwortlich, dass bei getffnetem
Relaiskontakt samtliche relevanten Anlagenteile einen sicheren Zustand
annehmen.

Nach Beendigung der Inbetriebnahme (Parametrierung und Tests) muss der Schieber 3
des DIL-Schalters wieder in die Stellung ON gebracht werden, damit der Gerate-Status
Programming Mode verlassen wird. FUr den normalen Betriebszustand des Geréates
mussen also stets alle 3 Schieber eingeschaltet sein.

e Programming Mode (DIL-Schalter) nur zur Inbetriebnahme
(Parametrierung und Tests)

e Nach Inbetriebnahme alle DIL-Schalter auf ON stellen

e DIL-Schalter nach Inbetriebnahme gegen Manipulation sichern

(z.B.: mit dem Sicherheits-Aufkleber, der sich in der mitgelieferten CD
Hulle befindet )

e Normalbetrieb nur zuldssig, wenn die gelbe LED dauerhaft aus ist
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10. Fehlererkennung

Das Sicherheitsgerat ist mit umfangreichen und tiefgreifenden Uberwachungs-Funktionen
ausgerustet, um jederzeit ein Maximum an Funktionssicherheit und héchstmdgliche
Zuverlassigkeit der Maschineniiberwachung zu gewahrleisten. Diese Uberwachung dient
zur sofortigen Erkennung und Meldung méglicher Funktionsfehler.

Im Fehlerfall:

e geht der Kontakt des Relais in den offenen (sicheren) Zustand
(Unterbrechung des Sicherheitskreises)

e wird der Analogausgang mit 0 mA ausgesteuert
(Strom ist nicht mehr im Bereich 4 ... 20 mA)

e steuern alle Schaltausgange ein LOW-Pegel aus.
Es besteht keine Invertierung mehr zwischen OUTx und /OUTx
(Achtung bei homogener Konfiguration!)

e stehen am RS422-Ausgang keine Inkrementalsignale mehr zur

Verfligung
(Tri-State mit Pull-Down Abschluss)

o wird der DC-Offset des SinCos-Ausgangs verschoben
(Fehlersignalisierung an das Zielgerat)

Es wird zwischen den beiden folgenden Arten der Fehlererkennung unterschieden:

e Initialization Test Error
e Runtime Test Error

Beide Varianten werden auf den nachfolgenden Seiten im Detail beschrieben...

10.1. Fehlerdarstellung

Fehlerdarstellung Bemerkung

Frontseitige LEDs Gelbe LED ist standig an

Anzeige- und Bediengerat Die unterste Zeile zeigt den Fehler an, wenn
GMI200 das GMI200 nicht im Programmier-Mode ist

Initialization Test = rot (State-Feld)

Bedienersoftware OS Runtime Test = rot (State-Feld)
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10.2. Initialization Test
Diese Uberwachungen / Tests laufen automatisch ab, wenn das Gerat eingeschaltet wird.

E?\;lllzecr)gode Fehler Bedienersoftware OS | Hinweis

H‘ 0000 0001 ADC Error Interner Fehler

H‘ 0000 0002 12C Error Interner Fehler

H* 0000 0004 OTH Error GMI200- oder Geberversorgung
Uberprifen oder interner Fehler

H‘ 0000 0008 SCI Error Interner Fehler
Digitale Ausgange auf Kurzschluss oder

H‘ 0000 0010 DIO Error Fehlerschluss Uberpriufen oder interner
Fehler
Anschluss der digitalen Eingange und

H‘ 0000 0020 GPI Error Konfiguration Uberprifen oder interner
Fehler

H‘ 0000 0040 CAP Error Interner Fehler

H* 0000 0080 SPI Error Anschlyss des analogen Ausgangs
Uberprifen oder interner Fehler
Trennung bzw. Abschaltung der

H‘ 0000 0100 QEP Error Geberversorgung bei Self Test
Uberprifen oder interner Fehler
Anschluss des SinCos-Ausgang

H‘ 0000 0200 SCO Error Uberprifen
oder interner Fehler

H‘ 0000 0400 CPU Error Interner Fehler

H‘ 0000 0800 RAM Error Interner Fehler

H‘ 0000 1000 WDO Error Interner Fehler

H* 0000 2000 EDM Error Ereur;I:r: bei EDM Test, externes Relais

H‘ 0000 4000 FLA Error Interner Fehler

Fur alle Fehlermeldungen gilt:

Geréat aus- und wieder einschalten. Bei wiederholter Fehlermeldung

Hersteller kontaktieren.
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10.3. Runtime Test

Diese Uberwachungen / Tests laufen automatisch und permanent im Hintergrund:

Ab Softwareversion 5 gelten folgende Fehlercodes:

Fehlercode Fehler Hinweis
Bediengerat Bedienersoftware OS
H* 0000 0001 SIN/COS Channel 1 Error SinCos-Geber 1 Signale an [X6] fehlerhaft
(Offset/Phase)
‘ SinCos-Geber 2 Signale an [X7]
H‘ 0000 0002 SIN/COS Channel 2 Error fehlerhaft (Offset/Phase)
. Kurzschluss oder Fehlerschluss bei
H* 0000 0004 Encoder Supply Error Geberversorgung 1/2 an [X6-X9, X11]
. . Positionsfehler detektiert
H‘ 0000 0008 Position Error Parameter Div. Mode = 1, 2
H‘ 0000 0010 - -
H* 0000 0020 - -
H* 0000 0040 - -
H‘ 0000 0080 Overlap Error Fehlerhafte Sensoruberlappung
H‘ 0000 0100 Temperature Error Unzulassig hohe Temperatur
H* 0000 0200 | Readback Digital Output Error | urzschluss / Fehlerschiuss an den
Digitalausgangen [X2]
H‘ 0000 0400 Analog Error Offener analoger Stromausgang
H‘ 0000 0800 Readback Relay Output Error Fehler be|__der Relais-Aussteuerung,
Kontakt-Riicklesung
H* 0000 1000 - - i}
H* 0000 2000 GPI Error Illggqler Ubergangszustand an den
Eingdngen
H‘ 0000 4000 - -
H‘ 0000 8000 - -
H‘ 0001 0000 Phase Channel 1 Error lllegale Signalwechsel an Geber 1
H‘ 0002 0000 Phase Channel 2 Error lllegale Signalwechsel an Geber 2
. Frequenzfehler detektiert F1 # F2
H‘ 0004 0000 Frequency Error Parameter Div. Mode = 0, 2
H‘ 0008 0000 Drift Error 1 Driftfehler an Geber 1 detektiert
H‘ 0010 0000 Drift Error 2 Driftfehler an Geber 2 detektiert
H‘ 0020 0000 ESM Error Interner Fehler
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Fortsetzung ,,Runtime Test":

Fehlercode Fehler Hinweis
Bediengerat Bedienersoftware OS
H* 0040 0000 External RB Error Setzc_en oder Riicksetzen des externen
Relais fehlerhaft
Parameter ,Error Simulation® # 1 bei
H‘ 0080 0000 Wrong I_-"arameter Error DIL-Schalter Einstellung ,Normal
Simulation -
Operation
H* 0100 0000 Register Error
H‘ 0200 0000 RTI/QEP Cycle Error Interner Fehler
H‘ 0400 0000 External Clock Error
. . Frequenz zu hoch fur Parameter-
H‘ 0800 0000 Wrong Parameter Setting Einstellung ,Sampling Time* (Overflow)
H‘ 1000 0000 ADC Error Interner Eehler
H‘ 2000 0000 12C Error
Ein Initialisierung-Testfehler wurde
H‘ 4000 0000 Initialization Test Error detektiert (siehe Kapitel Initialization

Test)

Bis Softwareversion 4 gelten folgende Fehlercodes:

Fehlercode Fehler Hinweis
Bediengerat Bedienersoftware OS
. SinCos-Geber 1 Signale an [X6] fehlerhaft
H‘ 0000 0001 SIN/COS Channel 1 Error (Offset/Phase) oder interner Fehler
SinCos-Geber 2 Signale an [X7]
H‘ 0000 0002 SIN/COS Channel 2 Error fehlerhaft (Offset/Phase) oder interner
Fehler
Kurzschluss oder Fehlerschluss bei
H‘ 0000 0004 External Supply Channel 1 Error | Geberversorgung 1 an [X6] oder [X8]
oder interner Fehler
Kurzschluss oder Fehlerschluss bei
H‘ 0000 0008 External Supply Channel 2 Error | Geberversorgung 2 an [X7] oder [X9]
oder interner Fehler
Kurzschluss oder Fehlerschluss bei der
H‘ 0000 0010 External Supply BG Error GMI200 Versorgung an [X11] oder
interner Fehler
Kurzschluss oder Fehlerschluss bei der
H‘ 0000 0020 External Supply BG Status Error | GMI200 Versorgung an [X11] oder
interner Fehler
H‘ 0000 0040 External Supply GV Status Error Kurzschluss oder Fehle.rschluss bei
Geberversorgung oder interner Fehler
H* 0000 0080 External Supply Short Circuit Kurzschluss oder Fehle_rschluss bei
Error Geberversorgung oder interner Fehler
H* 0000 0100 Temperature Error Unzu]aSS|g hohe Temperatur
oder interner Fehler
H* 0000 0200 | Readback Digital Output Error | <urzschluss / Fehlerschluss an den
Digitalausgangen [X2] oder interner Fehler
H* 0000 0400 Sequence Analog Output Error Offen'er analoger Stromausgang
oder interner Fehler
H‘ 0000 0800 Readback Relay Output Error Fehler bei der Relais-Aussteuerung,

Kontakt-Rucklesung oder interner Fehler
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Fortsetzung ,,Runtime Test":

Fehlercode

Fehler

Bediengerat Bedienersoftware OS Hinweis
. Offener analoger Stromausgang,
H* 0000 1000 Readback Analog Output Error Uberhitzung oder interner Fehler
H* 0000 2000 GPI Error III_ega_Ier Ubergangszustand an den
Eingdngen
. Offener analoger Stromausgang,
H* 0000 4000 Sequence DAC Output Error Uberhitzung oder interner Fehler
‘ Offener analoger Stromausgang,
H" 0000 8000 DAC Output Error Uberhitzung oder interner Fehler
H‘ 0001 0000 Phase Channel 1 Error lllegale Signalwechsel an Geber 1
H‘ 0002 0000 Phase Channel 2 Error lllegale Signalwechsel an Geber 2
H‘ 0004 0000 Frequency Error Frequenzfehler detektiert F1 # F2
H* 0008 0000 Drift Error 1 Driftfehler an Geber 1 detektiert
H‘ 0010 0000 Drift Error 2 Driftfehler an Geber 2 detektiert
H‘ 0020 0000 ESM Error Interner Fehler
. Setzen oder Riicksetzen des externen
H" 0040 0000 External RB Error Relais fehlerhaft oder interner Fehler
Parameter ,Error Simulation® # 1 bei
H‘ 0080 0000 Wrong I_Darameter Error DIL-Schalter Einstellung ,Normal
Simulation .
Operation
H‘ 0100 0000 Register Error
H‘ 0200 0000 RTI/QEP Cycle Error Interner Fehler
H‘ 0400 0000 External Clock Error
. . Frequenz zu hoch fir Parameter-
H‘ 0800 0000 Wrong Parameter Setting Einstellung ,Sampling Time* (Overflow)
H* 1000 0000 ADC Error Interner Eehler
H* 2000 0000 I2C Error
Ein Initialisierung-Testfehler wurde
H‘ 4000 0000 Initialization Test Error detektiert (siehe Kapitel Initialization

Test)

Fur alle Fehlermeldungen gilt:

Gerat aus- und wieder einschalten. Bei wiederholter Fehlermeldung
Hersteller kontaktieren.
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10.4. Fehler zuricksetzen

Das Zurtucksetzen von Fehlerzustanden erfolgt (nach Behebung der Fehlerursache)
grundsétzlich durch Aus- und wieder Einschalten des Gerates. Wahrend der
Inbetriebnahme kann auch wie im Kapitel Parameterierung / Fehler I6schen beschrieben
vorgegangen werden.

10.5. Fehlererkennungszeit

Grundsatzlich kann keine genaue Fehlererkennungszeit angegeben werden, da die
Fehlererkennung von vielen Faktoren und Ursachen abhangt. So ist die Zeitdauer bis ein
SinCos Fehler erkannt wird eine andere wie z.B. bei einem analogen Fehler. Zur
Vereinfachung kann man davon ausgehen, dass die Fehler nach 85 ms zuziglich der
Auslosezeit erkannt sind. Eine Ausnahme ist der Frequenzfehler, bei dem auch grol3ere
Zeiten auftreten kdnnen. Diese Zeiten sind abhangig von der Eingangsgréf3e Frequenz,
sowie von anderen Parametersetzungen.

Die Reaktionszeiten fir die unterschiedlichen Ausgange sowie fur den Frequenzfehler
finden sich im Kapitel Reaktionszeiten.

Reaktionszeit

Auslosung Fehler- Fehler-
eines + erkennungs- + auslose-
Fehlers zeit zeit

Die Fehlererkennungszeit wird u. a. von folgenden Punkten beeinflusst:

Art des Fehlers

Abhangigkeit des Fehlers von Parametersetzung
Abhéangigkeit des Fehlers von externen Ereignissen
Abhéangigkeit des Fehlers von internen Ereignissen
Reaktionszeit des Ausgangs
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11. Uberwachungsfunktionen

Mit den Uberwachungsfunktionen werden die digitalen Ausgéange oder der Relaisausgang
gesetzt.

11.1. Uberdrehzahl (Switch Mode = 0)

Wenn der Parameter ,Switch Mode“ = 0 gesetzt ist, wird die Frequenz auf Uberdrehzahl
uberwacht. Die Funktion ist immer aktiv und richtungsunabhangig. Der Schaltpunkt fur die
Uberdrehzahl befindet sich immer bei Frequenz = Preselect (mit oder ohne Hysterese).

Relevante Bemerkung
Parameter
Switch Mode XXXX | =0
Pulse Time XXXX Statisch = 0 oder Wischimpuls in x Sekunden
Hysteresis XXXX Hysterese
Lock Output Selbsthaltung
Output Mode Homogene / Inverse Ausgangskonfiguration (beeinflusst den Safety
Integrity Level)
Delay XXXX Ausldseverzbgerung
Preselect XXX.L/H | Schaltpunkt
*IN* Function Eingangsfunktion
*IN* Config Schaltverhalten (dynamisch, statisch)
Input Mode Eingangskonfiguration (beeinflusst den Safety Integrity Level)
GPI Err Time Max. zugelassene Fehlerzeit wahrend des illegalen Ubergangszustands
Frequency
+ Preselect ///

OUTx =L, /OUTx = H, Relay closed

» Time

Relevante Eingangsfunktionen Bemerkung

Selbsthaltung I6sen (Function: 1-6) Nur wenn Selbsthaltung aktiviert ist

Schaltpunkte umschalten (Function: 13) Nur wenn Umschaltung aktiviert ist

Beispiel:

Bei Preselect = 1000.0 Hz und Hysteresis = 10 % wird bei Frequenzen |f| > 1000 Hz eine
Uberdrehzahl erkannt und bei Frequenzen |f| < 900 Hz die Uberdrehzahl am Ausgang
zurickgenommen.
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11.2. Unterdrehzahl (Switch Mode = 1)

Wenn der Parameter ,Switch Mode® = 1 gesetzt ist, wird die Frequenz auf Unterdrehzahl
uberwacht. Die Funktion ist immer aktiv und richtungsunabhangig. Der Schaltpunkt fur
Unterdrehzahl befindet sich immer bei Frequenz = Preselect (mit oder ohne Hysterese).

Relevante Bemerkung

Parameter

Switch Mode XXXX =1

Pulse Time XXXX Statisch = 0, Wischimpuls in x Sekunden

Hysteresis XXXX Hysterese

Startup Mode Art der Anlaufiiberbriickung

Startup Output Zuordnung der Ausgéange fur Anlaufiiberbriickung

Lock Output Selbsthaltung

Output Mode Homogene / Inverse Ausgangskonfiguration (beeinflusst den Safety

Integrity Level)

Delay XXXX Ausléseverzégerung

Preselect XXX. L/H Schaltpunkt

*IN* Function Eingangsfunktion

*IN* Config Schaltverhalten (dynamisch, statisch)

Input Mode Eingangskonfiguration (beeinflusst den Safety Integrity Level)

GPI Err Time Max. zugelassene Fehlerzeit wahrend des illegalen Ubergangszustands
Frequency

OUTx =L, /OUTx = H, Relay closed

+ Preselect
7 Time
- Preselect ///’
Relevante Eingangsfunktionen Bemerkung
Selbsthaltung I6sen (Function: 1-6) Nur wenn Selbsthaltung aktiviert ist
Schaltpunkte umschalten (Function: 13) | Nur wenn Umschaltung aktiviert ist

Beispiel:
Bei Preselect = 1000.0 Hz und Hysteresis = 10 % wird bei Frequenzen |f| < 1000 Hz eine

Unterdrehzahl erkannt und bei Frequenzen |f| > 1100 Hz die Unterdrehzahl am Ausgang
zurickgenommen.
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11.3. Frequenzband (Switch Mode = 2)

Wenn der Parameter ,Switch Mode® = 2 gesetzt ist, wird die Frequenz innerhalb eines
Frequenzbandes Uberwacht. Die Funktion ist immer aktiv und richtungsunabhangig.
Die Schaltpunkte fur das Frequenzband befinden sich bei Preselect +/- Hysteresis.

Relevante Bemerkung

Parameter

Switch Mode XXXX | =2

Pulse Time XXXX Statisch = 0, Wischimpuls in x Sekunden

Hysteresis XXXX +/- Bereich vom Mittelpunkt

Startup Mode Art der Anlaufiiberbriickung

Startup Output Zuordnung der Ausgange fir Anlaufiiberbrickung

Lock Output Selbsthaltung

Output Mode Homogene / Inverse Ausgangskonfiguration (beeinflusst den Safety
Integrity Level)

Delay XXXX Ausléseverzégerung

Preselect XXX. L/H | Mittelpunkt

*IN* Function Eingangsfunktion

*IN* Config Schaltverhalten (dynamisch, statisch)

Input Mode Eingangskonfiguration (beeinflusst den Safety Integrity Level)

GPI Err Time Max. zugelassene Fehlerzeit wahrend des illegalen
Ubergangszustands

Frequency

oo

+Hyst.

+Praselect OUTx =L, /OUTx = H, Relay closed
-Hyst.

7 Time

-Preselect OUTx =L, /OUTx = H, Relay closed

-Hyst. V /////////

Relevante Eingangsfunktionen Bemerkung

Selbsthaltung I6sen (Function: 1-6) Nur wenn Selbsthaltung aktiviert ist

Schaltpunkte umschalten (Function: 13) | Nur wenn Umschaltung aktiviert ist

Beispiel:

Bei Preselect = 1000.0 Hz und Hysteresis = 10 % wird bei Frequenzen [f| < 900 Hz eine
Unterdrehzahl und bei Frequenzen |f| > 1100 Hz eine Uberdrehzahl erkannt.
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11.4. Stillstand (Switch Mode = 3)

Wenn der Parameter ,Switch Mode“ = 3 gesetzt ist, wird die Frequenz auf Stillstand
uberwacht. Die Funktion ist immer aktiv. Wenn die Frequenz Null erkannt wird und die
Stillstandszeit abgelaufen ist, wird der Ausgang gesetzt. Wenn eine Frequenz ungleich Null
erkannt wird, wird der Ausgang wieder zurickgenommen. Der Parameter ,Wait Time*
bestimmt den Punkt, bei dem die Frequenz Null erkannt wird.

Relevante Bemerkung

Parameter

Switch Mode XXXX =3

Pulse Time XXXX Statisch = 0, Wischimpuls in x Sekunden

Standstill Time Stillstandszeit in x Sekunden

Output Mode Homogene / Inverse Ausgangskonfiguration (beeinflusst den Safety
Integrity Level)

Frequency
A

1/Wait Time —

OUTx =L, /OUTx=H
Relay closed

Standstill Time

7 Time

OUTx =L, /OUTx=H
Relay closed

-1/Wait Time —

Relevante Eingangsfunktionen | Bemerkung
keine keine

Beispiel:

Wenn eine Wait Time von 0,01 Sekunden gesetzt wurde, werden alle Frequenzen < 100 Hz
als Null erkannt (f = 0 Hz). Wenn beide Kanale 0 Hz erkannt haben, beginnt der Ablauf der
Stillstandszeit. Ist diese abgelaufen und sind weiterhin beide Frequenzen Null, dann wird
der Ausgang gesetzt. Wenn eine Frequenz ungleich Null erkannt, wird der Ausgang wieder
zurickgenommen.
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11.5. Uberdrehzahl (Switch Mode = 4)

Wenn der Parameter ,Switch Mode* = 4 gesetzt ist, wird die Frequenz auf Uberdrehzahl
uberwacht. Die Funktion ist immer aktiv und richtungsabhangig. Der Schaltpunkt fur
Uberdrehzahl befindet sich immer bei Frequenz = Preselect (mit oder ohne Hysterese).

Relevante Bemerkung
Parameter
Switch Mode XXXX =4

Pulse Time XXXX

Statisch = 0, Wischimpuls in x Sekunden

Hysteresis XXXX

Hysterese

Lock Output

Selbsthaltung

Output Mode

Integrity Level)

Homogene / Inverse Ausgangskonfiguration (beeinflusst den Safety

Delay XXXX

Ausléseverzégerung

Preselect XXX. L/H

Schaltpunkt

*IN* Function

Eingangsfunktion

*IN* Config Schaltverhalten (dynamisch, statisch)
Input Mode Eingangskonfiguration (beeinflusst den Safety Integrity Level)
GPI Err Time Max. zugelassene Fehlerzeit wahrend des illegalen Ubergangszustands
Frequency
+Preselect — //
OUTx =L, /OUTx = H, Relay closed
» Time
-Preselect

Relevante Eingangsfunktionen

Bemerkung

Selbsthaltung lI6sen (Function: 1-6)

Nur wenn Selbsthaltung aktiviert ist

Schaltpunkte umschalten (Function: 13)

Nur wenn Umschaltung aktiviert ist

Beispiel:

Bei Preselect = 1000.0 Hz und Hysteresis = 10 % wird bei Frequenzen f > 1000 Hz eine
Uberdrehzahl erkannt und bei Frequenzen f < 900 Hz die Uberdrehzahl am Ausgang

zurickgenommen.
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11.6. Unterdrehzahl (Switch Mode =5)

Wenn der Parameter ,Switch Mode® = 5 gesetzt ist, wird die Frequenz auf Unterdrehzahl
uberwacht. Die Funktion ist immer aktiv. Der Schaltpunkt fir Unterdrehzahl befindet sich
immer bei Frequenz = Preselect (mit oder ohne Hysterese).

Relevante Bemerkung
Parameter
Switch Mode XXXX =5
Pulse Time XXXX Statisch = 0, Wischimpuls in x Sekunden
Hysteresis XXXX Hysterese
Startup Mode Art der Anlaufiiberbriickung
Startup Output Zuordnung der Ausgéange fur Anlaufiiberbriickung
Lock Output Selbsthaltung
Output Mode Homogene / Inverse Ausgangskonfiguration (beeinflusst den Safety
Integrity Level)
Delay XXXX Ausléseverzégerung
Preselect XXX. L/H Schaltpunkt
*IN* Function Eingangsfunktion
*IN* Config Schaltverhalten (dynamisch, statisch)
Input Mode Eingangskonfiguration (beeinflusst den Safety Integrity Level)
GPI Err Time Max. zugelassene Fehlerzeit wahrend des illegalen Ubergangszustands
Frequency
OUTx =L, /OUTx = H, Relay closed
+Preselect
7 Time
-Preselect— /
2 //
Z 7
Relevante Eingangsfunktionen Bemerkung
Selbsthaltung I6sen (Function: 1-6) Nur wenn Selbsthaltung aktiviert ist
Schaltpunkte umschalten (Function: 13) | Nur wenn Umschaltung aktiviert ist

Beispiel:

Bei Preselect = 1000.0 Hz und Hysteresis = 10 % wird bei Frequenzen f < 1000 Hz eine
Unterdrehzahl erkannt und bei Frequenzen f > 1100 Hz die Unterdrehzahl am Ausgang

zurickgenommen
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11.7. Frequenzband (Switch Mode = 6)

Wenn der Parameter ,Switch Mode* = 6 gesetzt ist, wird die Frequenz innerhalb eines
Frequenzbandes Uberwacht. Die Funktion ist immer aktiv. Die Schaltpunkte fur das
Frequenzband befinden sich bei Preselect +/- Hysteresis.

Relevante Bemerkung

Parameter

Switch Mode XXXX =6

Pulse Time XXXX Statisch = 0, Wischimpuls in x Sekunden

Hysteresis XXXX +/- Bereich vom Mittelpunkt

Startup Mode Art der Anlaufiiberbriickung

Startup Output Zuordnung der Ausgéange fur Anlaufiiberbriickung

Lock Output Selbsthaltung

Output Mode Homogene / Inverse Ausgangskonfiguration (beeinflusst den Safety

Integrity Level)

Delay XXXX Ausléseverzégerung

Preselect XXX. L/H Mittelpunkt

*IN* Function Eingangsfunktion

*IN* Config Schaltverhalten (dynamisch, statisch)

Input Mode Eingangskonfiguration (beeinflusst den Safety Integrity Level)

GPI Err Time Max. zugelassene Fehlerzeit wahrend des illegalen Ubergangszustands
Frequency

o,

+Hyst.
+Preselect OUTx =L, /OUTx = H, Relay closed
-Hyst.
7 Time
-Preselect—
2 //
7 7
Relevante Eingangsfunktionen Bemerkung
Selbsthaltung I6sen (Function: 1-6) Nur wenn Selbsthaltung aktiviert ist
Schaltpunkte umschalten (Function: 13) | Nur wenn Umschaltung aktiviert ist

Beispiel:
Bei Preselect = 1000.0 Hz und Hysteresis = 10 % wird bei Frequenzen f < 900 Hz eine
Unterdrehzahl und bei Frequenzen f > 1100 Hz eine Uberdrehzahl erkannt.
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11.8. Frequenz > 0 Hz (Switch Mode = 7)

Wenn der Parameter ,Switch Mode® = 7 gesetzt ist, wird die Frequenzrichtung tberwacht.
Die Funktion ist immer aktiv. Wenn eine Frequenz gro3er 0 Hz (f > 0 Hz) erkannt wird, wird
der Ausgang gesetzt. Der Ausgang wird zurlickgesetzt, wenn eine Frequenz kleiner als 0
Hz (f < 0 Hz) erkannt wird oder die Stillstandszeit bei 0 Hz abgelaufen ist (f = 0 Hz).

Relevante Bemerkung
Parameter
Switch Mode XXXX =7

Pulse Time XXXX

Statisch = 0, Wischimpuls in x Sekunden

Standstill Time

Stillstandszeit in Sekunden

Output Mode

Homogene / Inverse Ausgangskonfiguration (beeinflusst den Safety
Integrity Level)

-1/Wait Time

Frequency

OUTx =L, /OUTx=H
Relay closed

» Time

OUTx =L, /OUTx=H
Relay closed

Relevante Eingangsfunktionen | Bemerkung

keine

keine

Beispiel:

Der Uberg_ang von einer negativen Frequenz zu einer positiven Frequenz bewirkt eine
sofortige Anderung des Ausgangsstatus. Nur beim Ubergang von einer positiven Frequenz
zu Null wird der Ausgang erst nach Ablauf der Stillstandzeit geandert.
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11.9. Frequenz < 0 Hz (Switch Mode = 8)

Wenn der Parameter ,Switch Mode® = 8 gesetzt ist, wird die Frequenzrichtung Uberwacht.
Die Funktion ist immer aktiv. Wenn eine Frequenz kleiner 0 Hz (f < 0 Hz) erkannt wird, wird
der Ausgang gesetzt. Der Ausgang wird zurlickgesetzt, wenn eine Frequenz héher als 0 Hz
(f > 0 Hz) erkannt wird oder die Stillstandszeit bei 0 Hz abgelaufen ist (f = 0 Hz).

Relevante Bemerkung

Parameter

Switch Mode XXXX =8

Pulse Time XXXX Statisch = 0, Wischimpuls in x Sekunden

Standstill Time Stillstandszeit in Sekunden

Output Mode Homogene / Inverse Ausgangskonfiguration (beeinflusst den Safety
Integrity Level)

Frequency
A

1/Wait Time

OUTx =L, /OUTx=H
Relay closed

Standstill Time

» Time

OUTx =L, /OUTx=H
Relay closed

-1/Wait Time

Vikd

Relevante Eingangsfunktionen | Bemerkung
keine keine

Beispiel:

Der Ubergang von einer positiven Frequenz zu einer negativen Frequenz bewirkt eine
sofortige Anderung des Ausgangsstatus. Nur beim Ubergang von einer negativen Frequenz
zu Null wird der Ausgang erst nach Ablauf der Stillstandzeit geandert.
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11.10. Takterzeugung flur gepulste Riucklesung

Wenn der Parameter ,Switch Mode® = 9 gesetzt ist, wird ein Takt bzw. ein invertierter Takt
mit bestimmter Frequenz am Ausgang ausgegeben. Hier muss der Output Mode dieses
Ausgangs auf Null gesetzt werden. Die Takt-Ausgénge unterscheiden sich zueinander in
ihrer Frequenz. Diese Funktion dient zur Uberwachung der Riicklesekontakte eines
externen Relais (siehe EDM Funktion).

Relevante Parameter

Bemerkung

Switch Mode XXXX

=9

Output Mode

= 0O fur diesen Ausgang (inverse Konfiguration)

OUTx

DS

s| INx

Juyuuy

External Relay
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11.11.

STO/SBC/SS1 durch Eingang (Switch Mode = 10)

Wenn der Parameter ,Switch Mode® = 10 gesetzt ist, wird dem Ausgang eine STO, SBC
oder eine SS1 Funktion zugeordnet. Fur die Funktion wird ein Enable Eingangssignal
bendtigt, welches durch den ,Matrix“ Parameter zugeordnet wird. Eine Selbsthaltung kann
mit Hilfe des Parameters ,Lock Output® realisiert werden. Die Selbsthaltung kann durch
einen weiteren Eingang quittiert werden. Eine Quittierung ist nur bei deaktiviertem Enable
Signal moglich. Es findet keine Frequenz- oder Rampenuberwachung statt.

Relevante Bemerkung

Parameter

Switch Mode XXXX | =10

Matrix XXXX Nur Eingange verwenden, keine riickgekoppelten Ausgange

MIA-Delay XXXX

=0

MAI-Delay XXXX

=0

Lock Output

Selbsthaltung, nur Bereich von 0-31 verwenden

Output Mode

Homogene / Inverse Ausgangskonfiguration (beeinflusst den Safety
Integrity Level)

*IN* Function

Eingangsfunktion

Output

*IN* Config Schaltverhalten (dynamisch, statisch)
Input Mode Eingangskonfiguration (beeinflusst den Safety Integrity Level)
GPI Err Time Max. zugelassene Fehlerzeit wahrend des illegalen Ubergangszustands
STO/SBC Function: with static high Enable Input and actived Selfhold
Enable L I H I -
Internal Signal MIA i MAI I—
Delay Delay

OUTx =L, /JOUTx = H, Relay closed JellREacl, Ao V) p 2y B E LT T

Relevante Eingangsfunktion

Bemerkung

Enable (Function: 21)

Aktiviert die Funktion

Selbsthaltung l6sen (Function: 1-6)

Nur wenn Selbsthaltung aktiviert ist

Wichtig: Erst durch die Beschaltung des GMM230S Ausgangs mit dem entsprechenden
Stellglied wird daraus die Sicherheitsfunktion.
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11.12. STO/SBC durch Zustand (Switch Mode = 10)

Wenn ein STO durch z. B. Uberdrehzahl ausgelost werden soll, kann ein riickgekoppelter
zweiter Ausgang (konfiguriert als Uberdrehzahl) fiir als Enable-Eingang verwendet werden
(Parameter ,Matrix XXXX*). Eine der beiden Funktionen bendtigt eine Selbsthaltung.

Relevante Bemerkung

Parameter

Switch Mode XXXX | =10

Matrix XXXX Riuckgekoppelter Ausgang

MIA-Delay XXXX = 0 (kann auch je nach Anwendung gesetzt werden)

MAI-Delay XXXX = 0 (kann auch je nach Anwendung gesetzt werden)

Lock Output Selbsthaltung, nur Bereich von 0-31 verwenden

Output Mode Homogene / Inverse Ausgangskonfiguration (beeinflusst den Safety
Integrity Level)

*IN* Function Eingangsfunktion

*IN* Config Schaltverhalten (dynamisch, statisch)

Input Mode Eingangskonfiguration (beeinflusst den Safety Integrity Level)

GPI Err Time Max. zugelassene Fehlerzeit wahrend des illegalen Ubergangszustands

Relevante Eingangsfunktion Bemerkung

Enable (Function: 21) Aktiviert die Funktion

Selbsthaltung l6sen (Function: 1-6) | Nur wenn Selbsthaltung aktiviert ist

11.13. SS1 durch Eingang (Switch Mode = 10)

Eine SS1 Funktion wird erreicht, wenn die STO Funktion mit einem MIA Delay versehen
wird. Nach Ablauf dieser eingestellten sicheren Verzégerungszeit wird ein STO aktiviert.
Die Selbsthaltung muss hier aktiviert sein. Wird wahrend der Verzégerungszeit das Enable
Signal zuriickgenommen, wird der Ausgang nicht ausgeldst. Es findet keine Frequenz- oder
Rampeniberwachung statt.

Relevante Bemerkung

Parameter

Switch Mode XXXX | =10

Matrix XXXX Nur Eingange verwenden, keine riickgekoppelten Ausgange

MIA-Delay XXXX Verzdgerungszeit

MAI-Delay XXXX = 0 (kann auch je nach Anwendung gesetzt werden)

Lock Output Selbsthaltung, nur Bereich von 0-31 verwenden

Output Mode Homogene / Inverse Ausgangskonfiguration (beeinflusst den Safety
Integrity Level)

*IN* Function Eingangsfunktion

*IN* Config Schaltverhalten (dynamisch, statisch)

Input Mode Eingangskonfiguration (beeinflusst den Safety Integrity Level)

GPI Err Time Max. zugelassene Fehlerzeit wahrend des illegalen Ubergangszustands

Relevante Eingangsfunktion Bemerkung

Enable (Function: 21) Aktiviert die Funktion

Selbsthaltung I6sen (Function: 1-6) | Nur wenn Selbsthaltung aktiviert ist
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11.14.

SLS durch Eingang (Switch Mode = 11)

Wenn der Parameter ,Switch Mode" = 11 gesetzt ist, wird dem Ausgang eine SLS Funktion
zugeordnet. Die Funktion Iost drehrichtungs-unabhangig bei einer Uberdrehzahl aus. Fur
die Funktion wird ein Enable Eingangssignal bendétigt, welches durch den Matrix Parameter

zugeordnet wird.

Eine Selbsthaltung kann kann mit Hilfe des Parameters ,Lock Output® realisiert werden. Die
Selbsthaltung kann durch einen weiteren Eingang quittiert werden. Eine Quittierung ist nur
bei Frequenzen unterhalb der Uberdrehzahl oder deaktiviertem Enable Signal mdglich. Es
findet keine Rampenuberwachung statt.

Relevante Bemerkung

Parameter

Switch Mode XXXX | =11

Matrix XXXX Nur Eingange verwenden, keine riickgekoppelten Ausgange

MIA-Delay XXXX

= 0 (kann auch je nach Anwendung gesetzt werden)

MAI-Delay XXXX

= 0 (kann auch je nach Anwendung gesetzt werden)

Lock Output

Selbsthaltung, nur Bereich von 0-31 verwenden

Output Mode

Homogene / Inverse Ausgangskonfiguration (beeinflusst den Safety
Integrity Level)

Delay XXXX

Ausldseverzégerung

Preselect XXX. L/H

Schaltpunkt

*IN* Function

Eingangsfunktion

*IN* Config Schaltverhalten (dynamisch, statisch)
Input Mode Eingangskonfiguration(beeinflusst den Safety Integrity Level)
GPI Err Time Max. zugelassene Fehlerzeit wahrend des illegalen Ubergangszustands

+ Preselect

Frequency

- Preselect

SLS Function: with static high Enable Input and actived Selfhold

Overspeed Overspeed

Overspeed

Acknowledge

Enable

I 4 S

Internal Signal

Output

MIA MAI

OUTx =L, /OUTx = H, Relay closed RelVip a8, A elV)p 8 2007

Relevante Eingangsfunktion

Bemerkung

Enable (Function: 21)

Aktiviert die Funktion

Selbsthaltung I6sen (Function: 1-6)

Nur wenn Selbsthaltung aktiviert ist
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11.15. SMS (Switch Mode = 12)

Wenn der Parameter ,Switch Mode® = 12 gesetzt ist, wird dem Ausgang eine SMS Funktion
zugeordnet. Die Funktion lost unabhéngig der Drehrichtung bei einer Uberdrehzahl aus.
Eine Selbsthaltung kann kann mit Hilfe des Parameters ,Lock Output® realisiert werden. Die
Selbsthaltung kann durch einen weiteren Eingang quittiert werden. Eine Quittierung ist nur
bei Frequenzen unterhalb der Uberdrehzahl moglich. Es findet keine Rampeniiberwachung

statt.

Relevante Bemerkung

Parameter

Switch Mode XXXX | =12

Lock Output Selbsthaltung, nur Bereich von 0-31 verwenden

Output Mode

Homogene / Inverse Ausgangskonfiguration (beeinflusst den Safety
Integrity Level)

Delay XXXX

Ausldseverzbgerung

Preselect XXX. L/H

Schaltpunkt

*IN* Function

Eingangsfunktion

*IN* Config Schaltverhalten (dynamisch, statisch)
Input Mode Eingangskonfiguration (beeinflusst den Safety Integrity Level)
GPI Err Time Max. zugelassene Fehlerzeit wahrend des illegalen Ubergangszustands

SMS Function:

+ Preselect
Frequency

- Preselect

with static high Enable Input and actived Selfhold

Overspeed

Overspeed

Overspeed

Acknowledge

Qutput

OUTx =L, /JOUTx = H, Relay closed JelVip o, Alelinp ) B o010 \TY T T

Relevante Eingangsfunktion

Bemerkung

Selbsthaltung l6sen (Function: 1-6)

Nur wenn Selbsthaltung aktiviert ist
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11.16.  SDI durch Eingang (f > 0 Hz) (Switch Mode = 13)

Wenn der Parameter ,Switch Mode® = 13 gesetzt ist, wird dem Ausgang eine SDI Funktion

zugeordnet. Die Funktion I6st bei positiver Frequenz aus. Eine Selbsthaltung kann kann mit

Hilfe des Parameters ,Lock Output realisiert werden. Die Selbsthaltung kann durch einen

weiteren Eingang quittiert werden. Eine Quittierung ist nur bei Frequenzen kleiner gleich 0 Hz

(f <0 Hz) oder deaktiviertem Enable Signal mdglich. Die SDI Funktion bezieht sich auf die
Frequenzauswertung und nicht auf eine Positionsauswertung.

Relevante Bemerkung

Parameter

Switch Mode XXXX | =13

Wait Time Nullsetzzeit

Matrix XXXX Nur Eingange verwenden, keine riickgekoppelten Ausgange

MIA-Delay XXXX = 0 (kann auch je nach Anwendung gesetzt werden)

MAI-Delay XXXX = 0 (kann auch je nach Anwendung gesetzt werden)

Lock Output Selbsthaltung, nur Bereich von 0-31 verwenden

Output Mode Homogene / Inverse Ausgangskonfiguration (beeinflusst den Safety
Integrity Level)

*IN* Function Eingangsfunktion

*IN* Config Schaltverhalten (dynamisch, statisch)

Input Mode Eingangskonfiguration (beeinflusst den Safety Integrity Level)

GPI Err Time Max. zugelassene Fehlerzeit wahrend des illegalen Ubergangszustands

SDI Function: with static high Enable Input and actived Selfhold
>0 >0 £50
+ Wait Time
Frequency

- Wait Time

Acknowledge H ﬂ

Enable J L

Internal Signal ] L
MIA MAI

OUTx =L, /OUTx = H, Relay closed Reltapea: Aol p el B L EIR )

Relevante Eingangsfunktion Bemerkung

Enable (Function: 21) Aktiviert die Funktion

Selbsthaltung lI6sen (Function: 1-6) | Nur wenn Selbsthaltung aktiviert ist
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11.17.  SDIl durch Eingang (f <0 Hz) (Switch Mode = 14)

Wenn der Parameter ,Switch Mode® = 14 gesetzt ist, wird dem Ausgang eine SDI Funktion
zugeordnet. Die Funktion I6st bei negativer Frequenz aus. Eine Selbsthaltung kann kann mit

Hilfe des Parameters ,Lock Output realisiert werden. Die Selbsthaltung kann durch einen

weiteren Eingang quittiert werden. Eine Quittierung ist nur bei Frequenzen gré3er gleich 0 Hz

(f > 0 Hz) oder deaktiviertem Enable Signal mdglich. Die SDI Funktion bezieht sich auf die
Frequenzauswertung und nicht auf eine Positionsauswertung.

Relevante Bemerkung

Parameter

Switch Mode XXXX | =14

Wait Time Nullsetzzeit

Matrix XXXX Nur Eingange verwenden, keine riickgekoppelten Ausgange

MIA-Delay XXXX = 0 (kann auch je nach Anwendung gesetzt werden)

MAI-Delay XXXX = 0 (kann auch je nach Anwendung gesetzt werden)

Lock Output Selbsthaltung, nur Bereich von 0-31 verwenden

Output Mode Homogene / Inverse Ausgangskonfiguration (beeinflusst den Safety
Integrity Level)

*IN* Function Eingangsfunktion

*IN* Config Schaltverhalten (dynamisch, statisch)

Input Mode Eingangskonfiguration (beeinflusst den Safety Integrity Level)

GPI Err Time Max. zugelassene Fehlerzeit wahrend des illegalen Ubergangszustands

SDI Function: with static high Enable Input and actived Selfhold

+ Wait Time
Frequency

- Wait Time

Acknowledge ﬂ ﬂ

Enable - '

Internal Signal o l

MIA MAI

OUTx =L, /OUTx = H, Relay closed JEeltypaa; Bieltasah 8 L1 EIRLT Y

Relevante Eingangsfunktion Bemerkung

Enable (Function: 21) Aktiviert die Funktion

Selbsthaltung I6sen (Function: 1-6) Nur wenn Selbsthaltung aktiviert ist
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11.18.

SSM durch Eingang (Switch Mode = 15)

Wenn der Parameter ,Switch Mode® = 15 gesetzt ist, wird dem Ausgang eine SSM Funktion
zugeordnet. Die Funktion 16st unabhéngig der Drehrichtung bei einer Unterdrehzahl aus.
Fur die Funktion wird ein Enable Eingangssignal bendtigt, welches durch den Matrix
Parameter zugeordnet wird. Eine Selbsthaltung kann zugeschalten werden. Die
Selbsthaltung kann durch einen weiteren Eingang quittiert werden. Eine Quittierung ist nur
bei Frequenzen oberhalb der Unterdrehzahl oder deaktiviertem Enable Signal moglich.

Relevante Bemerkung

Parameter

Switch Mode XXXX | =15

Matrix XXXX Nur Eingange verwenden, keine riickgekoppelten Ausgange

MIA-Delay XXXX

= 0 (kann auch je nach Anwendung gesetzt werden)

MAI-Delay XXXX

= 0 (kann auch je nach Anwendung gesetzt werden)

Lock Output

Selbsthaltung, nur Bereich von 0-31 verwenden

Output Mode

Homogene / Inverse Ausgangskonfiguration (beeinflusst den Safety
Integrity Level)

Delay XXXX

Ausldseverzbgerung

Preselect XXX. L/H

Schaltpunkt

*IN* Function

Eingangsfunktion

*IN* Config Schaltverhalten (dynamisch, statisch)
Input Mode Eingangskonfiguration (beeinflusst den Safety Integrity Level)
GPI Err Time Max. zugelassene Fehlerzeit wahrend des illegalen Ubergangszustands

+ Preselect
Frequency

- Preselect

SSM Function:

with static high Enable Input and actived Selfhold

—

Underspeed Underspeed

Acknowledge

Enable

J Li .

Internal Signal

Output

MIA MAI

OUTx =L, /OUTx = H, Relay closed Reltap e Wle]l) pias B8 L1 VAT Y

Relevante Eingangsfunktion

Bemerkung

Enable (Function: 21)

Aktiviert die Funktion

Selbsthaltung I6sen (Function: 1-6)

Nur wenn Selbsthaltung aktiviert ist
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11.19. SSMdurch Eingang (Switch Mode = 16)

Wenn der Parameter ,Switch Mode® = 16 gesetzt ist, wird dem Ausgang eine SSM Funktion
zugeordnet. Die Funktion I6st unabhangig von der Drehrichtung bei einem Verlassen eines
Frequenzbandes aus. Fur die Funktion wird ein Enable Eingangssignal benétigt, welches
durch den Matrix Parameter zugeordnet wird. Eine Selbsthaltung kann zugeschalten
werden.

Die Selbsthaltung kann durch einen weiteren Eingang quittiert werden. Eine Quittierung ist
nur bei Frequenzen innerhalb des Frequenzbandes oder deaktiviertem Enable Signal
maglich.

Relevante Bemerkung

Parameter

Switch Mode XXXX | =16

Hysteresis XXXX +/- Bereich vom Mittelpunkt

Matrix XXXX Nur Eingadnge verwenden, keine riickgekoppelten Ausgange

MIA-Delay XXXX = 0 (kann auch je nach Anwendung gesetzt werden)

MAI-Delay XXXX = 0 (kann auch je nach Anwendung gesetzt werden)

Lock Output Selbsthaltung, nur Bereich von 0-31 verwenden

Output Mode Homogene / Inverse Ausgangskonfiguration (beeinflusst den Safety
Integrity Level)

Delay XXXX Ausldseverzbgerung

Preselect XXX. L/H Mittelpunkt

*IN* Function Eingangsfunktion

*IN* Config Schaltverhalten (dynamisch, statisch)

Input Mode Eingangskonfiguration (beeinflusst den Safety Integrity Level)

GPI Err Time Max. zugelassene Fehlerzeit wahrend des illegalen Ubergangszustands

SSM Function: with static high Enable Input and actived Selfhold

Overspeed
+ Preselect
Frequency
- Preselect
Underspeed Underspeed
Acknowledge ﬂ ﬂ
Enable I | S —
Internal Signal | S
MIA MAI

OUTx =L, /OUTx = H, Relay closed Jeliyp 8, Mrellypag B L0 E LT

Relevante Eingangsfunktion | Bemerkung

Enable (Function: 21) Aktiviert die Funktion

Selbsthaltung lI6sen (Function: | Nur wenn Selbsthaltung aktiviert ist
1-6)
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11.20. SOS/SLI/SS2 durch Eingang (Switch Mode = 17)

Wenn der Parameter ,Switch Mode® = 17 gesetzt ist, wird dem Ausgang eine SOS/SLI/SS2
Funktion zugeordnet. Die Funktion l6st unabhéngig von der Drehrichtung bei einer
Uberdrehzahl oder einem Positionsfehler aus. Fir die Funktion wird ein Enable
Eingangssignal bendtigt, welches durch den Matrix Parameter zugeordnet wird. Eine
Selbsthaltung kann zugeschalten werden. Die Selbsthaltung kann durch einen weiteren
Eingang quittiert werden. Eine Quittierung ist nur bei Frequenzen unterhalb der
Uberdrehzahl oder bei deaktiviertem Enable Signal moglich. Mit der Umschaltung des
Enable Signals von inaktiv zu aktiv, wird die aktuelle Position fur die Fehlerauswertung
Ubernommen. SLI und SOS unterscheiden sich nur durch die Héhe der Schaltpunkte. SLI
entspricht einem Uberwachten Tippbetrieb, SOS eines tUberwachten Stillstands. Ein
Positionsfehler kann nur durch ein deaktiviertes Enable Signal quittiert werden. Eine SOS
Funktion mit MIA Delay ungleich Null wird zur SS2 Funktion.

Relevante Bemerkung

Parameter

Switch Mode XXXX | =17

Matrix XXXX Nur Eingange verwenden, keine riickgekoppelten Ausgange

MIA-Delay XXXX = 0 (kann auch je nach Anwendung gesetzt werden, SS2)

MAI-Delay XXXX = 0 (kann auch je nach Anwendung gesetzt werden)

Lock Output Selbsthaltung, nur Bereich von 0-31 verwenden

Output Mode Homogene / Inverse Ausgangskonfiguration (beeinflusst den Safety
Integrity Level)

Delay XXXX Ausldseverzbgerung

Preselect XXX. D Schaltpunkt fur Position

Preselect XXX. L/H | Schaltpunkt fiir Uberdrehzahl

*IN* Function Eingangsfunktion

*IN* Config Schaltverhalten (dynamisch, statisch)

Input Mode Eingangskonfiguration(beeinflusst den Safety Integrity Level)

GPI Err Time Max. zugelassene Fehlerzeit wahrend des illegalen Ubergangszustands

SOS Function: with static high Enable Input and actived Selfhold

+ Preselect.H/L

Frequency J—\X . e ——— O HZ

- Preselect.H/L

+ Preselect.D -

Positi =

ion \\_\‘ == POS=0
- Preselect.D — e —e— ——————— et —
Acknowledge ﬂ -
Enable J I I

Internal Signal —t

OUTx = L, /OUTx = H, Relay closed OUTx = H, /JOUTx = L, Relay open

Relevante Eingangsfunktion Bemerkung

Enable (Function: 21) Aktiviert die Funktion

Selbsthaltung I6sen (Function: 1-6) Nur wenn Selbsthaltung aktiviert ist
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11.21.

Stillstand durch Eingang (Switch Mode = 18)

Wenn der Parameter ,Switch Mode® = 18 gesetzt ist, wird dem Ausgang eine Stillstand
Funktion zugeordnet. Die Funktion lost bei Stillstand aus. Fur die Funktion wird ein Enable
Eingangssignal bendtigt, welches durch den Matrix Parameter zugeordnet wird. Eine
Selbsthaltung ist nicht implementiert. Mit der Umschaltung des Enable Signals von inaktiv
zu aktiv, wird die aktuelle Position fur die Fehlerauswertung ibernommen. Nach Ablauf der
Stillstandszeit wird der Ausgang gesetzt, tritt ein Positionsfehler auf oder liegt eine
Frequenz ungleich Null an wird der Ausgang zurtickgesetzt. Ein Positionsfehler kann nur
durch ein deaktiviertes Enable Signal zurickgenommen werden.

Relevante Parameter | Bemerkung

Switch Mode XXXX =18

Wait Time Nullsetzzeit

Matrix XXXX Nur Eingange verwenden, keine riickgekoppelten Ausgange

MIA-Delay XXXX

= 0 (kann auch je nach Anwendung gesetzt werden)

MAI-Delay XXXX

= 0 (kann auch je nach Anwendung gesetzt werden)

Output Mode

Homogene / Inverse Ausgangskonfiguration (beeinflusst den Safety
Integrity Level)

Preselect XXX. D

Schaltpunkt flr Position

Standstill Time

Stillstandszeit in Sekunden

*IN* Function

Eingangsfunktion

*IN* Config Schaltverhalten (dynamisch, statisch)
Input Mode Eingangskonfiguration (beeinflusst den Safety Integrity Level)
GPI Err Time Max. zugelassene Fehlerzeit wahrend des illegalen Ubergangszustands

Standstill Monitor: with static high Enable Input

f>0

- Wait Time

+ Preselect.D

+ WaitTime ~ =)
Frequency —/ \ /___/1 f=0Hz

f<0

Position POS=0
- Preselect.D S LR ST ———
Standstill Standstill
Time l——] Time
Acknowledge |
Enable | =l
I L

Internal Signal

Output

. MA
MIA VIA|

OUTx =L, /OUTx = H, Relay closed Reltap&d  Weliyp 8 8 CIF IR

Relevante

Eingangsfunktion.

Bemerkung

Enable (Function: 21)

Aktiviert die Funktion

11.22.

Reserved (Switch Mode = 19)

Dieser Switch Mode ist fiir Werkstestzwecke reserviert.
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11.23. Kein Stillstand (Switch Mode = 20)

Wenn der Parameter ,Switch Mode® = 20 gesetzt ist, entspricht die Funktion, die des
invertierten Switch Mode = 3. Die Funktion ist wie Switch Mode = 3 immer aktiv, aber der
Ausgang ist nur statisch aussteuerbar. Mit dieser Funktion wird der Relay Ausgang invertiert
zum Switch Mode = 3 angesteuert, d.h. das Relais ist geschlossen bei Stillstand und geoéffnet
bei Frequenzen ungleich Null. Die Stillstandszeit definiert eine gewisse zeitliche Verzégerung
bis Stillstand ausgel6st wird

Relevante Bemerkung

Parameter

Switch Mode XXXX =20

Pulse Time XXXX Nur Statisch = 0

Standstill Time Stillstandszeit in x Sekunden

Output Mode Homogene / Inverse Ausgangskonfiguration (beeinflusst den Safety
Integrity Level)

Relevante Eingangsfunktionen | Bemerkung
keine keine

11.24. Rampenuberwachung (Switch Mode = 21)

Wenn der Parameter ,Switch Mode® = 21 gesetzt ist, wird dem Ausgang eine
Rampeniberwachungsfunktion zugeordnet. Die Vorraussetzung fur die
Rampeniberwachung ist, dass das Bremsverhalten einer linearen Funktion von Frequenz
und Zeit folgt. Beim Ubergang von inaktiver zu aktiver Enable Flanke wird im Gerat die
aktuelle Frequenz zwischengespeichert und durch den vorprogrammierten
Rampenparameter ,Preselect XXXX.F* kann die zu erwartende Frequenz bestimmt werden.
Weicht die aktuelle Frequenz soweit ab, so dass das vorberechnete Fenster ,Preselect
XXXX.H/L" verlassen wird, wird der Ausgang gesetzt. Fur die Funktion wird ein Enable
Eingangssignal benotigt, welches durch den Parameter ,Matrix XXXX* zugeordnet wird.
Eine Selbsthaltung kann zugeschalten werden. Die Selbsthaltung kann durch einen
weiteren Eingang quittiert werden. Eine Quittierung ist nur bei deaktiviertem Enable Signal
maoglich.
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Fortsetzung ,Rampeniiberwachung (Switch Mode = 21)“:

Relevante Bemerkung

Parameter

Switch Mode XXXX | =21

Matrix XXXX Nur Eingange verwenden, keine riickgekoppelten Ausgange

MIA-Delay XXXX

= 0 (kann auch je nach Anwendung gesetzt werden)

MAI-Delay XXXX

= 0 (kann auch je nach Anwendung gesetzt werden)

Lock Output

Selbsthaltung, nur Bereich von 0-31 verwenden

Output Mode

Homogene / Inverse Ausgangskonfiguration (beeinflusst die Sicherheitsstufe
SIL/PL)

Delay XXXX

Ausléseverzégerung

Preselect XXXX.H/L

+/- Bereich vom berechneten Mittelpunkt

Preselect XXXX.F

Eingabe der Bremsrampe

*IN* Function

Konfiguration der Steuereingdnge (beeinflusst die Sicherheitsstufe SIL/PL)

*IN* Config Funktion des Steuereingangs

Input Mode Schaltverhalten (einkanalig, zweikanalig, invers, homogen, dynamisch,
statisch)

GPI Err Time Max. zugelassene Fehlerzeit wahrend des illegalen Ubergangszustands

SSM Function: with static high Enable Input and activated Selfhold

Frequency

Acknowledge

+ Preselect XXX H/L
f=0
- Preselect XXX H/IL

Enable

Internal Signal

Relevante Eingangsfunktionen Bemerkung

Enable, z.B. Parameter ,IN1 Function® = 21 Aktiviert die Funktion

Selbsthaltung I6sen, z.B. Parameter ,IN2 Function“ =1 ... 6 | Nur wenn Selbsthaltung aktiviert ist
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Fortsetzung ,Rampeniiberwachung (Switch Mode = 21)“:

Das Fenster wird durch den ,Preselect XXXX.H/L* bestimmt und wird direkt in Hz Schritten
eingegeben. Eine Eingabe von 100 Hz erzeugt ein Fenster von +/- 100 Hz um die kalkulierte
Frequenz. Der Parameter ,Preselect XXXX.F* kennzeichnet die Bremsrampe.

Wenn die Selbsthaltung aktiviert wurde, muss der Parameter Delay auch aktiviert werden.
Er muss mindestens auf den kleinsten Wert von 2ms eingestellt werden.

Beispiel:

Wird eine Bremsrampe von 0,01 Hz/ms bei 1353 Hz ausgel6st, ist die Zeitdauer bis 0 Hz
erreicht wird : 1353 Hz / (0,01 Hz/ms) = 135,3 s = 2min 15,3s

Zur Bestimmung der Rampe sollte der Antrieb bei z.B. 1kHz abgebremst werden und die
Zeitdauer gemessen werden. Daraus folgt dann der Parameterwert durch Rechnung.

11.25. Rampenuberwachung (Switch Mode = 22)

Wenn der Parameter ,Switch Mode® = 22 gesetzt ist, wird dem Ausgang eine
Rampeniberwachungsfunktion zugeordnet. Die Vorraussetzung fur die
Rampeniberwachung ist, dass das Bremsverhalten einer linearen Funktion von Frequenz
und Zeit folgt. Beim Ubergang von inaktiver zu aktiver Enable Flanke wird im Gerat die
aktuelle Frequenz zwischengespeichert und durch den vorprogrammierten
Rampenparameter ,Preselect XXXX.F* kann die zu erwartende Frequenz bestimmt werden.
Im Gegensatz zu Switch Mode = 21 findet hier nur eine Uberwachung der Rampe auf
Uberschreiten statt. Ist die aktuelle Frequenz groRer, so dass das vorberechnete Fenster
,Preselect XXXX.H/L" verlassen wird, wird der Ausgang gesetzt, ist hingegen die aktuelle
Frequenz kleiner, so dass das vorberechente Fenster verlassen wird, wird der Ausgang
nicht gesetzt. Fur die Funktion wird ein Enable Eingangssignal benétigt, welches durch den
Parameter ,Matrix XXXX“ zugeordnet wird. Eine Selbsthaltung kann zugeschalten werden.
Die Selbsthaltung kann durch einen weiteren Eingang quittiert werden. Eine Quittierung ist
nur bei deaktiviertem Enable Signal moglich.

Relevante Bemerkung

Parameter

Switch Mode XXXX | =22

Matrix XXXX Nur Eingange verwenden, keine riickgekoppelten Ausgange

MIA-Delay XXXX = 0 (kann auch je nach Anwendung gesetzt werden)

MAI-Delay XXXX = 0 (kann auch je nach Anwendung gesetzt werden)

Lock Output Selbsthaltung, nur Bereich von 0-31 verwenden

Output Mode Homogene / Inverse Ausgangskonfiguration (beeinflusst die
Sicherheitsstufe SIL/PL)

Delay XXXX Ausléseverzbgerung

Preselect + Bereich vom berechneten Mittelpunkt

XXXX.H/L

Preselect XXXX.F Eingabe der Bremsrampe

*IN* Function Konfiguration der Steuereingange (beeinflusst die Sicherheitsstufe SIL/PL)

*IN* Config Funktion des Steuereingangs

Input Mode Schaltverhalten (einkanalig, zweikanalig, invers, homogen, dynamisch,
statisch)

GPI Err Time Max. zugelassene Fehlerzeit wahrend des illegalen Ubergangszustands
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Fortsetzung ,Rampeniiberwachung (Switch Mode = 22)“:

SSM Function: with static high Enable Input and activated Selfhold

Frequency

+ Preselect XXX HIL
f=0

Acknowledge

Enable

|
I L
I E—

Internal Signal

Relevante Eingangsfunktionen Bemerkung

Enable, z.B. Parameter ,IN1 Function“ = 21 Aktiviert die Funktion

Selbsthaltung I6sen, z.B. Parameter ,IN2 Function® =1 ... 6 | Nur wenn Selbsthaltung aktiviert ist

Das Fenster wird durch den ,Preselect XXXX.H/L* bestimmt und wird direkt in Hz Schritten
eingegeben. Eine Eingabe von 100 Hz erzeugt ein Fenster von +/- 100 Hz um die kalkulierte
Frequenz. Der Parameter ,Preselect XXXX.F* kennzeichnet die Bremsrampe.

Wenn die Selbsthaltung aktiviert wurde, muss der Parameter Delay auch aktiviert werden.
Er muss mindestens auf den kleinsten Wert von 2ms eingestellt werden.

Beispiel:

Wird eine Bremsrampe von 0,01 Hz/ms bei 1353 Hz ausgel6st, ist die Zeitdauer bis 0 Hz
erreicht wird : 1353 Hz / (0,01 Hz/ms) = 135,3 s = 2min 15,3s

Zur Bestimmung der Rampe sollte der Antrieb bei z.B. 1kHz abgebremst werden und die
Zeitdauer gemessen werden. Daraus folgt dann der Parameterwert durch Rechnung.
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12. Reaktionszeiten

12.1. Reaktionszeit des Relaisausgangs
Reaktionszeit des Relais: 25 ms (max.)

Im normalen Betrieb fiir Uberdrehzahl, Unterdrehzahl oder Frequenzband:
(Bei Frequenzband kleinere Frequenzgrenze wahlen, da dann die Zeitdauer langer ist)

2 x Sampling Time + 25 ms fur Frequenzen > 1/ Sampling Time
z. B. f=10 kHz, Sampling Time =1 ms 10 kHz > 1 kHz ergibt 27 ms
2 x 1/Frequenz + 25 ms fur Frequenzen < 1/ Sampling Time
z. B. f=100 Hz, Sampling Time =1 ms 100 Hz < 1 kHz ergibt 45 ms

Im normalen Betrieb fir Stillstand:

2 x Wait Time + Stillstandszeit + 25 ms fur Frequenz =0

z. B. Stillstandzeit = 0 ms, Wait Time = 100 ms  Ergibt 225 ms

Die Zeiten wurden fir eine Sprungfunktionen ermittelt.
Der Parameter ,Filter“ wurde fiir die obigen ermittelten Zeiten nicht
bericksichtigt.
Bei aktivierten Filter mussen die Sampling Time oder der 1/Frequenz Wert
noch zusatzlich mit dem Faktor Filter x 5 multipliziert werden.
(5 =100% vom Endwert erreicht, 3 = 95% vom Endwert erreicht)
Bei einem Systemfehler (kritischer interner Fehler) gilt fir Version 3B und
hoher:

85 ms + 25 ms ergibt 110 ms

12.2. Reaktionszeit des Analogausgangs
Reaktionszeit des analogen Ausgangs: 1 ms

Im normalen Betrieb fiir Uberdrehzahl, Unterdrehzahl bzw. Frequenzband:
(Bei Frequenzband kleinere Frequenzgrenze wahlen, da dann die Zeitdauer langer ist)

2 x Sampling Time + 1 ms fur Frequenzen > 1/ Sampling Time
z. B. =10 kHz, Sampling Time =1 ms 10 kHz > 1 kHz ergibt 3 ms

2 x 1/Frequenz + 1 ms fur Frequenzen < 1/ Sampling Time
z. B. =100 Hz, Sampling Time =1 ms 100 Hz < 1 kHz ergibt 21 ms

Im normalen Betrieb fur Stillstand:

2 x Wait Time + Stillstandszeit + 1 ms fur Frequenz =0
z. B. Stillstandzeit = 0 ms, Wait Time = 100 ms Ergibt 201 ms

Die Zeiten wurden fur eine Sprungfunktionen ermittelt.
Der Parameter ,,Filter” wurde fiir die obigen ermittelten Zeiten nicht
berticksichtigt.
Bei aktivierten Filter missen die Sampling Time oder der 1/Frequenz Wert
noch zusatzlich mit dem Faktor Filter x 5 multipliziert werden.
(5 =100% vom Endwert erreicht, 3 = 95% vom Endwert erreicht)
Bei einem Systemfehler (kritischer interner Fehler) gilt fir Version 3B und
hoher:

85 ms + 1 ms ergibt 86 ms
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12.3. Reaktionszeit der Digitalausgéange
Reaktionszeit der digitalen Ausgange: 1 ms

Im normalen Betrieb fiir Uberdrehzahl, Unterdrehzahl bzw. Frequenzband:
(Bei Frequenzband kleinere Frequenzgrenze wahlen, da dann die Zeitdauer langer ist)

2 x Sampling Time + 1 ms fur Frequenzen > 1/ Sampling Time
z. B. f =10 kHz, Sampling Time =1 ms 10 kHz > 1 kHz ergibt 3 ms
2 x 1/Frequenz + 1 ms fur Frequenzen < 1/ Sampling Time

z. B. f=100 Hz, Sampling Time =1 ms 100 Hz < 1 kHz ergibt 21 ms

Im normalen Betrieb fir Stillstand:

2 x Wait Time + Stillstandszeit + 1 ms fur Frequenz =0
z. B. Stillstandzeit = 0 ms, Wait Time = Ergibt 201 ms
100 ms

Die Zeiten wurden fiur eine Sprungfunktionen ermittelt.
Der Parameter ,,Filter“ wurde fiir die obigen ermittelten Zeiten nicht
bericksichtigt.
Bei aktivierten Filter mlssen die Sampling Time oder der 1/Frequenz Wert
noch zusatzlich mit dem Faktor Filter x 5 multipliziert werden.
(5 =100% vom Endwert erreicht, 3 = 95% vom Endwert erreicht)
Bei einem Systemfehler (kritischer interner Fehler) gilt fir Version 3B und
hoher:

85 ms + 1 ms ergibt 86 ms

12.4. Reaktionszeit des Splitterausgangs
Reaktionszeit des Splitterausgangs: 1 ms

Die Zeiten wurden fir eine Sprungfunktionen ermittelt.
Bei einem Systemfehler (kritischer interner Fehler) gilt fir Version 3B und
héher:

85 ms + 1 ms ergibt 86 ms

Baumer_GMM230S_GMM240S-SafetyManual_DE (GMM2xxS_07b_oi_d) / Nov-21 Seite 89/ 152



12.5. Reaktionszeit bei Frequenzfehlerauswertung

Reaktionszeiten bei Abriss einer Frequenz:
Einstellung Sampling Time = 10 ms, Wait Time = 100 ms

Fir Version 3B und hoher:

- Benutze Sampling Time fur die Berechnung wenn f > 1/Sampling Time
- Benutze 1/f wenn f < 1/Sampling Time

Fur die folgenden Tabellen gilt:

Der Parameter Filter hat hier keinen Einfluss.

Zusatzlich zu den Zeiten kommt noch die Hardware-Verzégerungszeiten

hinzu, (Relais = 25 ms, Analogausgang = 1 ms, Digitalausgang = 1 ms).

*) Die errechneten Zahlenwerte fir die Reaktionszeit gelten jeweils fur den Fall,

dass ,Sampling Time* grélRer ware als die reziproke Frequenz 1/f
Div. Filter =10
Bei Parameter ,Div. %-Value® = 10: ;igéssirpling Time oder (1/f)) + 1x Wait Time, Reaktionszeit =
Bei Parameter ,Div. %-Value® = 20: gigrgssil)mpling Time oder (1/f)) + 1x Wait Time, Reaktionszeit =
Bei Parameter ,Div. %-Value® = 30: igrgssi)mpling Time oder (1/f)) + 1x Wait Time, Reaktionszeit =
Bei Parameter ,Div. %-Value® = 40: gi(;(é]ssi)mpling Time oder (1/f)) + 1x Wait Time, Reaktionszeit =
Div. Filter =5
Bei Parameter ,Div. %-Value® = 10 ig(o(iilz;pling Time oder (1/f)) + 1x Wait Time, Reaktionszeit =
Bei Parameter ,Div. %-Value® = 20 ;86<r$18§;npling Time oder (1/f)) + 1x Wait Time, Reaktionszeit =
Bei Parameter ,Div. %-Value® = 30: ;goxr(nssf;npling Time oder (1/f)) + 1x Wait Time, Reaktionszeit =
Bei Parameter Div. %-Value® = 40: gioxr(nséi)mpling Time oder (1/f)) + 1x Wait Time, Reaktionszeit =
Div. Filter =3
Bei Parameter ,Div. %-Value® = 10: on(iasrj;pling Time oder (1/f)) + 1x Wait Time, Reaktionszeit =
Bei Parameter ,Div. %-Value* = 20: izxo(iasir;pling Time oder (1/f)) + 1x Wait Time, Reaktionszeit =
Bei Parameter ,Div. %-Value® = 30: i;(o(iill;pling Time oder (1/f)) + 1x Wait Time, Reaktionszeit =
Bei Parameter ,Div. %-Value® = 40 ié(o(airl;pling Time oder (1/f)) + 1x Wait Time, Reaktionszeit =
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Filterwirkung bei 10 % Frequenzeinbruch

Div. Filter = 3 und Div. %-Value = 10:

Auslésung nach 9 x (Sampling Time oder 1/f)

Div. Filter = 5 und Div. %-Value = 10:

Auslésung nach 10 x (Sampling Time oder 1/f)

Div. Filter = 10 und Div. %-Value = 10:

Auslésung nach 10 x (Sampling Time oder 1/f)

Filterwirkung bei 20 % Frequenzeinbruch

Div. Filter = 3 und Div. %-Value = 20: Auslésung nach 13 x (Sampling Time oder 1/f)
Div. Filter = 3 und Div. %-Value = 10: Auslésung nach 4 x (Sampling Time oder 1/f)
Div. Filter = 5 und Div. %-Value = 20: Auslésung nach 20 x (Sampling Time oder 1/f)
Div. Filter = 5 und Div. %-Value = 10: Auslésung nach 10 x (Sampling Time oder 1/f)

Div.

Filter = 10 und Div. %-Value = 20:

Auslésung nach 20 x (Sampling Time oder 1/f)

Div.

Filter = 10 und Div. %-Value = 10:

Auslésung nach 10 x (Sampling Time oder 1/f)

Filterwirkung bei 30 % Frequenzeinbruch

Div. Filter = 3 und Div. %-Value = 30: Auslésung nach 16 x (Sampling Time oder 1/f)
Div. Filter = 3 und Div. %-Value = 20: Auslésung nach 7 x (Sampling Time oder 1/f)
Div. Filter = 3 und Div. %-Value = 10: Auslésung nach 3 x (Sampling Time oder 1/f)
Div. Filter = 5 und Div. %-Value = 30: Auslésung nach 30 x (Sampling Time oder 1/f)
Div. Filter = 5 und Div. %-Value = 20: Auslésung nach 20 x (Sampling Time oder 1/f)
Div. Filter = 5 und Div. %-Value = 10: Auslésung nach 10 x (Sampling Time oder 1/f)

Div.

Filter = 10 und Div. %-Value = 30:

Auslésung nach 30 x (Sampling Time oder 1/f)

Div.

Filter = 10 und Div. %-Value = 20:

Auslésung nach 20 x (Sampling Time oder 1/f)

Div.

Filter = 10 und Div. %-Value = 10:

Auslésung nach 10 x (Sampling Time oder 1/f)

Filterwirkung bei 40 % Frequenzeinbruch

Div. Filter = 3 und Div. %-Value = 40: Auslésung nach 18 x (Sampling Time oder 1/f)
Div. Filter = 3 und Div. %-Value = 30: Auslésung nach 9 x (Sampling Time oder 1/f)
Div. Filter = 3 und Div. %-Value = 20: Auslésung nach 5 x (Sampling Time oder 1/f)
Div. Filter = 3 und Div. %-Value = 10: Auslésung nach 2 x (Sampling Time oder 1/f)
Div. Filter = 5 und Div. %-Value = 40: Auslésung nach 36 x (Sampling Time oder 1/f)
Div. Filter = 5 und Div. %-Value = 30: Auslésung nach 26 x (Sampling Time oder 1/f)
Div. Filter = 5 und Div. %-Value = 20: Auslésung nach 16 x (Sampling Time oder 1/f)
Div. Filter = 5 und Div. %-Value = 10: Auslésung nach 6 x (Sampling Time oder 1/f)
Div. Filter = 10 und Div. %-Value = 40: Auslésung nach 40 x (Sampling Time oder 1/f)
Div. Filter = 10 und Div. %-Value = 30: Auslésung nach 30 x (Sampling Time oder 1/f)
Div. Filter = 10 und Div. %-Value = 20: Auslésung nach 20 x (Sampling Time oder 1/f)
Div. Filter = 10 und Div. %-Value = 10: Auslésung nach 10 x (Sampling Time oder 1/f)
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13. Anschluss der Eingange

Die Eingange konnen auf unterschiedliche Art angeschlossen werden. Das GMM2xxS hat
SIL-3 fahige HTL-Eingange, wenn die Konfiguration auf 2-polig invers geschaltet ist. Der
endgultige Safety Integrity Level (SIL) hangt von der externen Beschaltung und von der
Konfiguration ab.

Relevante Bemerkung

Parameter

XINx Config Schaltverhalten (2-polig, 1-polig, getaktet)

Input Mode Konfiguration der Eingénge (Einzeleingange, Signalpaare, gemischt)

Switch Mode XXXX =9, wenn Ausgang zur Takterzeugung verwendet wird, nur bei getakteten
Eingang

Output Mode Taktausgang muss auf invers geschalten werden

GPI Err Time Max. zugelassene Fehlerzeit wahrend des illegalen Ubergangszustands

¢ Ein 1-polig nicht getakteter Eingang hat SIL = 1
e Ein 1-polig getakteter Eingang kann SIL = 1-2 erreichen
e Ein 2-poliger nicht getakteter Eingang kann SIL = 2-3 erreichen

Wenn ein getakteter Eingang verwendet wird, sollte fur die Takterzeugung
zuerst OUT1, OUT2, OUT3 und dann erst OUT4 verwendet werden. Die
Takterzeugung unterscheidet sich in Bezug auf die Frequenz, wobei OUT1
die héchste Frequenz ausgeben kann.

Beide Ausgangsspuren (OUT1 und /OUT1) kbnnen verwendet werden, da
diese eine Phasenverschiebung von 180° besitzen. (Parameter ,,Output
Mode“ beachten)

13.1. Anschluss : 1-polig nicht getakteter Eingang

Ein 1-poliger nicht getakteter Eingang kann wie unten gezeigt, angeschlossen werden. Es
kann auch ein Wechselschalter, der zwischen GND und +24 V schaltet, verwendet werden.
Ein 1-polig statischer Eingang hat den Safety Integrity Level (SIL) = 1. Der Parameter ,xINXx
Config“ muss auf Werte zwischen 8-11 eingestellt, der Parameter ,Input Mode* auf 1 oder 2
gesetzt werden. Fehler konnen nicht detektiert werden, damit gibt es keine Beeinflul3ung
der Reaktionszeit.

+24V

DS2XX

CONTROL INPUT
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13.2. Anschluss : 1-polig getakteter Eingang

Ein 1-poliger getakteter Eingang kann wie unten gezeigt, angeschlossen werden. Ein 1-
polig getakteter Eingang hat den Safety Integrity Level (SIL) = 1-2. Der Parameter ,xINx
Config“ muss auf Werte zwischen 20-35, der Parameter ,Input Mode® auf 1 oder 2 gesetzt
werden. Ein Ausgang muss fur die Takterzeugung zur Verfiigung stehen. Beim Fehler des
Taktsignals muss die Auslésung der Funktion (statisch high/low) so gewabhlt sein, dass kein
Sicherheitsrisiko entsteht. (Leitungstrennung und Schalterversagen konnen nicht detektiert
werden). Ein Fehlerfall |16st einen Runtime Readback Digital Output Error aus und die
Reaktionszeit betragt ca. 20 ms.

i W
DS2XX
CONTROL INPUT CONTROL OUT
JuUuuuuy
DS2XX
CONTROL INPUT CONTROL OUT

h 4

Einfluss auf den Safety Integrity Level (SIL) :

¢ Raumlich getrennte Verlegung der Schalterzuleitungen

e Zwangsgefuhrte redundante Reihenkontakte

e Spezielle Schalteranschliisse zur Verhinderung von Kurz- und
Querschliissen

e MTTFd Wert des Schalters
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13.3. Anschluss: 2-polig nicht getakteter Eingang

Ein 2-poliger nicht getakteter Eingang kann wie unten gezeigt, angeschlossen werden. Ein
2-polig nicht getakteter Eingang hat den Safety Integrity Level (SIL) = 2-3. (homogen = 2-3,
invers = 3).

Der Parameter ,xINx Config“ muss auf Werte zwischen 0-7, der Parameter ,Input Mode*“ auf
0 oder 1 gesetzt werden. Ein Fehlerfall 16st einen Runtime GPI Error aus und die
Reaktionszeit betragt ca. 20 ms. Der Parameter GPI Err Time bestimmt die max. zulassige
Fehlerzeit wéhrend des illegalen Zwischenzustands. (1 entspricht ca. einer Dauer von

1ms).

+24V

DS2XX

~§4

CONTROL INPUT

+24V +24V

DS2XX
CONTROL INPUT

Einfluss auf den Safety Integrity Level (SIL) :

e Raumlich getrennte Verlegung der Schalterzuleitungen

e Zwangsgefuhrte redundante Reihenkontakte

e Spezielle Schalteranschlisse zur Verhinderung von Kurz- und
Querschlissen

e MTTFd Wert des Schalters
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14. Anschluss der Ausgange

Die Ausgange konnen auf unterschiedliche Art angeschlossen werden. Das GMM2xxS hat
SIL-3 fahige HTL-Ausgange, wenn die Konfiguration auf 2-polig invers geschalten. Der
endgultige

Safety Integrity Level (SIL) hangt von der externen Beschaltung und von der Konfiguration
ab.

Relevante Bemerkung
Parameter
Output Mode Konfiguration der Ausgénge (homogen / invers)

e Ein 1-poliger Ausgang hat SIL =1
e Ein 2-poliger homogener Ausgang kann SIL = 2-3 erreichen
e Ein 2-poliger inverser Ausgang kann SIL = 3 erreichen

15. EDM-Funktion

Bei der EDM (External Device Monitoring) Funktion wird das fehlerhafte Schalten eines
externen Relais oder Schitzes durch einen Ruckfuhrkreis Uberwacht. Fur den
Ruckfuhrkreis wird ein getaktetes Ausgangssignal Uber einen zwangsgefihrten
Relaiskontakt gefuhrt und Uber einen Eingang Gberwacht.

Das GMM2xxS muss damit einen Ausgang fur die Ansteuerung der Relaisspule, einen
Ausgang fur die Bildung des Taktes, sowie einen Eingang fur die Ricklesung des Taktes
zur Verfigung stellen.

Mit Hilfe des Parameter ,*IN* Function® wird der Ausgang bestimmt der fur die
Relaisansteuerung verwendet wird, mdgliche Einstellungen sind 17-20 und 22. Der
Parameter ,*IN* Config“ bestimmt, welcher Ausgang fur das Taktsignal verwendet wurde, der
Einstellungsbereich liegt zwischen 12-19.

Der endgultige Safety Integrity Level (SIL) hdngt von der externen Beschaltung und von der
Konfiguration ab. Im Fehlerfall wird der Runtime External RB Error ausgelost.

Relevante Bemerkung

Parameter

Read Back OUT Mdgliche Invertierung der Relaisansteuerung

Switch Mode Ausgang zur Ansteuerung der Relaisspule (Einstellung : invers)

Switch Mode Taktausgang (Einstellung : invers)

*IN* Function Spezifizierung der Relaisansteuerung

*IN* Config Spezifizierung der Taktriickfihrung

Input Mode Konfiguration des Riicklese-Eingangs (Einzeleingang fur Ricklesung)

Read Back Delay Zeitdauer bis Relais sicher angezogen hat (gilt fr alle verwendeten
Relais)
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15.1. EDM: 1Relais, 1 Ausgang, 1 Eingang (NO)

DS230

ouT2

/OUT1

GND

Zwangsgefiihrtes Relais

AL FIER

>

IN2

Hilfskontakt

(Schliesser) Hauptkontakt
(NO)

IN2 = IN3 (alte Gehdusebezeichnung)

Parameter Wert | Beschreibung
Switch Mode OUT1 | 0 OUT1 detektiert Uberdrehzahl
Switch Mode OUT2 | 9 OUT2 dient zur Takterzeugung
Read Back OUT 1 Invertierung (Anschluss an /OUT1 mit NO Kontakt)
IN2 Function 17 Funktionsausgang OUT1 (Uberdrehzahl)
IN2 Config 14 Taktausgang OUT2 (Anschluss an X10/4)
Input Mode 2 4 Einzel-Steuereingédnge verwendbar
Read Back Delay 0,050 | 50ms Delay aufgrund der Relais Prellzeit
Output Mode 0 Inverse Beschaltung
Funktion:

Bei normaler Drehzahl wird der digitale Ausgang /OUT1 mit HIGH
angesteuert, so dass das externe Relais angezogen ist. Bei Uberdrehzahl
wird der digitale Ausgang /OUT1 mit LOW angesteuert und das externe
Relais fallt ab. Der zwangsgefuhrte Hilfskontakt schliel3t, wenn das Relais
angesteuert wird und leitet den Takt zum Eingang weiter.

Ein Fehler im Taktkreis kann nur im angesteuerten Zustand erkannt werden.
Im Fehlerfall schaltet das GMM2xxS alle digitalen Ausgange auf LOW, das
externe Relais fallt ab und zeigt damit Uberdrehzahl an. Tritt ein Fehlerfall im
Taktkreis bei normaler Drehzahl auf, wird ein Fehler ausgeltst und
Uberdrehzahl angezeigt. (Safety Integrity Level = 1) Hauptkontakte kénnen je
nach Applikation als Schliesser oder Offner ausgefiihrt sein.
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15.2. EDM: 1 Relais, 1 Ausgang, 1 Eingang (NC)

DS230

ouT2

/OUT1

GND

Zwangsgefiihrtes Relais

LIt

>

Y\

IN2

Hilfskontakt

(Offner) Hauptkontakt
(NC)

IN2 = IN3 (alte Gehdausebezeichnung)

Parameter Wert | Beschreibung
Switch Mode OUT1 |0 OUT1 detektiert Uberdrehzahl
Switch Mode OUT2 |9 OUT?2 dient zur Takterzeugung
Read Back OUT 0 Keine Invertierung (Anschluss an /OUT1 mit NC Kontakt)
IN2 Function 17 Funktionsausgang OUT1 (Uberdrehzahl)
IN2 Config 14 Taktausgang OUT2 (Anschluss an X10/4)
Input Mode 2 4 Einzel-Steuereingénge verwendbar
Read Back Delay 0,050 | 50ms Delay aufgrund der Relais Prellzeit
Output Mode 0 Inverse Beschaltung
Funktion:

Bei normaler Drehzahl wird der digitale Ausgang /OUT1 mit HIGH
angesteuert, so dass das externe Relais angezogen ist. Bei Uberdrehzahl
wird der digitale Ausgang /OUT1 mit LOW angesteuert und das externe
Relais fallt ab. Der zwangsgefuhrte Hilfskontakt 6ffnet, wenn das Relais
angesteuert wird und unterbricht den Takt zum Eingang.

Ein Fehler im Taktkreis kann nur im abgefallenen Zustand erkannt werden. Im
Fehlerfall schaltet das GMM2xxS alle digitalen Ausgange auf LOW, und das
externe Relais fallt ab und zeigt damit Uberdrehzahl an. Tritt ein Fehlerfall im
Taktkreis bei Uberdrehzahl auf, wird ein Fehler ausgeldst und Uberdrehzahl
angezeigt. (Safety Integrity Level = 1) Hauptkontakte kénnen je nach
Applikation als Schliesser oder Offner ausgefiihrt sein.
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15.3. EDM: 2 Relais, 1 Ausgang, 1 Eingang (NC, NO)

Zwangsgefiihrte Relais Hauptkontakte
R [y s oy 5
DS230 e
ouT1 1
1 L W
\ (YA
JOUT1 1
\ A W
\ AN
GND
GND
IN2
Hilfskontakte
IN2 = IN3 (alte Gehdusebezeichnung) NO und NC in Reihe
Parameter Wert | Beschreibung
Switch Mode OUT1 |0 OUT1 detektiert Uberdrehzahl
Switch Mode OUT2 |9 OUT?2 dient zur Takterzeugung
Read Back OUT 1 Invertierung
IN2 Function 17 Funktionsausgang OUT1 (Uberdrehzahl)
IN2 Config 14 Taktausgang OUT2 (Anschluss an X10/4)
Input Mode 2 4 Einzel-Steuereingéange verwendbar
Read Back Delay 0,050 | 50ms Delay aufgrund der Relais Prellzeit
Output Mode 0 Inverse Beschaltung
Funktion:
Bei normaler Drehzahl wird der digitale Ausgang /OUT1 mit HIGH und OUT1
mit LOW angesteuert. Bei Uberdrehzahl wird der digitale Ausgang /OUT1 mit
LOW und OUT1 mit HIGH angesteuert. Damit ist immer ein Relais angezogen,
wahrend das andere abgefallen ist. Bei normaler Drehzahl ist der Taktkreis
geschlossen, bei Uberdrehzahl ist der Taktkreis geoffnet. Die GND Leitungen
der Relais missen unabhangig sein.
Ein Fehler im Taktkreis kann nur im geschlossenen Zustand erkannt werden.
Im Fehlerfall schaltet das GMM2xxS alle digitalen Ausgange auf LOW, und
die externen Relais fallen ab und es wird Uberdrehzahl angezeigt. Tritt ein
Fehlerfall im Taktkreis bei Uberdrehzahl auf, wird ein Fehler ausgelost und
Uberdrehzahl angezeigt. (Safety Integrity Level = 2) Hauptkontakte kénnen je
nach Applikation als Schliesser oder Offner ausgefiihrt sein.
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15.4. EDM: 2 Relais, 2 Ausgange, 1 Eingang (NC, NO)

Zwangsgefiihrte Relais Hauptkontakte
_ririrreim
DS230 ouT1 =l
/OUT2 1 J
h N O N
v\ |\
/OUT3 1
L W W O W
Y O\ \ D
GND
GND
IN2 p—
Hilfskontakte
IN2 = IN3 (alte Gehdusebezeichnung) NC oder NO in Reihe
Parameter Wert | Beschreibung
Switch Mode OUT1 | 9 OUT1 dient zur Takterzeugung
Switch Mode OUT2 |0 OUT?2 detektiert Uberdrehzahl
Switch Mode OUT3 | 0 OUT3 detektiert Uberdrehzahl
Read Back OUT 0/6 Invertierung oder keine Invertierung je nach Hilfskontaktart
IN2 Function 18/19 | Funktionsausgang OUT?2 oder OUT3 (Uberdrehzahl)
IN2 Config 12 Taktausgang OUT1 (Anschluss an X10/4)
Input Mode 2 4 Einzel-Steuereingénge verwendbar
Read Back Delay 0,050 | 50ms Delay aufgrund der Relais Prellzeit
Output Mode 0 Inverse Beschaltung
Funktion:
Hier werden zwei unabhangige Ausgange /OUT2 und /OUT3 verwendet, die in
Bezug auf ihr Schaltverhalten identisch programmiert sind. Die Basis-
Funktion entspricht der Funktion mit einem Relais. Die Hilfskontakte der
Relais werden in Reihe geschalten und auf einen Eingang gefiihrt. Da das
Schaltverhalten beider Ausgéange gleich sein muss, kann der Parameter ,,IN2
Function“ auf 18 oder 19 gesetzt sein. Die GND Leitungen der Relais mussen
unabhangig sein. (Safety Integrity Level = 2) Hauptkontakte kdnnen je nach
Applikation als Schliesser oder Offner ausgefiihrt sein.
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15.5. EDM: 2 Relais, 2 Ausgange, 2 Eingéange (NC)

Zwangsgefiihrte Relais Hauptkontakte
g e e B g e B
D230 JOL I T g T
OUT1
/OUT2 1
x N\ N
\ N\
/OUT3 i
L W O A
Y\ |
GND
GND
IN2
/IN2
IN2 = IN3 (alte Gehdusebeschreibung) Hilfskontakte
/IN2 = IN4 (alte Gehdusebeschreibung)
Parameter Wert | Beschreibung
Switch Mode OUT1 |9 OUT1 dient zur Takterzeugung
Switch Mode OUT2 | 0 OUT2 detektiert Uberdrehzahl
Switch Mode OUT3 | 0 OUT3 detektiert Uberdrehzahl
Read Back OUT 0 keine Invertierung (Anschluss mit NC Kontakt)
IN2 Function 18 Funktionsausgang OUT2 (Uberdrehzahl)
IN2 Config 12 Taktausgang OUT1 (Anschluss an X10/4)
/IN2 Function 19 Funktionsausgang OUT3 (Uberdrehzahl)
/IN2 Config 13 Taktausgang /OUT1 (Anschluss an X10/5)
Input Mode 2 4 Einzel-Steuereingénge verwendbar
Read Back Delay 0,050 | 50ms Delay aufgrund der Relais Prellzeit
Output Mode 0 Inverse Beschaltung
Funktion:
Hier werden zwei unabhangige Ausgange /OUT2 und /OUT3 verwendet, die in
Bezug auf ihr Schaltverhalten identisch programmiert sind. Die Basis-
Funktion entspricht der Funktion mit einem Relais. Die Hilfskontakte der
Relais werden jeweils auf einen eigenen Eingang gefiihrt. Die GND Leitungen
der Relais missen unabhangig sein. (Safety Integrity Level = 3)
Hauptkontakte kdnnen je nach Applikation als Schliesser oder Offner
ausgefiuhrt sein.
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15.6. EDM: 2 Relais, 2 Ausgange, 2 Eingange (NO)

Zwangsgefiihrte Relais Hauptkontakte
g 1 g e e
D220 e
OuUT1
/OuT2 1
\ NN\
\ N O\ N
/ouT3 1
W W W \
NN O\
GND
GND
IN2
/IN2
IN2 = IN3 (alte Gehadusebeschreibung) Hilfskontakee
/IN2 = IN4 (alte Gehdusebeschreibung)
Parameter Wert | Beschreibung
Switch Mode OUT1 |9 OUT1 dient zur Takterzeugung
Switch Mode OUT2 | 0 OUT?2 detektiert Uberdrehzahl
Switch Mode OUT3 | 0 OUT3 detektiert Uberdrehzahl
Read Back OUT 6 Invertierung (Anschluss mit NO Kontakt)
IN2 Function 18 Funktionsausgang OUT2 (Uberdrehzahl)
IN2 Config 12 Taktausgang OUT1 (Anschluss an X10/4)
/IN2 Function 19 Funktionsausgang OUT3 (Uberdrehzahl)
/IN2 Config 13 Taktausgang /OUT1 (Anschluss an X10/5)
Input Mode 2 4 Einzel-Steuereingéange verwendbar
Read Back Delay 0,050 | 50ms Delay aufgrund der Relais Prellzeit
Output Mode 0 Inverse Beschaltung
Funktion:
Hier werden zwei unabhéangige Ausgange /OUT2 und /OUT3 verwendet, die in
Bezug auf ihr Schaltverhalten identisch programmiert sind. Die Basis-
Funktion entspricht der Funktion mit einem Relais. Die Hilfskontakte der
Relais werden jeweils auf einen eigenen Eingang gefiihrt. Die GND Leitungen
der Relais mussen unabhangig sein. (Safety Integrity Level = 3)
Hauptkontakte kénnen je nach Applikation als Schliesser oder Offner
ausgefiuhrt sein.
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15.7. EDM: 2 Relais, 2 Ausgange, 2 Eingdnge (NO, NC)

Zwangsgefuhrte Relais

Hauptkontakte
] e e S s I
Lz o o oy ) o M ey
ouT1
/OUT2 1
/OUT3 1
L W W A\
Y\ \
GND
GND
IN2
/IN2

IN2 = IN3 (alte Gehausebeschreibung) Hilfskontakte

/IN2 = IN4 (alte Gehausebeschreibung)

Parameter Wert | Beschreibung
Switch Mode OUT1 |9 OUT1 dient zur Takterzeugung
Switch Mode OUT2 | 0 OUT?2 detektiert Uberdrehzahl
Switch Mode OUT3 | 0 OUT3 detektiert Uberdrehzahl
Read Back OUT 2 Invertierung (Anschluss mit NO, NC Kontakt)
IN2 Function 18 Funktionsausgang OUT2 (Uberdrehzahl)
IN2 Config 12 Taktausgang OUT1 (Anschluss an X10/4)
/IN2 Function 19 Funktionsausgang OUT3 (Uberdrehzahl)
/IN2 Config 13 Taktausgang /OUT1 (Anschluss an X10/5)
Input Mode 2 4 Einzel-Steuereingédnge verwendbar
Read Back Delay 0,050 | 50ms Delay aufgrund der Relais Prellzeit
Output Mode 0 Inverse Beschaltung

Funktion:

Hier werden zwei unabhangige Ausgange /OUT2 und /OUT3 verwendet, die in
Bezug auf ihr Schaltverhalten identisch programmiert sind. Die Basis-
Funktion entspricht der Funktion mit einem Relais. Die Hilfskontakte der
Relais werden jeweils auf einen eigenen Eingang gefuhrt. Die GND Leitungen
der Relais miussen unabhangig sein. (Safety Integrity Level = 3)
Hauptkontakte kénnen je nach Applikation als Schliesser oder Offner
ausgefuhrt sein.
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15.8. EDM: Beschaltungarten des Relay Out X1

+24V

DS230 Zwangsgefiihrtes Relais
Sl W e U
ouT2 =
REL1
REL2
GND
IN2 e

Hilfskontakt

(Schliesser) Hauptkontakt
(NO)
IN2 = IN3 (alte Gehausebezeichnung)
Parameter Wert | Beschreibung
Switch Mode REL1 | 0 REL1 detektiert Uberdrehzahld
Switch Mode OUT2 | 9 OUT?2 dient zur Takterzeugung
Read Back OUT 16 Invertierung (Anschluss an REL2 mit NO Kontakt)
IN2 Function 22 Funktionsausgang REL1 (Uberdrehzahl)
IN2 Config 14 Taktausgang OUT?2 (Anschluss an X10/4)
Input Mode 2 4 Einzel-Steuereingédnge verwendbar
Read Back Delay 0,100 | 100ms Delay aufgrund der zweifachen Relais Prellzeit
Output Mode 0 Inverse Beschaltung
Funktion:

Bei normaler Drehzahl ist der Relais Ausgang an X1 geschlossen, so dass
das externe Relais angezogen ist. Bei Uberdrehzahl wird der Relais Ausgang
an X1 geotffnet und das externe Relais féallt ab. Der zwangsgefiihrte
Hilfskontakt des externen Relais schliel3t, wenn der Relais Ausgang an X1
geschlossen wird und leitet den Takt zum Eingang weiter.

Ein Fehler im Taktkreis kann nur erkannt werden, wenn der Relais Ausgang
X1 geschlossen ist. Im Fehlerfall 6ffnet das GMM2xxS den Relais Ausgang an
X1, das externe Relais fallt ab und zeigt damit Uberdrehzahl an. Tritt ein
Fehlerfall im Taktkreis bei normaler Drehzahl auf, wird ein Fehler ausgel&st
und Uberdrehzahl angezeigt. (Safety Integrity Level = 1) Hauptkontakte
kénnen je nach Applikation als Schliesser oder Offner ausgefiihrt sein.
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Beschaltungsart fir SIL3 :

Zwangsgefiihrte Relais

+24V Hauptkontakte
[ 51y S g S 8 |
DS230 /ouTl
S [ Oy o ) O
OouT1
REL1
REL2
|

A ARY

. W W ©
N\ \
GND l
IN2
/IN2

IN2 = IN3 (alte Gehdusebeschreibung) Hiltskontakte

/IN2 = IN4 (alte Gehdusebeschreibung)

Beschaltungsart fir SIL2 :

Zwangsgefiihrte Relais Hauptkontakte
+24V
R Qg A Y Lk
DS230 OLF2
REL1
REL2 £
\ N N
\ N\
\ A N .
\ N\ O\
GND 1
IN2
Hilfskontakte
IN2 = IN3 (alte Gehausebezeichnung) NO in Reihe

Baumer_GMM230S_GMM240S-SafetyManual_DE (GMM2xxS_07b_oi_d) / Nov-21  Seite 104 / 152



16. Overlap

Mit Hilfe des Parameters ,Sensor Overlap“ kann die Overlap Uberwachung aktiviert
werden. Die Overlap Funktion kann nur durchgefuhrt werden, wenn der Parameter
»Operational Mode“ = 5 aktiviert ist, d.h. beide Sensoren mit A HTL Signalen arbeiten.
Wenn es sich bei den Sensoren um N&hrungsschalter handelt, miissen die Aussparungen
beider Sensoren so angebracht sein, dass beim Uberfahren nur drei von vier moglichen
Ausgangszustanden auftreten.

Das untere Bild zeigt, dass hier nie der Zustand eintritt, bei dem beide Nahrungsschalter
unbedeckt sind. Fallt ein Sensor ab, kann in der unbedeckten Phase des anderen Sensors
ein Fehler ausgeltdst werden, da dann beide Sensoren den Zustand unbedeckt anzeigen.
Auch das Entfernen beider Sensoren oder ein Kabelbruch kann dann einen Fehler
auslosen.

Durch die Art der Aussparung kann ein Fehler bei gleichzeitigem bedeckten oder
gleichzeitigem unbedeckten Zustand ausgelost werden. Durch die Wahl des
Nahrungsschalter, PNP Offner oder PNP Schliesser, kann die Polaritat an den Eingang des
DS angepasst werden. (DS Eingang offen entspricht low)

Overlap:
E INI 1

—>

— §

Error:

INI1

—> =

S = T

Ey———————
EINH
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17. Technische Daten

Format:
Frequenz:
Anschlussart:

Spannungsversorgung: Eingangsspannung: 18...30 VDC

Schutzschaltung: Verpolungsschutz

Restwelligkeit: max. 10 % bei 24 VDC

Stromaufnahme: ca. 150 mA (unbelastet)

Absicherung: externe Sicherung (2,5 A, mitteltrage) erforderlich

Anschlussart: X3, Schraubklemme, 2-polig, 1,5 mm?
Geberversorgung: Anzahl: 2

Ausgangsspannung: ca. 2 VDC kleiner als Eingangsspannung

Ausgangsstrom: max. 200 mA pro Geber

Schutzschaltung: kurzschlussfest
SinCos-Eingénge: Anzahl Eingange: 2

Signalspuren: SIN+, SIN-, COS+, COS-

Amplitude: 0,8...1,2Vpp

DC Offset: 24..26VDC

Frequenz: max. 500 kHz (bei Lissajous-Figur-Uberwachung

Anschlussart: max. 100 kHz)

X6 und X7, Sub-D Stift, 9-polig

Inkremental-Eingange: Anzahl Eingange: 2

RS422 Standard (Differenzsignal A, /A, B, /B)
max. 500 kHz
X8 und X9, Schraubklemme, 7-polig, 1,5 mm?

Control-/ Inkremental-
Eingange:

Anzahl Eingange:
Verwendung:
Signalpegel:
Belastung:
Frequenz (Control):
Frequenz
(Inkremental):
Anschlussart:

2 (jeweils komplementar ausgefuhrt)

Anschluss von HTL-Gebern, Naherungsschaltern
oder Steuerbefehlen

HTL/PNP (10 ... 30 V)

max. 15 mA

max. 1 kHz

max. 250 kHz

X10, Schraubklemme, 5-polig, 1,5 mm?2

SinCos-Ausgang:
(sicherheitsgerichtet)

Splitterausgang:
Signalspuren:
Amplitude:

DC Offset:
Frequenz:
Signalverzégerung:
Anschlussart:

des Eingangs SinCos 1
SIN+, SIN-, COS+, COS-
0,8...1,2Vpp
24..26VDC

max. 500 kHz

ca. 200 ns

X5, Sub-D Buchse, 9-polig

Inkremental-Ausgang:
(sicherheitsgerichtet)

Splitterausgang:
Format:

Frequenz:
Signalverzdgerung:
Anschlussart:

des Eingangs SinCos 1, SinCos 2, RS422 1, RS422
2,HTL 1 oder HTL 2

RS422 (Differenzsignal A, /A, B, /B)

max. 500 kHz

ca. 600 ns

X4, Schraubklemme, 7-polig, 1,5 mm?

Analog-Ausgang:
(sicherheitsgerichtet)

Stromausgang:
Auflésung:
Genauigkeit:
Anschlussart:

4 ... 20 mA (Burde max. 270 Ohm)

14 Bit

+0,1%

X4, Schraubklemme, 7-polig, 1,5 mm?

Control-Ausgange:
(sicherheitsgerichtet)

Anzahl Ausgéange:

Ausgangsspannung:

Ausgangsstrom:
Ausgangsstufe:
Schutzschaltung:
Anschlussart:

4 (jeweils komplementar ausgefihrt)

HTL (ca. 2 VDC kleiner als Eingangsspannung)
max. 30 mA pro Ausgang

Push-Pull

kurzschlussfest

X2, Schraubklemme, 8-polig, 1,5 mm?

Relais-Ausgang:
(sicherheitsgerichtet)

Anzahl Relais:
Schaltfahigkeit:
Schaltvermégen:
Anschlussart:

zwei in Reihe geschaltete zwangsgefiihrte Relais

(NO)
5...36 VDC
5mA..5A

X1, Schraubklemme, 2-polig, 1,5 mm?
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Fortsetzung ,,Technische Daten*

USB-Schnittstelle: Version: USB 1.0
Anschlussart: X12, USB-B Buchse
Betriebssystem: GMM2xxS-Software ab Version 4c fir WIN7 / 8
/ 10 (getestet mit 1511 build 10586.104), sonst
nur fir WIN7 / 8 einsetzbar
Anzeige: Griune LED: Betriebsbereit ,ON*
Gelbe LED: Fehler ,ERROR*
Schalter: DIL-Schalter: 1 x 3-polig
Bezeichnung: S1
Konformitat und MR 2006/42/EG EN ISO 13849-1
Normen: EN 61508
EN 62061
EN 60947-5-1
EMV 2014/30/EU: EN 61000-6-2
EN 61000-6-3
EN 61000-6-4
EN 61326-3-1
EN 61326-3-2
Vibrationsfestigkeit: EN 60068-2-6 (Sinus, 7 g, 10 — 200 Hz, 20
Schockfestigkeit: Zyklen)
EN 60068-2-27 (Halbsinus, 30 g, 11 ms, 3
RoHS (1II) Schocks)
2011/65/EU EN 60068-2-27 (Halbsinus, 17 g, 6 ms, 4000
RoHS (I11) 2015/863: Schocks)
EN IEC 63000

Sicherheitskennwerte:

Klassifizierung:

LApproved Safety Function®:

System-Struktur:
System-Architektur:
DCavg:

SFF:

MTTFob:

PFH:

Asp:

Asu:

Aop:

Aou:
Sicherheitsfunktionen:

SIL3/PLe (je nach Art der verwendeten
Gebersignale)

Zertifikat Nr.: 44 207 14018601

2-kanalig

Kategorie 3/HFT =1

97,95 %

98,77 %

38,1 Jahre

3,76 *108h

1,93*106h !

464*108h-

2,94*10%h-1

6,14*108h-1

aquivalent zu EN 61800-5-2 fir SS1, SS2, SOS,
SLS, SDI, SSM, SLI, SBC, STO, SMS (je nach
Art der verwendeten Gebersignale)

Gehéause: Material: Kunststoff
Montage: auf 35 mm Hutschiene (nach EN 60715)
Abmessungen: 50 x 100 x 165 mm (B x H x T)
Schutzart: IP20
Gewicht: ca. 390 Gramm
Umgebungstemperatur: | Betrieb: -20 °C ... +55 °C (nicht kondensierend)
Lagerung: -25 °C ... +70 °C (nicht kondensierend)
Wartung: Intervall: Bei Dauerbetrieb 1 x pro Jahr ein- und
ausschalten
Bediengerat GMI200 Anzeige: OLED-Display
(optional): Bedienung: Touchscreen
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17.1. Abmessungen
(inklusive aufgestecktes GMI200)

Frontansicht:

100

Seitenansicht:

GMM

%)
w
D
»n

165

GMI200

(Option)

15

80
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18. Zertifikat

ZERTIFIKAT
CERTIFICATE

Hiermit wird bescheinigt, dass die Firma / This certifies, thst the company

Baumer Hiibner GmbH

Max-Dohrn-Stralle 2 + 4

10589 Berlin
Deutschland

berechrigt ist, das unten genanntz Produkt mit dem abgebildeten Zeichen zu kennzeichnen.
is authorized to provide the product mentioned below with the mark as il'ustrated.

Fertigungsstatte:
Manufacturing plant

Beschreibung des Produktes:

(Details s. Anlage 1)
Description of product:
(Details see Annex 1)

Geprif: nach:
Tested in accordance with:

Registrier-Nr. / Registered No. 44 207 16114301
Prufbericht Nr. / Test Report No, 3527 6053
Aktenzeichen ! File reference 8003022141

Zertifizieru s‘telle der

TOV NORD CERT GmbH

TUV NORD CERT GmbH

Lengemarckstralde 20

Details siehe Anlage 2
Details see Annex 2

GMM2xxS: Wichter Serie zur sicherheitsgerichteten
Uberwachung von Drehzahl, Stillstand und Drehrichtung.
Monitor serles for safety-related monitoring of speed,
standstill and directicn of rotatior..

EN ISO 13849:2015 - Kat. 3, PL e
EN 61508:2010-SIL 3
EN 62061:2005+Cor.:2010+A1:2013+A2:2015 - SILCL 3

Gultigkeit / Validity
von / from 2020-09-15
bis / until 2025-06-10

Essen, 2020-09-2"

45141 Essen www.tuav-nord-cert.de

Bitte beachten Sie auch die umseitigen Hinwaise
Please also pay attention to the information stated overlea¥

|
|
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Parameler—Lis

Parameter-Beschreibung
Fir die GMM230S / GMM240S
Sicherheitsgeréate

. Erganzung zur GMM2XXS-Bedienungsanleitung
o Beschreibung der Parameterfunktionen

o inkl. Parameterliste als Schnelliibersicht

o Fir die Inbetriebnahme und Einstellungen

. Optimale Ubersicht aller Register
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Version:

Beschreibung:

04b pd d.doc/Jan-16/ag

Erste Version als separate Parameter-Beschreibung

04c_pd_d.doc/ag

Seite 27 Zeile 19: .../OUT5 ersetzt durch .../OUT4
Kapitel 2.2: Parameter 090, Default = 0,000 - 1,000 (anstatt
0000 - 1000)

05a pd d.doc/af

Neue Parameter, groRere Anderungen

06a_pd_d.doc/af

Neuer Parameter A-Edge 2/1
Frequenzbereich von 0.1Hz auf 0.01Hz erweitert

07a _pd_d.doc

Neue Parameter, groRere Anderungen

07b_pd_d.doc

Geringe Anderungen

07c_pd_d.docx/mbo

Uberarbeitete Version

Rechtliche Hinweise:

Samtliche Inhalte dieser Geratebeschreibung unterliegen den Nutzungs- und Urheberrechten der
Baumer Hubner GmbH. Jegliche Vervielfaltigung, Verdnderung, Weiterverwendung und Publikation in
anderen elektronischen oder gedruckten Medien, sowie deren Verdéffentlichung im Internet, bedarf einer
vorherigen schriftichen Genehmigung durch die Baumer Hibner GmbH.

Allgemeines

Diese Parameter-Beschreibung wurde zur optimalen Ubersicht als separates Dokument

erstellt.

Sie enthalt alle im GMM230S / GMM240S enthaltenen Register sowie eine Parameterliste

am Ende des Dokuments.

Inhaltsverzeichnis
1. Parameter / MenU-UbersiCht .......oovvveueeeeecceeee e 113
2. Beschreibung der Parameter.........cccooeiiiiiiiii e, 115
2.1. Wichtige Hinweise fir GMM240S / GMM246S ....................... 115
2.2, MaAIN MENU. e e 116
2.3, SENSOIL MEBNU et et eaeees 123
2.4, SENSOIZ2 MEBNU .. et e eaeaees 124
2.5, PreSeleCt MENU ....o.onieiee e 126
2.6. SWItChING MENU .....cooviiiiiiiice e 129
2.7, CONOL MEBNU .. e e e eaenee 141
2.8, SeIHAI MBNU ... e 145
2.9, SPIEr MENU ..euiiiiiii e 147
2.10. ANAIOG MENU ...eviiiiiiiici e 148
2.01. OPU MENU. e e e e e e e aeaes 149
3. Parameter-LiSte..........ouuiviiiiiiiiiiiiiiiieeeee 150
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1. Parameter / Menii-Ubersicht

Die Parametrierung des Gerates erfolgt Uber die USB-Schnittstelle mit Hilfe eines PCs und
der Bedienersoftware OS. Den Link zum kostenlosen Download finden Sie auf Seite 2 der
GMM230S-Bedienungsanleitung.

Dieser Abschnitt zeigt eine Ubersicht tiber die einzelnen Meniis sowie deren Zuordnung zu
den einzelnen Funktionseinheiten der Geréate. Der Menuiname ist jeweils fett geschrieben,

die zum Meni gehoérigen Parameter sind direkt unter dem Menlinamen angeordnet.

Nr. Menu / Parameter Nr. Menu / Parameter
Main Menu Preselect Menu
000  Operational Mode 031 Preselect OUT1.H
001  Sampling Time 032 Preselect OUT1.L
002 Wait Time 033 Preselect OUT1.D
003  F1-F2 Selection 034  Preselect OUT2.H
004  Div. Switch %-f 035  Preselect OUT2.L
005  Div. %-Value 036 Preselect OUT2.D
006 Div. f-Value 037 Preselect OUT3.H
007 Div. Calculation 038 Preselect OUT3.L
008  Div. Filter 039  Preselect OUT3.D
009  Error Simulation 040  Preselect REL4.H
010  power-up Delay 041  Preselect REL4.L
011  SIN Error 042 Preselect REL4.D
012  Div. Mode 043  Preselect REL1.H
013  Div. Inc-Value 044 Preselect REL1.L
014  Filter 045 Preselect REL1.D
015 A-Edge 2/1 046 Preselect OUTL1.F
016 Sensor Over|ap 047 Preselect OUT2.F
Sensorl Menu 048 Preselect OUT3.F
017 Direction1 049 Preselect OUT4.F
018  Multiplierl 050 Preselect REL1.F
019 Divisorl 051 Reserved
020 Position Driftl
021 Phase Err Countl
022  Set Frequencyl
023  SIN Err Timel
Sensor2 Menu
024 Direction2
025  Multiplier2
026 Divisor2
027 Position Drift2
028 Phase Err Count2
029  Set Frequency?2
030 SIN Err Time2
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Nr. Menu / Parameter
Switching Menu

052  Switch Mode OUT1

053  Switch Mode OUT?2

054  Switch Mode OUT3

055  Switch Mode OUT4

056  Switch Mode REL1

057  Pulse Time OUT1

058 Pulse Time OUT2

059 Pulse Time OUT3

060 Pulse Time OUT4

061 Pulse Time REL1

062 Hysteresis OUTL1

063 Hysteresis OUT2

064  Hysteresis OUT3

065 Hysteresis OUT4

066 Hysteresis REL1

067 Matrix OUT1

068 Matrix OUT2

069 Matrix OUT3

070 Matrix OUT4

071 Matrix REL1

072  MIA-Delay OUT1

073  MIA-Delay OUT2

074 MIA-Delay OUT3

075 MIA-Delay OUT4

076 MIA-Delay REL1

077 MAI-Delay OUT1

078 MAI-Delay OUT2

079 MAI-Delay OUT3

080 MAI-Delay OUT4

081 MAI-Delay REL1

082 Delay OUT1

083 Delay OUT2

084 Delay OUT3

085 Delay OUT4

086 Delay REL1

087  Startup Mode

088  Startup Output

089 Standstill Time

090 Lock Output

091  Action Output

092  Action Polarity

093 Read Back OUT

094 Output Mode

Nr. Menu / Parameter
095 Reserved
096 Reserved
097 Reserved
098 Reserved
099 Reserved
Control Menu
100 IN1 Function
101 IN1 Config
102 /IN1 Function
103 /IN1 Config
104 IN2 Function
105 IN2 Config
106 /IN2 Function
107 /IN2 Config
108 Input Mode
109 Read Back Delay
110 GPI Err Time
Serial Menu
111 Serial Unit Nr.
112 Serial Baud Rate
113 Serial Format
114 Serial Page
115 Serial Init
116 Reserved
Splitter Menu
117 RS Selector
Analog Menu
118 Analog Start
119 Analog End
120 Analog Gain
121 Analog Offset
122 Reserved
OPU Menu
123 X Factor 1
124 / Factor 1
125 +/- Value 1
126 Units 1
127 Decimal Point 1
128 X Factor 2
129 [ Factor 2
130 +/- Value 2
131 Units 2
132 Decimal Point 2
133 Reserved
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2. Beschreibung der Parameter
2.1. Wichtige Hinweise fir GMM240S / GMM246S

Bei Verwendung eines GMM240S / GMM246S sind die folgenden
Hinweise zu beachten:
Nr. Parameter Hinweis fir GMM240S / GMM246S

000 E)Agzreational Es ist ausschlieRlich ,Mode = 0“ zu verwenden

003 F1-F2 Selection Beide Einstellungen liefern das gleiche Ergebnis

017 Directionl Direction1 muss gleich Direction2 sein

018 Multiplierl Die Einstellung muss ,1“ sein

019 Divisorl Die Einstellung muss ,1“ sein

020 Position Driftl Position Driftl muss gleich Position Drift2 sein

021 Egﬁf‘flErr Phase Err Countl muss gleich Phase Err Count2 sein

023 SIN Err Timel SIN Err Timel muss gleich SIN Err Time2 sein

024 Direction2 Direction1 muss gleich Direction2 sein

025 Multiplier2 Die Einstellung muss ,1“ sein

026 Divisor2 Die Einstellung muss ,1 sein

027 Position Drift2 Position Driftl muss gleich Position Drift2 sein

028 ggifﬁ;rr Phase Err Countl muss gleich Phase Err Count2 sein

030 SIN Err Time2 SIN Err Timel muss gleich SIN Err Time2 sein

110007— IN* Eunction Um Driftfehler zu 16schen, muss Clear Drift 1&2 verwendet

117 RS Selector Beide Einstellungen liefern das gleiche Ergebnis
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2.2. Main Menu

Nr.

Parameter

Einste

lIbereich | Default

000

Operational Mode (Betriebsart):

Dieser Parameter legt fest, welcher Frequenz-Eingang dem
Sensorl bzw. Sensor2 zugeordnet wird. Abh&ngig von
dieser Zuordnung konnen bis zu 4 Control-Eingange fur

externe Steuerbefehle zur Verfligung stehen.

Hinweise zur Betriebsart und Beispiele zum Anschluss der

Geber, Steuereingénge, etc. befinden sich in der
GMM2XXS-Bedienungsanleitung.

Betriebsarten GMM23xS:

0-9 0

Zur Gewahrleistung der Sicherheitsfunktion sind zwei voneinander unabhangige
Sensoren erforderlich.

Mode | Sensorl Sensor2 [X10: 2 und 3] [X10: 4 und 5]

0 SinCos-Geber an SinCos-Geber an fur Steuersignale | fur Steuersignale
[X6 | SINCOS IN 1] [X7 | SINCOS IN 2] verfligbar verfugbar

1 SinCos-Geber an Zr-]rl[‘xcfg T%r(gANTEISQ(gE ) fur Steuersignale | fur Steuersignale
[X6 | SINCOS IN 1] IN] verflgbar nicht verfigbar

2 SinCos-Geber an HTL-Geber (A) an fur Steuersignale | fur Steuersignale
[X6 | SINCOS IN 1] [X10 | CONTROL IN] | verfugbar nicht verfugbar
HTL-Geber (A, B, 90) | HTL-Geber (A, B, 90°) fur Steuersignale | fur Steuersignale

3 ﬁ\?] [X10 | CONTROL ?Nn] [X10 | CONTROL nicht verfugbar nicht verfigbar

4 ;'r;n[_X?g Tegc()ﬁlT??C?E ) HTL-Geber (A) an fur Steuersignale | fur Steuersignale
IN] [X10 | CONTROL IN] nicht verfugbar nicht verfigbar

5 HTL-Geber (A) an HTL-Geber (A) an fur Steuersignale | fur Steuersignale
[X10 | CONTROL IN] [X10 | CONTROL IN] nicht verfigbar nicht verfigbar

6 SinCos-Geber an RS422-Geber an fur Steuersignale | fur Steuersignale
[X6 | SINCOS IN 1] [X9 | RS422 IN 2] verfugbar verfagbar

7 RS422-Geber an RS422-Geber an fur Steuersignale | fur Steuersignale
[X8 | RS422 IN 1] [X9 | RS422 IN 2] verfuigbar verfugbar

8 RS422-Geber an :r']l'[LXCfg T%r(gANT??CS))E ) fur Steuersignale | fur Steuersignale
[X8 | RS422 IN 1] IN] verflgbar nicht verfigbar

9 RS422-Geber an HTL-Geber (A) an fur Steuersignale | fur Steuersignale

[X8 | RS422 IN 1]

[X10 | CONTROL IN]

verfugbar

nicht verfigbar

Betriebsart GMM24xS:

Zur Gewabhrleistung der Sicherheitsfunktion ist ein SIL3/PLe zertifizierter SinCos-Sensor
erforderlich.

Mode | Sensorl Sensor2 [X10: 2 und 3] [X10: 4 und 5]
0 (S__:‘Ié_b3£|:Le SinCos- Sensorl und Sensor2 | fir Steuersignale | fir Steuersignale

an [X6 | SINCOS IN 1]

sind intern gebruckt

verflgbar

verflgbar
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Fortsetzung ,,Main Menu*:

Nr.

Parameter

Einstell
bereich

Default

001

Sampling Time (minimale Frequenz Messzeit):

Der eingestellte Wert entspricht der minimalen Frequenz Messzeit.
Die Sampling Time dient als Filter bei unregelméRigen Frequenzen.
Dieser Parameter beeinflusst direkt die Reaktionszeit des Gerates.
Die Vorgabe ist fur beide Eingangskanale gultig.

6

LSS

Sampling Time (Setting)

—o

<
<

b, &

T = Real Sampling Time

0,001 -
9,999
(sec.)

0,001

002

Wait Time (Nullstellzeit):

Dieser Parameter definiert die Periodendauer der niedrigsten
Frequenz, bzw. die Wartezeit zwischen zwei ansteigenden Flanken,
bei der das Geréat die Frequenz 0 Hz detektiert.

U

Wait Time

f
A

\

f - uon

> t

Frequenzen deren Periodendauer groR3er ist als die eingestellte
Wait Time werden als Frequenz = 0 Hz ausgewertet.

0,010

Frequenz = 0 Hz bei Frequenzen kleiner 100 Hz

9,999

Frequenz = 0 Hz bei Frequenzen kleiner 0,1 Hz

Die Vorgabe ist fur beide Eingangskanale gultig.

0,010 -
9,999
(sec.)

0,100

003

F1-F2 Selection (Auswahl der Basisfrequenz):

Dieser Parameter bestimmt, welche der beiden Eingangsfrequenzen
von Sensor1 oder Sensor2 (Parameter ,Operational Mode*)
nachfolgend als Basisfrequenz Gberwacht und ausgewertet wird.

Die Auswahl der Basisfrequenz beeinflusst folgende Ausgange:

- Analog-Ausgang
- Control-Ausgéange
- Relais-Ausgang

0

Die Frequenz von Sensorl dient als Basisfrequenz

1

Die Frequenz von Sensor2 dient als Basisfrequenz
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Fortsetzung ,,Main Menu*:

Nr.

Parameter

Einstell-
bereich

Default

004

Div. Switch %-f (Divergenz-Schaltpunkt %-Hz):

Das GMM2XXS-Gerét vergleicht standig die Frequenzen von
Sensorl und Sensor2 auf die vorgegebene maximal erlaubte
Abweichung. Anwendungsbedingt kann bei niedrigen Frequenzen ein
prozentualer Vergleich problematisch werden, so dass eine direkte
Uberwachung der Differenzfrequenz in Hz bessere Ergebnisse liefert.

Dieser Parameter erlaubt die Festlegung einer Schwelle. Bei
Unterschreitung des eingestellten Wertes erfolgt der Vergleich nicht
mehr prozentual, sondern als Absolutwert in Hz.

0-
999,99
(H2)

100,00

005

Div. %-Value (maximale Divergenz %):

Vorgabe der maximal erlaubten prozentualen Abweichung zwischen
den Frequenzen von Sensorl und Sensor2. Eine Uberschreitung
dieses Wertes setzt das Gerat in den Fehlerzustand. Die Berechnung
wird durch den Parameter ,Div. Calculation“ bestimmt.

0 - 100
(%)

10

006

Div. f-Value (maximale Divergenz Hz):

Vorgabe der maximal erlaubten, absoluten Abweichung in Hz
zwischen den Frequenzen von Sensorl und Sensor2. Eine
Uberschreitung dieses Wertes setzt das Geréat in den Fehlerzustand.

99,99
(Hz)

30,00

007

Div. Calculation (Divergenz-Berechnungsart):

Berechnung der prozentualen Abweichung.
0 Bezugswert ist die Frequenz von Sensorl:
A (%) = (Sensorl - Sensor?) : Sensorl x 100 %
1 Bezugswert ist die Frequenz von Sensor2:
A (%) = (Sensor2 - Sensorl) : Sensor2 x 100 %

008

Div. Filter (Divergenz-Filter):

Digitales Filter fir die Auswertung der Frequenzabweichung
zwischen Sensorl und Sensor2.

0 Keine Filterwirkung:

Der Wachter reagiert auf jede Frequenzabweichung

5 Mittlere Filterwirkung:

Der Wachter toleriert voribergehende Abweichungen
und Schwankungen, wie sie durch Torsion, mechanische
Schwingungen usw. entstehen kénnen, und reagiert
verzégert auf Divergenzen der beiden
Eingangsfrequenzen

10
Hohere Filterwirkung:

Der Wachter toleriert voribergehende Abweichungen
und Schwankungen, wie sie durch Torsion,
mechanische Schwingungen usw. entstehen kénnen,
und reagiert erst stark verzégert auf langer anhaltende
Divergenzen der beiden Eingangsfrequenzen

Fortsetzung ,,Main Menu*:
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009

Error Simulation (Fehlersimulation):

Dieser Parameter ist nur im Programming Mode erlaubt und

dient ausschlief3lich zu Testzwecken bei der Inbetriebnahme.
Er erlaubt

die Simulation und Unterdriickung von Fehlermeldungen wie
folgt:

0 Fehlerzustand:

Versetzt das Gerat in den Fehlerzustand. Mit Hilfe
dieser Funktion kann tberprtft werden, ob das
gesamte, nachgeschaltete System im Fehlerfall korrekt
reagiert

1 Normalbetrieb:

Vor Verlassen des Programming Mode muss der
Parameter stets auf 1 gestellt werden

2 Fehlerl6schung:

Die vom Gerat gemeldeten Fehler werden
zurickgesetzt.

Ein direkter Wechsel zwischen 0 und 2 sollte vermieden
werden.

Nach dem Test muss dieser Parameter wieder auf den
Default-Wert (=1) gesetzt werden.

010

Power-up Delay (Verzogerungszeit nach Einschalten):

Diese Verzdgerungszeit soll den angeschlossenen Gebern
erlauben, nach Zuschaltung der Geberversorgung sicher
hochzufahren und sich zu stabilisieren. Die Auswertung der
Gebersignale beginnt erst nach Ablauf der eingestellten
Verzogerungszeit.

Der Parameter kann auch verwendet werden, um
unterschiedliche Hochlaufzeiten beim Power-up zu
kompensieren.

0,001 - | 0,100
9,999
(sec.)

011

SIN Error (SIN/COS Fehler De- bzw. Aktivierung):

Dieser Parameter erlaubt die Aktivierung bzw. Unterdriickung
von SIN/COS Fehlern. Die Schwelle der erlaubten Fehlerzeit
wird durch den Parameter SIN Err TimeX fur jeden Sensor
vorgegeben. Mit der Einstellung 1 kdnnen die SIN/COS Fehler
komplett unterdriickt werden.

0 SIN/COS Fehler werden ausgewertet.
1 Alle SIN/COS Fehler werden unterdrickt.
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Fortsetzung ,,Main Menu*:

012 | Div. Mode (Art des Vergleich): 0-2

Dieser Parameter bestimmt die Art des Vergleichs, der fir
die Auswertung der Sensoren verwendet wird. Beim
Frequenzvergleich werden die beiden Sensorfrequenzen
miteinander verglichen. Hier sind die Parameter 004 - 008 fur
die Einstellung relevant. Beim Positionsvergleich werden die
beiden Sensorpositionen miteinander verglichen. Hier ist nur
der Parameter 013 relevant.

0 Frequenzvergleich:

Eine Abweichung der beiden aufeinander
angepassten Sensorfrequenzen fuhrt zu einem
Run Time Fehler.

1 Positionsvergleich:

Eine Abweichung der beiden aufeinander
angepassten Sensorpositionen fihrt zu einem Run
Time Fehler.

2 Frequenz und Positionsvergleich:

Eine Abweichung der beiden aufeinander
angepassten Sensorfrequenzen und Positionen
fihren zu einem Run Time Fehler.

Bei stark schwankenden Frequenzen, hervorgerufen durch
Schrittmotoren oder elastischen Verbindungen zwischen den
Gebern kann ein Positionsvergleich stabiler sein.

Ist ein Verhaltnis zwischen den Gebern vorhanden, das nicht
genau Uber die Parameter Multiplier und Divisor eingestellt
werden kann, kann es zu kumulierenden Fehlern kommen,
hier ist der Frequenzvergleich vorzuziehen.

Fur das GMM24xS kann man generell den
Positionsvergleich verwenden.

013 | Div. Inc-Value (absolute Abweichung in Inkrementen): 0 - 9999999

Dieser Parameter gibt an, wie hoch die maximale
Abweichung in Inkrementen beim Positionsvergleich sein
darf. Wenn der Wert auf 1000 eingestellt wurde, wird bei
Paositionsabweichung gréf3er als 1000 oder kleiner als -1000
Inkrementen ein Run Time Fehler ausgeldst.

Der Parameter ist nur beim Positionsvergleich relevant.
Wenn der Parameter auf Null gestellt ist, wird kein Fehler
ausgegeben.
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Fortsetzung ,,Main Menu*:
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014 | Filter (Filter der Eingangsfrequenzen): 0-999
Ist dieser Wert auf O gesetzt, findet keine Filterung oder
Glattung der Eingangsfrequenzen statt. Je hdher der Wert
eingestellt ist, umso starker werden die Eingangsfrequenzen
geglattet und umso niedriger ist die Dynamik bei
Frequenzanderungen.

Eine Kombination aus Sampling Time und Filter wirkt am
besten zur Glattung der Eingangsfrequenzen. Die Sampling
Time wirkt mehr auf hohe Frequenzanteile (Periodendauer
kleiner als Sampling Time). Der Filter wirkt auf den nach der
Sampling Time ermittelte Frequenzwert, bzw. auf die
Frequenzen, deren Periodendauer gré3er als die Sampling
Time ist.

Fiar Frequenzen > 1/Sampling Time:

Bei Sampling Time = 1ms und Filter = 10 ergibt sich ein
Endwert von 63 % nach ca. 10 ms. Nach 30 ms sind ca. 95
% des Endwerts erreicht, nach 50 ms ist der Endwert
erreicht.

Eine Verzehnfachung der Sampling Time bewirkt eine
Verzehnfachung der Filterzeit. Eine Verzehnfachung des
Parameters Filter bewirkt ebenfalls eine Verzehnfachung der
Filterzeit.

Die min. Aussteuerzeit betragt ca. 100 ps, und kann stufig
bis 2 Sampling Perioden betragen.

T (63 %) = Sampling Time x Filter

T (95 %) = 3 x Sampling Time x Filter

T (100 %) = 5 x Sampling Time x Filter

Fir Frequenzen < 1/Sampling Time:

Hier muss direkt die Periodenzeit = 1/f betrachtet werden.
Bei einer Filtereinstellung von 10 sind nach ca. 10 Perioden
63 % vom Endwert ausgesteuert, nach ca. 30 Perioden sind
ca. 95 % des Endwerts erreicht.

T (63 %) = 1/f x Filter

T (95 %) = 3 x 1/f x Filter

T (100 %) = 5 x 1/f x Filter

015 | A-Edge 2/1 (Flankenauswertung bei A Single): 0-1
Dieser Parameter ist nur dann aktiv, wenn der Operational
Mode auf 2, 4, 5 oder 9 gesetzt ist. Der Parameter bezieht
sich auf die A-Single Signalverarbeitung. Hier kann jede
Flanke (A-Edge 2/1= 0) oder auch jede zweite Flanke (A-
Edge 2/1 = 1) ausgewertet werden. Fiur Signale mit
unterschiedlichen Puls-Pausen Zeiten muss der Parameter
auf 1 gesetzt werden, damit eine ruhige Frequenz detektiert
wird. Eine schnellere Reaktionszeit ist mit der Einstellung = 0
Zu erreichen.
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Fortsetzung ,,Main Menu*:

016

Sensor Overlap (Sensortberdeckunq):

Mit Hilfe dieses Parameters kann im Operational Mode =5

die Uberdeckung der beiden Sensoren definiert werden.

0

Aus:
Die Uberlappung ist deaktiviert. Es findet keine
Fehlerauswertung statt.

Fehler bei Low:

Die Uberlappung fir beide A Signale des Gebers
ist aktiv. Ein Fehler wird ausgeltst, wenn beide
Sensoren mit low ausgesteuert werden

Fehler bei High:

Die Uberlappung fir beide A Signale des Gebers
ist aktiv. Ein Fehler wird ausgel6st, wenn beide
Sensoren mit high ausgesteuert werden
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2.3. Sensorl Menu

Bei GMM240S / 246: PositionDriftl = PositionDrift2

Parameter zur Behandlung von Drift-Bewegungen bei Stillstand.
Wenn die Periodendauer der Eingangsfrequenz den eingestellten
Parameter ,Wait-Time" Uberschreitet, wird dem Sensor die
Frequenz 0 Hz zugeordnet, selbst wenn noch eine langsame
Driftbewegung vorliegt.

Der Drift-Parameter dient als Vorgabe einer Schwelle fiir die
Fehlerausldsung (symmetrisches Positionsfenster +/- xxx Impulse).
Der Fehlerzustand wird ausgeldst, wenn der eingestellte Wert
Uberschritten wird.

Die Uberwachung beginnt immer mit Zahlwert 0, in dem Augenblick
an dem Frequenz 0 Hz erkannt wird.

0 Die Driftiberwachung ist ausgeschaltet
xxx | Fehlerauslésung, wenn die Position aus dem
vorgegebenen Fenster von +/- xxx Impulsen
heraus driftet (einfache Flankenauswertung)

Nr. | Parameter Einstell | Default
bereich
017 | Directionl (Drehrichtung Sensorl): 0-1 0
Bei GMM240S / 246: Direction1 = Direction2
Parameter zur Zuordnung der Drehrichtung fur Sensorl
0 Keine Anderung
1 Vorzeichenanderung der Drehrichtung
Damit ist es mdglich, die Drehrichtungen von Sensorl umzukehren,
um diese an den Drehsinn von Sensor2 anzupassen.
018 | Multiplierl (proportionaler Impuls-Skalierungsfaktor): 1-10 1
Bei GMM240S / 246: Multiplierl = 1, Multiplier2 = 1 000
Zur Anpassung der Frequenzen von Sensor 1 und Sensor2.
Die Skalierung wirkt sich nur auf die Berechnung der Divergenz aus.
019 | Divisor1 (reziproker Impuls-Skalierungsfaktor): 1-10 1
Bei GMM240S / 246: Divisorl = 1, Divisor = 1 000
Zur Anpassung der Frequenzen von Sensor 1 und Sensor2.
Die Skalierung wirkt sich nur auf die Berechnung der Divergenz aus.
020 | Position Driftl (Driftiberwachung im Stillstand): 0-100 0
000

Wenn zwei Geber unterschiedlicher Impulszahl verwendet werden, oder

wenn zwischen

den beiden Gebern eine mechanische Untersetzung liegt, dann muss
mit Hilfe der Skalierungs-Faktoren die jeweils héhere Frequenz auf die

niedrigere Frequenz umgerechnet werden.
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Fortsetzung ,,Sensor1 Menu*:

Nr.

Parameter

Einstellbereich

Default

021

Phase Err Countl (Grenzwert fur fehlerhafte
Impulszdhlung):

Das Gerat erkennt fehlerhafte Impulsfolgen der
Gerbersignale, sowie fehlerhafte Phasenlagen der Signale.

Im Normalfall sollte der Parameter auf 10 eingestellt bleiben.
Eine abweichende Einstellung ist nur in Sonderfallen
sinnvoll.

Der Fehlerzustand wird ausgeldst, wenn die Anzahl der hier
vorgegebenen Fehlimpulse tberschritten wird.

Fehlimpulse kénnen entstehen durch falsche Verdrahtung,
EMV-Probleme, Falscheinstellung der Betriebsart, beim
Einschalten der Geberversorgung oder bei Umschaltung der
Drehrichtung.

1-1000

10

022

Set Frequencyl (Simulation einer festen Geberfrequenz):
Der Parameter erlaubt fir Testzwecke die tatsachliche
Geberfrequenz durch die hier vorgegebene Frequenz zu
ersetzen.

Der Parameter ist nur wirksam, wenn sich das Gerat im
Programming Mode befindet und wenn dem Eingang diese
Funktion zugeordnet ist.

-500 000,00

500 000,00
(H2)

0,00

023

SIN Err Timel (Zeitdauer bis SIN/COS Fehler ausgeldst
wird):

Der Parameter bestimmt die Zeitdauer im 20 ms Raster nach
der ein bestehender SIN/COS Fehler zur Auslésung kommt.
Ist der Parameter auf 1 eingestellt, |6st jeder SIN/COS
Fehler, der langer als 20 ms ansteht, einen Run Time Fehler
aus. Wenn Null eingestellt wird, 16st jeder SIN/COS Fehler
einen Run Time Error aus.

Wenn der Parameter SIN Error auf 1 gesetzt ist, ist dieser
Parameter unwirksam, und kein SIN/COS Fehler wird
ausgeldst.

2.4. Sensor2 Menu

Nr.

Parameter

Einstellbereich

Default

024

Direction?2:

025

Die Funktionen dieser

Multiplier2: Parameter sind identisch

026

zum Sensorl-Mendu,

Divisor2:
jedoch beziehen sich

027

Position Drift2: alle Einstellungen auf

028

den

Phase Err Count2: durch den Parameter

029

,Operational Mode*
spezifizierten Sensor2.

Set Frequency?2:

030

SIN Err Time2 :

0-1

0

1- 10 000

1

1-10000

1

0 -100 000

0

1-1000

10

-500 000,00

500 000,00
(Hz)

0,00

0-99
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Wenn zwei Geber unterschiedlicher Impulszahl verwendet werden,
oder wenn zwischen den beiden Gebern eine mechanische
Untersetzung liegt, dann muss mit Hilfe der Skalierungs- Faktoren die
jeweils hohere Frequenz auf die niedrigere Frequenz umgerechnet
werden.
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2.5. Preselect Menu

In diesem Menu werden die Schaltpunkte fiir folgende Ausgange festgelegt:

- 1x Relais-Ausgang [X1 | RELAY OUT]
- 4x Steuer-Ausgang  [X2 | CONTROL OUT]

Alle Grenzwerte beziehen sich auf die ausgewahlte Basisfrequenz (Parameter ,F1-F2
Selection®).
Die Impuls-Skalierung hat keinen Einfluss auf die Schaltpunkte.

Jedem Ausgang stehen zwei Schaltpunkte zur Verfiigung. Dadurch kénnen z. B. die
Grenzwerte fur den Einricht-Betrieb sowie den Produktions-Betrieb definiert werden. Hierzu
muss einem unbenutzten Steuereingang die Funktion ,Preselection Change® zugewiesen
werden

(Parameter ,*IN* Function®).

Die Umschaltung zwischen den Schaltpunkten HIGH und LOW kann nur durch einen
externen Befehl mittels Steuereingang an [X10 | CONTROL IN] erfolgen. Die Umschaltung
wirkt sich auf alle Ausgange aus.

Eine Umschaltung ist nur moglich, wenn durch den gewahlten Parameter ,Operational
Mode“ der Steuereingang verflgbar ist.

e Der Index .H steht dabei fur HIGH und erfordert die Vorgabe des hdoheren
Grenzwertes.

e Der Index .L steht dabei fur LOW und erfordert die Vorgabe des kleineren
Grenzwertes.
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Fortsetzung ,,Preselect Menu“

Nr.

Parameter

Einstellbereich

Default

031

Preselect OUT1.H:

Oberer Schaltpunkt von Ausgang OUT1 [X2:1-2]

032

Preselect OUT1.L:

Unterer Schaltpunkt von Ausgang OUT1 [X2:1-2]

033

Preselect OUT1.D:

Maximaler Drift bei Parameter Switch Mode OUT1 = 17 oder
18
Die Drift Werte werden in ¥ Inkrementen angegeben

034

Preselect OUT2.H:

Oberer Schaltpunkt von Ausgang OUT2 [X2:3-4]

035

Preselect OUT2.L:

Unterer Schaltpunkt von Ausgang OUT2 [X2:3-4]

036

Preselect OUT2.D:

Maximal-Drift bei Parameter Switch Mode OUT2 = 17 oder
18
Die Drift Werte werden in ¥4 Inkrementen angegeben

037

Preselect OUT3.H:

Oberer Schaltpunkt von Ausgang OUT3 [X2:5-6]

038

Preselect OUT3.L:

Unterer Schaltpunkt von Ausgang OUT3 [X2:5-6]

039

Preselect OUT3.D:

Maximal-Drift bei Parameter Switch Mode OUT3 = 17 oder
18
Die Drift Werte werden in ¥ Inkrementen angegeben

040

Preselect OUT4.H:

Oberer Schaltpunkt von Ausgang OUT4 [X2:7-8]

041

Preselect OUTA4.L:

Unterer Schaltpunkt von Ausgang OUT4 [X2:7-8]

042

Preselect OUT4.D:

Maximal-Drift bei Parameter Switch Mode OUT4 = 17 oder
18
Die Drift Werte werden in ¥ Inkrementen angegeben

043

Preselect REL1.H:

Oberer Schaltpunkt des Relaisausganges [X1:1-2]

044

Preselect REL1.L:

Unterer Schaltpunkt des Relaisausganges [X1:1-2]

045

Preselect REL1.D:

Maximal-Drift bei Parameter Switch Mode REL1 = 17 oder 18
Die Drift Werte werden in % Inkrementen angegeben

-500 000,00

500 000,00
(H2)

(bestimmt durch
den Parameter
.F1-F2
Selection®)

2 000,00

1 000,00

0

4 000,00

3 000,00

0

6 000,00

5 000,00

0

8 000,00

7 000,00

0

200,00

100,00
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Fortsetzung ,,Preselect Menu“

046

Preselect OUT1.F:
Parameter zur Einstellung Frequenzabweichung pro
Zeiteinheit bei ,Switch Mode OUT1“ = 21 und 22.

Zeitdauer = Frequenz [Hz] / Einstellung [Hz/ms]

Daraus folgt: 1000 Hz / 0,1 [Hz/ms] = 10 000ms = 10s

Frequenz | Einstellung Zeitdauer
10Hz 00,0010 10s

100Hz 00,0100 10s

1kHz 00,1000 10s

10kHz 01,0000 10s

100kHz 10,0000 10s

Frequenz | Einstellung Zeitdauer

1kHz 1,0000 1s

1kHz 0,1000 10s

1kHz 0,0100 100s

1 -5000,0000

1000,0000

047

Preselect OUT2.F:

Parameter zur Einstellung Frequenzabweichung pro
Zeiteinheit bei ,Switch Mode OUT2" = 21 und 22.
(Einstellungstabelle siehe Parameter Preselect OUT1.F)

1 -5000,0000

1000,0000

048

Preselect OUT3.F:

Parameter zur Einstellung Frequenzabweichung pro
Zeiteinheit bei ,Switch Mode OUT3" = 21 und 22.
(Einstellungstabelle siehe Parameter Preselect OUT1.F)

1 -5000,0000

1000,0000

049

Preselect OUT4.F:

Parameter zur Einstellung Frequenzabweichung pro
Zeiteinheit bei ,Switch Mode OUT4“ = 21 und 22.
(Einstellungstabelle siehe Parameter Preselect OUT1.F)

1 -5000,0000

1000,0000

050

Preselect REL1.F:

Parameter zur Einstellung Frequenzabweichung pro
Zeiteinheit bei ,Switch Mode REL1“ = 21 und 22.
(Einstellungstabelle siehe Parameter Preselect OUT1.F)

1 -5000,0000

1000,0000

051

e Die oberen Schaltpunkte (Index .H) sind nur aktiv, wenn kein Fehler
detektiert wird und die Funktion Preselection Change dem

Steuereingang zugeordnet wurde.

e Der Betreiber muss die Werte den Schaltpunkten korrekt
zuzuordnen, wobei der HIGH Wert immer gré3er als der LOW Wert

sein muss.

e Der Drift ist abhdangig vom Parameter ,,F1-F2 Selection“ und bezieht
sich somit auf den ausgewéhlten Geberkanal. Ein Driftfehler kann je

nach Einstellung den Ausgang setzen, fihrt aber zu keinem

Fehlerzustand.
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2.6. Switching Menu

In diesem MenU werden die Schaltbedingungen fir die folgenden Ausgange festgelegt:

- 1 xRelais-Ausgang  [X1 | RELAY OUT]
- 4 x Steuer-Ausgange [X2 | CONTROL OUT]

Nachfolgend werden folgende Schreibweisen verwendet:

|f] = Absolut-Betrag der Basisfrequenz
|Preselection| = Absolut-Betrag des Schaltpunktes
f = drehrichtungsabhangige, vorzeichenbehaftete Basisfrequenz

Preselection = drehrichtungsabhangiger, vorzeichenbehafteter Schaltpunkt

Zusatzliche Eigenschaften des Ausgangs:

{S} = Selbsthaltung
{H} = Schalthysterese
{A} = Anlaufiiberbriickung

e Wenn die Selbsthaltung aktiviert ist, muss keine Hysterese
eingestellt werden, da es zu keinem Prellen kommen kann.

e Wenn keine Selbsthaltung aktiviert ist, sollte immer eine
Hysterese eingestellt werden.

e Bei Switch Mode 7 oder 8 muss die vorgegebene Stillstandszeit
grofRer als die eingestellte Wischzeit sein, damit der
Wischvorgang nicht vor Ablauf der Wischzeit abgebrochen wird.

¢ Im Switch Mode 2, 6 und 16 dient der Parameter ,,Hysterese* zur
Festlegung des Frequenzbandes.
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Fortsetzung ,,Switching Menu“:

Nr.

Parameter

Einstellbereich

Default

052

Switch Mode OUT1 (Schaltbedinqung fiir OUT1):

0

|f| >=|Preselection|
Ausgang schaltet bei Uberdrehzahl

{S, H}

1

|f] <= |Preselection|
Ausgang schaltet bei Unterdrehzahl

{S H,
A}

|f| == |Preselection]|

Ausgang schaltet auRerhalb des
Frequenzbandes (Preselection +/-
Hysterese)

{S, A}

Stillstand
Ausgang schaltet bei Stillstand

f >= Preselection
Ausgang schaltet bei Uberdrehzahl

{S, H}

f <= Preselection
Ausgang schaltet bei Unterdrehzahl

{S, Ha

f == Preselection

Ausgang schaltet auRerhalb des
Frequenzbandes (Preselection +/-
Hysterese))

{S. A}

f>0

Ausgang schaltet, wenn eine positive
Frequenz (z. B. Rechtslauf) detektiert wird.
Die Richtungsinformation wird gel6scht,
sobald "Stillstand" festgestellt wird

f<O

Ausgang schaltet, wenn eine negative
Frequenz (z. B. Linkslauf) detektiert wird.
Die Richtungsinformation wird geldscht,
sobald "Stillstand" festgestellt wird

Takterzeugung fur gepulste Ricklesung
EDM und pulsiiberwachte Eingange

10

STO/SBC/SS1
Enable + externe Selbsthaltung, ohne
Rampeniberwachung

{S}

11

SLS |f| >= |Preselection]|
Uberdrehzahl + Enable + externe
Selbsthaltung, ohne Rampeniberwachung

{S}

12

SMS |f| >= |Preselection|
Uberdrehzahl ohne Enable + externe
Selbsthaltung

{S}

0-22

0
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Fortsetzung ,,Switching Menu“:

Nr.

Parameter

Einstell-
bereich

Default

052

13 | SDI1f>0
Enable + externe Selbsthaltung, Frequenz-
Uberwachung, keine Positionsiiberwachung

{S}

14 | SDI2f<0
Enable + externe Selbsthaltung, Frequenz-
Uberwachung, keine Positionsiiberwachung

{S}

15 | SSM1 |f| <= |Preselection|
Unterdrehzahl + Enable + externe Selbsthaltung

{S}

16 | SSM2 |f| innerhalb |Preselection +/- Hysterese|
Unterdrehzahl + Uberdrehzahl + Enable + externe
Selbsthaltung

{S}

17 | SOS/SLI/SS2 |f| > |Preselection| oder Position
Error

Uberdrehzahl + Position + Enable + externe
Selbsthaltung

{S}

18 | Stillstand (bei Stillstand und kein Position Error)
Stillstand + Position + Enable + externe
Selbsthaltung

19 | Reserved

20 | Kein Stillstand

Dieser Mode arbeitet wie Mode 3, aber nur statisch
und der Ausgang ist invertiert. Hier ist die invertierte
Relay Aussteuerung entscheidend. Ausgang
schaltet bei f ungleich Null

(kein Stillstand)

21 | Rampeniberwachung 1

Unterdrehzahl + Uberdrehzahl + Enable + externe
Selbsthaltung. Voraussetzung ist, dass das
Bremsverhalten linear ist. Die Steigung wird Uber
den Parameter ,Preselect XXXX.F* eingegeben. Die
+/- Abweichung wird durch den Parameter
LPreselect XXXX.H/L" in Hz angegeben.

{S}

22 | Rampeniberwachung 2

Uberdrehzahl + Enable + externe Selbsthaltung
Voraussetzung ist, dass das Bremsverhalten linear
ist. Die Steigung wird Uber den Parameter ,Preselect
XXXX.F* eingegeben. Die Abweichung wird durch
den Parameter ,Preselect XXXX.H/L" in Hz
angegeben.

{S}

0-22

053

Switch Mode OUT2 (Schaltbedingung fiir OUT?2):
Einstellung analog zu Parameter ,,Switch Mode OUT1*

054

Switch Mode OUT3 (Schaltbedingung fir OUT3):
Einstellung analog zu Parameter ,,Switch Mode OUT1*

055

Switch Mode OUT4 (Schaltbedingung fur OUT4):
Einstellung analog zu Parameter ,Switch Mode OUT 1

056

Switch Mode REL1 (Schaltbedinqung fiir das Relais):
Einstellung analog zu Parameter ,Switch Mode OUT1“
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Fortsetzung ,,Switching Menu“:

e Wenn die Selbsthaltung aktiviert ist, muss keine Hysterese eingestellt
werden, da es zu keinem Prellen kommen kann.
e Wenn keine Selbsthaltung aktiviert ist, sollte immer eine Hysterese
eingestellt werden.
e Bei Switch Mode 7 oder 8 muss die vorgegebene Stillstandszeit groRer
als die eingestellte Wischzeit sein, damit der Wischvorgang nicht vor
Ablauf der Wischzeit abgebrochen wird.
¢ Im Switch Mode 2, 6 und 16 dient der Parameter ,,Hysteresis“ zur
Festlegung des Frequenzbandes.
Nr. | Parameter Einstell- | Default
bereich
057 | Pulse Time OUT1 (Dauer des Wischimpulses an Ausgang OUT1): 0-9,999 | 0,000
0: statisches Dauersignal (sec.)
#0: Dauer des Wischimpulses in Sekunden
058 | Pulse Time OUT2 (Dauer des Wischimpulses an Ausgang OUT2):
Einstellung analog zu Parameter ,Pulse Time OUT1*
059 | Pulse Time OUT3 (Dauer des Wischimpulses an Ausgang OUT3):
Einstellung analog zu Parameter ,Pulse Time OUT1*
060 | Pulse Time OUT4 (Dauer des Wischimpulses an Ausgang OUT4):
Einstellung analog zu Parameter ,Pulse Time OUT1*
061 | Pulse Time REL1 (Dauer des Wischimpulses am Relais):
Einstellung analog zu Parameter ,Pulse Time OUT1“ (min. 25 ms)
e Die minimale Wischzeit der digitalen Schaltausgange betragt 1 ms.
Die minimale Wischzeit fiir das Relais betragt 25 ms.
e Bei Vorgabe einer Wischzeit kann dem entsprechenden Ausgang
keine Selbsthaltung zugewiesen werden.
062 | Hysteresis OUT1 (Schalthysterese fur OUT1):
Hysterese in % des eingestellten Schaltpunktes von Parameter
.Preselect OUT1“ 0-100,0 0,0
(%)
063 | Hysteresis OUT2 (Schalthysterese fir OUT2):
Hysterese in % des eingestellten Schaltpunktes von Parameter
.Preselect OUT2“
064 | Hysteresis OUT3 (Schalthysterese fur OUT3):
Hysterese in % des eingestellten Schaltpunktes von Parameter
.Preselect OUT3“
065 | Hysteresis OUT4 (Schalthysterese fur OUT4):
Hysterese in % des eingestellten Schaltpunktes von Parameter
.Preselect OUT4*
066 | Hysteresis REL1 (Schalthysterese Relais):
Hysterese in % des eingestellten Schaltpunktes von Parameter
.Preselect REL1“
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Fortsetzung ,,Switching Menu“:

ca. 1 %.

e Aufgrund der Varianz der Frequenzmessung kann es bei
Frequenzen nahe dem Grenzwert zum ,,Prellen” der Ausgange
kommen. Um dieses Verhalten zu verhindern sollte eine
Hysterese eingestellt werden. Ein sinnvoller Hysterese Wert ist

e Die Einstellung einer Hysterese ist nur moglich, wenn der
Parameter ,,.Switch Mode“ zwischen 0, 6 und 16 eingestellt ist.

Nr Parameter

Einstellbereich

Default

067 | Matrix OUT1 (Enable Matrix fir Ausgang OUT1):

Bestimmt das gultige Enable-Signal (fur Switch Mode 10 ...
18)

fur Ausgang OUT1 durch Wahl der Eingange an X10 sowie
der Ubrigen rickgekoppelten Ausgange (siehe Tabelle). Ein
Eingang oder auch ein riickgekoppelter Ausgang kann als
Enable-Signal dienen (bei mehreren Signalen erfolgt eine
Oder-Verknupfung).

Bit 0 | Eingang 1 [X10: 2]

Bit 1 | Eingang 2 [X10: 3]

Bit 2 | Eingang 3 [X10: 4]

Bit 3 | Eingang 4 [X10: 5]

Bit 4 | Ausgang OUT1, hier nicht verfugbar
Bit 5 | Ausgang OUT2

Bit 6 | Ausgang OUT3

Bit 7 | Ausgang OUT4

Bit 8 | Ausgang REL1

0-511

0

068 | Matrix OUT2 (Enable Matrix fir Ausgang OUT?2):

Bit 0 | Eingang 1 [X10: 2]

Bit 1 | Eingang 2 [X10: 3]

Bit 2 | Eingang 3 [X10: 4]

Bit 3 | Eingang 4 [X10: 5]

Bit 4 | Ausgang OUT1

Bit 5 | Ausgang OUTZ2, hier nicht verfugbar
Bit 6 | Ausgang OUT3

Bit 7 | Ausgang OUT4

Bit 8 | Ausgang REL1

0-511

069 | Matrix OUT3 (Enable Matrix fur Ausgang OUT3):

Bit 0 | Eingang 1 [X10: 2]

Bit 1 | Eingang 2 [X10: 3]

Bit 2 | Eingang 3 [X10: 4]

Bit 3 | Eingang 4 [X10: 5]

Bit 4 | Ausgang OUT1

Bit 5 | Ausgang OUT2

Bit 6 | Ausgang OUTS3, hier nicht verfugbar
Bit 7 | Ausgang OUT4

Bit 8 | Ausgang REL1

0-511
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Fortsetzung ,,Switching Menu“:

Nr. | Parameter Einstell- Default
bereich
070 | Matrix OUT4 (Enable Matrix fur Ausgang OUT4): 0-511 0
Bit 0 | Eingang 1 [X10: 2]
Bit 1 | Eingang 2 [X10: 3]
Bit 2 | Eingang 3 [X10: 4]
Bit 3 | Eingang 4 [X10: 5]
Bit 4 | Ausgang OUT1
Bit 5 | Ausgang OUT2
Bit 6 | Ausgang OUT3
Bit 7 | Ausgang OUT4, hier nicht verfiigbar
Bit 8 | Ausgang REL1
071 | Matrix REL1 (Enable Matrix fiir Ausgang REL1): 0-511 0
Bit 0 | Eingang 1 [X10: 2]
Bit 1 | Eingang 2 [X10: 3]
Bit 2 | Eingang 3 [X10: 4]
Bit 3 | Eingang 4 [X10: 5]
Bit 4 | Ausgang OUT1
Bit 5 | Ausgang OUT2
Bit 6 | Ausgang OUT3
Bit 7 | Ausgang OUT4
Bit 8 | Ausgang REL1, hier nicht verfligbar
072 | MIA-Delay OUT (Verzogerung fiir Ubergang inaktiv zu aktiv): 0-99,999 0,000
Matrix Verzégerung von inaktiv zu aktiv fir den Ausgang OUT1 in (sec.)
Sekunden. Dieses Delay verzégert die Enable-Funktion, wenn der
Enable-Eingang oder der riickgekoppelte Ausgang von inaktiv auf
aktiv wechselt.
N - . . L 0-99,999
073 | MIA-Delay OUT2 (Verzdgerung fir Ubergang inaktiv zu aktiv): (sec)) 0,000
074 | MIA-Delay OUT3 (Verzdgerung fiir Ubergang inaktiv zu aktiv): 0 '(23(’:9)99 0,000
075 | MIA-Delay OUT4 (Verzodgerung fiir Ubergang inaktiv zu aktiv): 0 -(Sgéaég)gg 0,000
076 | MIA-Delay REL1 (Verzégerung fiir Ubergang inaktiv zu aktiv): 0 '(23(’:9)99 0,000
077 | MAI-Delay OUT1 (Verzdgerung fiir Ubergang aktiv zu inaktiv): 0-99,999 0,000
Matrix Verzégerung von aktiv zu inaktiv fir den Ausgang OUT1 in (sec.)
Sekunden. Dieses Delay verzégert die Enable-Funktion, wenn der
Enable-Eingang oder der riickgekoppelte Ausgang von aktiv auf
inaktiv wechselt.
. A . . o 0-99,999
078 | MAI-Delay OUT2 (Verzdgerung fir Ubergang aktiv zu inaktiv): (sec.) 0,000
079 | MAI-Delay OUT3 (Verzdgerung fiir Ubergang aktiv zu inaktiv): 0 '(33(’:9)99 0,000
080 | MAI-Delay OUT4 (Verzogerung fiir Ubergang aktiv zu inaktiv): 0 '(23(’:9)99 0,000
081 | MAI-Delay REL1 (Verzégerung fuir Ubergang aktiv zu inaktiv): 0 '(393(’:9)99 0,000

Baumer_GMM230S_GMM240S-SafetyManual_DE (GMM2xxS_07b_oi_d) / Nov-21

Seite 134 / 152




Fortsetzung ,,Switching Menu“:

082

Delay OUT1 (Verzdgerung der Auslésung fir OUT1):
Ausléseverzogerung fir den Ausgang OUTL1 in Sekunden.
Dieses Delay verzdgert die Auslosung von OUT1. Wurde der
Ausgang vor Ablauf der Verzogerungszeit wieder
zurlickgesetzt, findet keine Zustandsénderung an OUTL1 statt
Die Riucknahme erfolgt unverzdgert. Oszillierende
Ausldésungen und deren Ricknahme sorgen fir eine jeweils
neue Verzogerungszeitauffrischung.

Wenn eine Wischzeit aktiviert ist, kann erst nach der
Rucknahme und nach dem Ablauf der Verzdgerungszeit ein
neuer Wischimpuls ausgegeben werden.

Gilt nicht fur Switch Mode = 3,9,10 und 20

0-9,999
(sec.)

0,000

083

Delay OUT2 (Verzogerung der Auslosung fur OUT2):

0-9,999 (sec.)

0,000

084

Delay OUT3 (Verzogerung der Auslosung fur OUT3):

0-9,999 (sec.)

0,000

085

Delay OUT4 (Verzogerung der Auslosung fur OUT4):

0-9,999 (sec.)

0,000

086

Delay REL1 (Verzdégerung der Auslésung fiir REL1):

0-9,999 (sec.)

0,000
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Fortsetzung ,,Switching Menu“:

Nr.

Parameter

Einstellbereich

Default

087

Startup Mode (Zeitfenster der Anlaufuiberbriickung):

Zeitfenster bis zur Scharfstellung der Uberwachungsfunktion.

Diese
Einstellung ist nur sinnvoll in Verbindung mit
Parametereinstellung ,,Switch Mode“ = 1, 2, 5 oder 6.

Um die Anlaufliberbriickung nutzen zu kénnen, muss diese
einem Ausgang zugeordnet werden.

Die Anlaufuiberbriickung wird aktiviert, wenn:

- die Spannungsversorgung wieder zugeschalten wird

- nach einem erkannten Stillstand wieder eine Frequenz
erkannt wird

Keine Anlaufiiberbriickung

Anlaufuberbriickung 1 Sekunde

Anlaufuberbrickung 2 Sekunden

Anlaufiberbrickung 4 Sekunden

Anlaufuberbriickung 8 Sekunden

Anlaufuberbrickung 16 Sekunden

Anlaufuberbrickung 32 Sekunden

Anlaufuberbriickung 64 Sekunden

Anlaufiberbrickung 128 Sekunden

OO|IN|O U (WIN|FIO

Automatisch, bis zum erstmaligen Uberschreiten
des Schaltpunktes

Das eingestellte Zeitfenster der Anlaufiiberbriickung ist fur
alle Ausgénge gleich.

0-9

0

088

Startup Output (Zuordnung der Anlaufiiberbriickung an

Ausgange):

Die Zuordnung der Funktion Anlaufuiberbriickung an einen
Ausgang erfolgt Uber einen 5-Bit-Binarcode wie folgt.

Ausgang | RELAY | OUT4 | OUT3 | OUT2 | OUT1

Bit: 5 4 3 2 1

Binar: 10000 | 01000 | 00100 | 00010 | 00001

Wert: 16 8 4 2 1

Beispiel: Die Vorgabe Startup Output = 17 (bindr 10001)
bedeutet folglich, dass dem Ausgang OUT1 und dem Relais
eine Anlaufuberbriickung zugewiesen wurde.
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Fortsetzung ,,Switching Menu“:

Nr.

Parameter

Einstell-
bereich

Default

089

Standstill Time (Verzégerungszeit zur Detektion von Stillstand):

Dieser Parameter legt die Verzogerungszeit fest bis das Gerat nach
Erkennung der Frequenz = 0 Hz einen Stillstand detektiert.

f
A

\

Sensor1 fi=0

\4
—

f

A

mp:o

v
—_

Plant is runing | f2=0 fiz=0 “Standstill” detection

>t

Standstill Time

Voraussetzung ist, dass zuerst beide Eingangsfrequenzen f;, 2 =0
Hz erkannt werden. Ab diesem Zeitpunkt lauft die Stillstandszeit
und signalisiert nach Ablauf den Stillstand.

0-9,999
(sec.)

0,000

090

Lock Output (Zuordnung einer Selbsthaltung an Ausganq):

Die Zuordnung der Selbsthaltung an einen Ausgang erfolgt tiber
einen 6-Bit-Binarcode wie folgt:

Ausg.: * RELAY | OUT4 | OUT3 | OUT2 | OUT1
Bit: 6 5 4 3 2 1

Binar: 100000 | 010000 | 001000 | 000100 | 000010 | 000001

Wert: 32 16 8 4 2 1

Die Bits 1 bis 5 ordnen dem jeweiligen Ausgang eine Selbsthalte-
Funktion zu.

*) Das hochstwertige Bit 6 bestimmt, ob ein Lésen der
Selbsthaltung ausschlieBlich Uiber ein externes Eingangssignal via
Parameter

» IN* Function“ (Bit 6 = 0) oder ob zusatzlich eine automatische
Rucksetzung bei Stillstand erfolgen soll (Bit 6 = 1).

Beispiel:

Die Vorgabe Lock Output = 17 (binar 010001) bedeutet, dass dem
Ausgang OUT1 und dem Relais eine Selbsthaltung zugewiesen
wurde, die nur Uber eine externes Eingangssignal gelost werden
kann.

Entsprechend bedeutet die Vorgabe Lock Output = 49 (bin&r
110001), dass die Selbsthaltungen von OUT1 und Relais auch
zusatzlich bei jeder Erkennung von Stillstand geléscht werden.

Hinweis: Bei Vorgabe einer Wischzeit kann dem entsprechenden
Ausgang keine Selbsthaltung zugeordnet werden.
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Fortsetzung ,,Switching Menu“:

Nr.

Parameter

Einstellbereich

Default

091

Action Output (Auswahl der Ausgange zum Uberschreiben):

Die Funktion des Setzens fester Ausgangszustande fur
OUT1 bis OUT4 und REL1 ist nur im Programming Mode
wirksam. Sie erlaubt, fir Testzwecke jedem Ausgang einen
bestimmten Schaltzustand aufzuzwingen.

Dieser Parameter wahlt die zu manipulierenden Ausgange
an, wahrend mit dem nachfolgenden Parameter ,Action
Polarity“ die gewlinschten Schaltzustande der ausgewahlten
Ausgange festgelegt werden.

Die Auswahl der Ausgéange erfolgt tiber einen 5-Bit-
Binarcode:

Ausgang: | RELAY | OUT4 | OUT3 | OUT2 | OUT1
Bit: 5 4 3 2 1
Binar: 10000 | 01000 | 00100 | 00010 | 00001
Wert: 16 8 4 2 1

Beispiel: Die Vorgabe Action Output = 14 (binar 01110)
bedeutet folglich, dass die Ausgange OUT2, OUT3 und
OUT4 fiir eine Uberschreibung ausgewahlt wurden.

REL | 0 | Keine Uberschreibung
ouT4 1 Zustand siehe Parameter ,Action Polarity*
OuUT3 1 Zustand siehe Parameter ,Action Polarity*
ouT2 1 Zustand siehe Parameter ,Action Polarity*
OUT1| 0 | Keine Uberschreibung

Nach dem Test muss dieser Parameter wieder auf den
Default-Wert
(= 0) gesetzt werden.

0-31

0
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Fortsetzung ,,Switching Menu“:

Nr. | Parameter Einstellbereich | Default

092 | Action Polarity (Schaltzustand der zu setzenden Ausgange): 0-511 0

Die Nutzung der Setzfunktion ist nur im Programming Mode
wirksam und erfordert eine entsprechende Auswahl der
Ausgange durch Parameter ,Action Output®.

Die Zuordnung der gewlinschten Schaltzustéande erfolgt tiber

einen
9-Bit-Binarcode wie folgt:
OUT: REL | 4 14 3 13 2 12 1 /1
Bit: 9 8 7 6 5 4 3 2 1
Binar:
o o o o — o o o o
S8/8g5gc5g8g8g8¢88¢ 8¢
o9 d9g og odgdg og ogog o9 og
"4l o909 0909070909 oS
Wert: 256 | 128 | 64 | 32 | 16 8 4 2 1

Beispiel: Die Vorgabe Action Polarity = 275 (bin&ar 1 0001
0011) hatte also folgende Ausgangszustande zur Folge:

REL | 1 | Kontakt geschlossen

OuT4| 0 |LOW

/OUT4| 0 | LOW

OUT3| 0 |LOW

/OUT3 | 1 | HIGH

ouT2| 0 |LOW

/OUT2| 0 | LOW

OUTl1| 1 | HIGH

/OUT1 | 1 | HIGH
Nach dem Test muss dieser Parameter wieder auf den
Default-Wert

(= 0) gesetzt werden.

093 | Read Back OUT (riickgelesener Ausgang fir EDM-Funktion): 0-31 0

Bestimmt fiir die EDM-Funktion den rlickgelesenen Ausgang
in Bezug auf Invertierung oder Nicht-Invertierung.

Bit 0 = 0 EDM-Funktion von OUT1
= 1 EDM-Funktion von /OUT1
Bit 1 = 0 EDM-Funktion von OUT?2
= 1 EDM-Funktion von /OUT2
Bit 2 = 0 EDM-Funktion von OUT3
= 1 EDM-Funktion von /OUT3
Bit 3 = 0 EDM-Funktion von OUT4
= 1 EDM-Funktion von /OUT4
Bit 4 = 0 EDM-Funktion von REL1
= 1 EDM-Funktion von REL1 (invertiert)

Baumer_GMM230S_GMM240S-SafetyManual_DE (GMM2xxS_07b_oi_d) / Nov-21  Seite 139/ 152



Fortsetzung ,,Switching Menu“:

Nr. Parameter Einstellbereich |Default
094 Output Mode (Konfiguration der Ausgange): 0-15 0
Bestimmt die Ausgangskonfiguration:
=0 OUT1 und /OUT1 sind invers ausgefuhrt
Bit | (gegenlaufig)
0 =1 OUT1 und /OUT1 sind homogen ausgefihrt
(gleichlaufig)
=0 0OUT2 und /OUT2 sind invers ausgefuhrt
Bit | (gegenlaufig)
1 =1 OUT2 und /OUT2 sind homogen ausgefihrt
(gleichlaufig)
=0 OUT3 und /OUT3 sind invers ausgefuhrt
Bit | (gegenlaufig)
2 =1 OUT3 und /OUT3 sind homogen ausgefihrt
(gleichlaufig)
=0 OUT3 und /OUT4 sind invers ausgefuhrt
Bit | (gegenlaufig)
3 =1 OUT3 und /OUT4 sind homogen ausgefihrt
(gleichlaufig)
095
096
097
098
099
e Bei homogenen Ausgangen werden bei Netzausfall oder Hardwarefehler
alle Ausgange auf GND gezogen. Damit kann Uber diese Ausgéange ein
Fehlerstatus nicht eindeutig an ein anderes Gerét Ubermittelt werden.
e Die Verwendung von homogenen Ausgéangen reduziert den Safety
Integrity Level (SIL).
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2.7. Control Menu

In diesem Kapitel werden die Funktionen und Konfigurationsmaglichkeiten der

Steuereingange beschrieben. Je nach Betriebsart (Parameter ,Operational Mode®) stehen

an [X10 | CONTROL IN] zwei bis vier Eingange fur Steuerbefehle mit HTL/PNP Pegel zu

Verfligung.

Durch den Parameter ,Input Mode® kdnnen drei unterschiedliche Eingangskonfigurationen

hergestellt werden:

e Zwei 2-polige Eingange (IN1, /IN1 + IN2, /IN2)
Die Steuereingénge sind entweder homogen oder invers ausgefuhrt. In diesem Fall

bendtigt jeder Eingang ein Signalpaar.

[X10: 2] LOW | [X10: 3] LOW Fehler bei
invers
[X10: 2] LOW [X10: 3] HIGH Fehler bei Konfiguration uber
Signalpaar 1 . ' homogen Parameter ,IN1
e [X10: 2] HIGH [X10: 3] LOW Fehler bei Function® und ,IN1
| ' homogen Config*
[X10: 2] HIGH [X10: 3] HIGH Fehler bei
invers
[X10: 4 LOW | [X10: 5] LOW Fehler bei
invers
[X10: 4] LOW [X10: 5] HIGH Fehler bei Konfiguration tber
Signalpaar 2 ' ' homogen Parameter ,IN2
Inep [X10: 4] HIGH [X10: 5] LOW Fehler bei Function® und ,IN2
. . homogen Config*
[X10: 4] HIGH | [x10:5]HIGH | Fenlerbel
invers

e Ein 2-poliger Eingang (IN1, /IN1) und zwei 1-polige Eingange (IN2 + /IN2)
Die 2-poligen Steuereingange sind entweder homogen oder invers ausgefiuhrt. Der

2-polige Steuereingang bendétigt ein Signalpaar, wahrend die 1-poligen Eingange nur

jeweils ein Signal bendétigen. Somit sind drei unabhangige Eingénge verwendbar.

[X10: 2] LOW | [X10: 3] LOW Fehler bei
invers
[X10: 2] LOW [X10: 3] HIGH Fehler bei Konfiguration tber
SHatrElaeas il homogen Parameter ,IN1
L i : Fehler bei Function® und ,IN1
[X10: 2] HIGH [X10: 3] LOW homogen Config"
[X10: 2] HIGH | [X10: 3] HIGH Fehler bei
invers
Signal 2 [X10: 4] LOW Koznfiguration Uber Pa2raénetfer
[X10: 4] HIGH .IN2 Function“ und ,IN2 Config*
Signal 3 [X10: 5] LOW Konfiguration Uber Parameter
[X10: 5] HIGH »/IN2 Function® und ,/IN2 Config*

e Vier 1-polige Eingange (IN1 + /IN1 + IN2 + /IN2)
Die 1-poligen Eingange bendtigen nur ein Signal. Somit sind vier unabhéngige
Eingange verwendbar.

. [X10: 2] LOW Konfiguration Uber Parameter
Signal 1
[X10: 2] HIGH ,IN1 Function® und ,IN1 Config*
Signal 2 [X10: 3] LOW Konfiguration Uber Parameter
[X10: 3] HIGH »/IN1 Function* und ,/IN1 Config“
Signal 3 [X10: 4] LOW Konfiguration Uber Parameter
[X10: 4] HIGH ,IN2 Function® und ,IN2 Config"
Signal 4 [X10: 5] LOW Konfiguration Uber Parameter
[X10: 5] HIGH »/IN2 Function* und ,/IN2 Config“
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Fortsetzung ,,Control Menu*:

Nr. Parameter

Einstell- | Default
bereich

100 | IN1 Function (Zuordnung einer Funktion an Eingang [X10 : 2]):

Dieser Parameter definiert die Funktion des Eingangs. Das jeweilige
Schaltverhalten wird durch Parameter ,IN1 Config“ festgelegt.

0 | keine Funktion zugeordnet
1 | Selbsthaltung von Ausgang OUT1 Idsen [dyn]
2 | Selbsthaltung von Ausgang OUT?2 I6sen [dyn]
3 | Selbsthaltung von Ausgang OUT3 lésen [dyn]
4 | Selbsthaltung von Ausgang OUT4 lésen [dyn]
5 | Selbsthaltung von Ausgang REL1 l6sen [dyn]
6 | Selbsthaltung aller Ausgédnge zusammen losen [dyn]
7 | Set Frequencyl [stat]
Frequenz-Simulation von Sensorl [PRG]
8 | Set Frequency2 [stat]
Frequenz-Simulation von Sensor2 [PRG]
9 | Set Frequencyl2 [stat]
Frequenzsimulation von Sensorl und Sensor2 [PRG]
10 | Freeze Frequencyl [stat]
aktuelle Geberfrequenz von Sensorl einfrieren [PRG]
11 | Freeze Frequency2 [stat]
aktuelle Geberfrequenz von Sensor2 einfrieren [PRG]

12 | Freeze Frequencyl2

Geberfrequenz von Sensorl und Sensor2 {Isatsg]
einfrieren

13 | Preselection Change
Umschaltung zwischen dem oberen und unteren [stat]
Schaltpunkt. Die Umschaltung wirkt sich auf alle
Ausgange aus.

14 | Clear Driftl [dyn]

Zahler fur Positionsdrift 1 16schen

15 | Clear Drift2 [dyn]

Zahler fur Positionsdrift 2 16schen

16 | Clear Drift12 [dyn]
Zahler fur Positionsdrift 1 und 2 I6schen

17 | EDM-Funktion von OUT1 oder /OUT1

18 | EDM-Funktion von OUT2 oder /OUT2

19 | EDM-Funktion von OUT3 oder /OUT3

20 | EDM-Funktion von OUT4 oder /OUT4

21 | Enable-Eingang fiir Ausgangsfunktion des

Parameters [stat]

~Switch Mode"“ =10 - 18

22 | EDM-Funktion von REL1

[dyn] = dynamische Funktion bei ansteigender Flanke am Eingang
[stat] = statische Dauerfunktion
[PRG] = Funktion nur im ,Programming Mode*“ wirksam

0-22 0

Frequency*“

Bei gleichzeitigem Anliegen der Befehle ,,Set Frequency* und ,,Freeze

Uber die beiden Steuereingange hat die Funktion ,,Set Frequency“ Prioritat.
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Fortsetzung ,,Control Menu*:

Dieser Parameter definiert das Schaltverhalten des Eingangs. Die
Funktionszuordnung erfolgt tber Parameter ,IN1 Function®.

0 Zweikanaliger inverser Eingang (statisch, LOW)

1 Zweikanaliger inverser Eingang (statisch, HIGH)

2 Zweikanaliger inverser Eingang (dynamisch, LOW)

3 Zweikanaliger inverser Eingang (dynamisch, HIGH)

4 Zweikanaliger homogener Eingang (statisch, LOW)

5 Zweikanaliger homogener Eingang (statisch, HIGH)

6 Zweikanaliger homogener Eingang (dynamisch, LOW)

7 Zweikanaliger homogener Eingang (dynamisch, HIGH)

8 Einkanaliger Eingang (statisch, LOW)

9 Einkanaliger Eingang (statisch, HIGH)

10 | Einkanaliger Eingang (dynamisch, LOW)

11 | Einkanaliger Eingang (dynamisch, HIGH)

12 | Einkanaliger Eingang EDM-Takt von OUT1

13 | Einkanaliger Eingang EDM-Takt von /OUT1

14 | Einkanaliger Eingang EDM-Takt von OUT?2

15 | Einkanaliger Eingang EDM-Takt von /OUT2

16 | Einkanaliger Eingang EDM-Takt von OUT3

17 | Einkanaliger Eingang EDM-Takt von /OUT3

18 | Einkanaliger Eingang EDM-Takt von OUT4

19 | Einkanaliger Eingang EDM-Takt von /OUT4

20 | Einkanaliger gepulster Eingang von OUT1 (statisch, HIGH)
21 | Einkanaliger gepulster Eingang von /OUT1 (statisch, HIGH)
22 | Einkanaliger gepulster Eingang von OUT2 (statisch, HIGH)
23 | Einkanaliger gepulster Eingang von /OUT2 (statisch, HIGH)
24 | Einkanaliger gepulster Eingang von OUT3 (statisch, HIGH)
25 | Einkanaliger gepulster Eingang von /OUT3 (statisch, HIGH)
26 | Einkanaliger gepulster Eingang von OUT4 (statisch, HIGH)
27 | Einkanaliger gepulster Eingang von /OUT4 (statisch, HIGH)
28 | Einkanaliger gepulster Eingang von OUT1 (statisch, LOW)

29 | Einkanaliger gepulster Eingang von /OUT1 (statisch, LOW)
30 | Einkanaliger gepulster Eingang von OUT2 (statisch, LOW)

31 | Einkanaliger gepulster Eingang von /OUT2 (statisch, LOW)
32 | Einkanaliger gepulster Eingang von OUT3 (statisch, LOW)

33 | Einkanaliger gepulster Eingang von /OUT3 (statisch, LOW)
34 | Einkanaliger gepulster Eingang von OUT4 (statisch, LOW)

35 | Einkanaliger gepulster Eingang von /OUT4 (statisch, LOW)

Nr. Parameter Einstell- | Default
bereich
101 | IN1 Config (Schaltverhalten des Eingangs [X10 : 2]): 0-35 0
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Fortsetzung ,,Control Menu*:

Nr.

Parameter

Einstellbereich

Default

102

/IN1 Function (Zuordnung einer Funktion an Eingang [X10 : 3])

Die Funktionen sind identisch zu Parameter ,IN1 Function®

0-22

0

103

/IN1 Config (Schaltverhalten des Eingangs [X10 : 3]):

Die Konfiguration ist identisch Parameter ,IN1 Config“

104

IN2 Function (Zuordnung einer Funktion an Eingang [X10 : 4]):

Die Funktionen sind identisch zu Parameter ,IN1 Function®

105

IN2 Config (Schaltverhalten des Eingangs [X10 : 4]):

Die Konfiguration ist identisch Parameter ,IN1 Config“

106

/IN2 Function (Zuordnung einer Funktion an Eingang [X10 : 5])

Die Funktionen sind identisch zu Parameter ,IN1 Function®

107

/IN2 Config (Schaltverhalten des Eingangs [X10 : 5]):

Die Konfiguration ist identisch Parameter ,IN1 Config“

108

Input Mode (Konfiguration der Eingdnge):

Definiert die Art der Eingange.

0 | Zwei 2-kanalige Eingangspaare
1 | Ein 2-kanaliges Eingangspaar und zwei Einzeleingédnge
2 | Vier Einzeleingédnge

109

Read Back Delay (Zeit bis die Rucklesung wieder aktiv ist):

Prellzeit-Uberbriickung fiir ein externes Relais der EDM-
Funktion

0,000 - 1,000
(sec.)

0,000

110

GPI Err Time (Einstellung 1 entspricht der Fehlerzeit von ca.

1 ms):

Zeitdauer bis ein illegaler Zustand am GPI Eingang zum
Fehler fuhrt. Der Defaultwert von 10 entspricht einer Fehlerzeit
von ca. 10 ms.

1-999

10
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2.8. Serial Menu

0 7 Datenbit, Parity even, 1 Stoppbit
1 7 Datenbit, Parity even, 2 Stoppbit
2 7 Datenbit, Parity odd, 1 Stoppbit
3 7 Datenbit, Parity odd, 2 Stoppbit
4 | 7 Datenbit, kein Parity* 1 Stoppbit
5 7 Datenbit, kein Parity* 2 Stoppbit
6 8 Datenbit, Parity even, 1 Stoppbit
7 8 Datenbit, Parity odd, 1 Stoppbit
8 8 Datenbit, kein Parity*, 1 Stoppbit
9 | 8 Datenbit, kein Parity*, 2 Stoppbit

Nr. Parameter Einstellbereich | Default
111 Serial Unit Nr. (Zuweisung einer seriellen Gerateadresse): 11-99 11
Den Geraten kdnnen Adressen zwischen 11 und 99
zugeordnet werden (Default-Wert = 11).
Hinweis: Adressen, die eine 0 enthalten, sind nicht erlaubt,
da diese zur Gruppen- oder Sammeladressierung
verwendet werden.
112 Serial Baud Rate (serielle Ubertragungsgeschwindigkeit): 0-10 0
0 9600 Baud
1 4 800 Baud
2 2400 Baud
3 1200 Baud
4 600 Baud
5 19200 Baud
6 38400 Baud
7 56 000 Baud
8 57 600 Baud
9 76 800 Baud
10 115200 Baud
113 Serial Format (Format der Ubertragungsdaten): 0-9 0

*) Bei der Einstellung ,.kein Parity“ ist keine sichere Datentibertragung
gewahrleistet. Fur eine sichere Ubertragung muss ein Format mit ,,Parity even“

oder ,,Parity odd“ gewahlt werden.
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Fortsetzung ,,Serial Menu*

Nr.

Parameter

Einstellbereich

Default

114

Serial Page:

Dieser Parameter ist ausschlief3lich zu Diagnosezwecken
des Herstellers vorgesehen.

0-16

0

115

Serial Init:

Der Parameter bestimmt, mit welcher Baudrate die
Initialisierungs-Werte an die Bedieneroberflache OS oder an
das Bediengerat GMI200 ubertragen werden.

0

Die Initialisierungswerte werden mit 9600 Baud
Ubertragen. Danach arbeitet das Gerat wieder mit
der vom Benutzer eingestellten Baudrate.

Die Initialisierungswerte werden mit der vom
Benutzer eingestellten Baudrate Uibertragen.
Danach arbeitet das Gerat weiterhin mit der vom
Benutzer eingestellten Baudrate.

Mit Einstellungen gréRer 9600 Baud kann so die Dauer der
Initialisierung verkurzt werden.

116
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2.9. Splitter Menu

(Ausgabe von Sensorsignalen fur weitere Zielgerate)
Die Splitter-Funktion ist nur beim GMM230S und GMM240S integriert.

Nr.

Parameter

Einstellbereich

Default

117

RS Selector (Festlegung der Quelle des RS422-
Impulsausgangs):

Dieser Parameter legt fest, welche Eingangsfrequenz
(Sensorl oder Sensor2) an [X4 | RS422 OUT] wieder
ausgegeben wird.

Die Zuordnung der Kanale fur Sensorl und Sensor 2 wird
durch den Parameter ,Operational Mode“ festgelegt.

0 Sensorl
An [X4 | RS422 OUT] wird die Frequenz des
Eingangssignals von Sensorl ausgegeben

1 Sensor2
An [X4 | RS422 OUT] wird die Frequenz des
Eingangssignals von Sensor2 ausgegeben

Unabhangig vom Eingangssignal, werden immer
inkrementelle Rechteckimpulse im Format RS422
generiert.

SinCos-Signale werden mit 1 Impuls / Periode in
inkrementelle Signale konvertiert (es findet keine
Interpolation statt).

0-1

0
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2.10.

Analog Menu

(Konfiguration des Analogausgangs)

Durch den Parameter ,F1-F2-Selection® wird festgelegt, ob die Frequenz von Sensorl oder
Sensor2 zur Erzeugung des Analogsignals herangezogen wird.

Nr.

Parameter

Einstellbereich

Default

118

Analog Start (Anfangswert des Wandlungsbereiches in Hz):

Diese Einstellung gibt vor, bei welcher Anfangsfrequenz der
Analogausgang seinen Anfangswert von 4 mA aussteuert.

119

Analog End (Endwert des Wandlungsbereiches in Hz):

Diese Einstellung gibt vor, bei welcher Endfrequenz der
Analogausgang seinen Endwert von 20 mA aussteuert.

-500 000,00

500 000,00
(H2)

0

1 000,00

120

Analog Gain (Verstarkung des D/A-Wandlers):

Bei der Vorgabe 100 entspricht ein Frequenzverlauf
zwischen den Parametern ,Analog Start* und ,,Analog End*
dem Gesamthub 16 mA (20 mA — 4 mA).

Bei einer Vorgabe von beispielsweise 50 ware der Hub nur 8
mA, und der Analogausgang héatte bei der Endfrequenz des

Parameters ,,Analog End“ einen Wert von 4 mA + 8 mA = 12
mA.

1-1000

100

mA 4

20 T—

Analog S(\/ing %

T
25

]
Analog Start (Hz)

]
Analog End (Hz)

»,
v

121

Analog Offset (Feinjustierung des Nullpunktes in yA):

Der Parameter erlaubt es, den Nullpunkt des
Analogausganges im Feinbereich genau einzustellen.

25 ... +25
(MA)

122
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2.11.

(Operational Unit Menu fur ein angeschlossenes GMI200)

OPU Menu

Nr.

Parameter

Einstellbereich

Default

123

X Factor 1 (ohne Funktion fiir DS, interner BG-
Parameter)

1-999 999

1

124

/ Factor 1 (ohne Funktion fir DS, interner BG-

Parameter)

1-999 999

125

+/- Value 1 (ohne Funktion fir DS, interner BG-

Parameter)

-999 999 - 999 999

126

Units 1 (ohne Funktion fir DS, interner BG-Parameter)

127

Decimal Point 1 (ohne Funktion fiir DS, interner BG-

Parameter)

128

X Factor 2 (ohne Funktion fiir DS, interner BG-
Parameter)

1-999 999

129

/ Factor 2 (ohne Funktion fir DS, interner BG-

Parameter)

1-999999

130

+/- Value 2 (ohne Funktion fur DS, interner BG-

Parameter)

-999 999 - 999 999

131

Units 2 (ohne Funktion fir DS, interner BG-Parameter)

132

Decimal Point 2 (ohne Funktion fiir DS, interner BG-

Parameter)

133

Hinweis: Eine detaillierte Beschreibung diese Parameter befindet sich in der aktuellen
GMI200 Bedienungsanleitung.
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3. Parameter-Liste

Nr. | Parameter Min - Wert HERS Default Stellen | Nachkommastellen ]

Wert Code
000 | Operational Mode 0 9 0 1 0 AOQ
001 | Sampling Time 1 9999 1 4 3 Al
002 | Wait Time 10 9999 100 4 3 A2
003 | F1-F2 Selection 0 1 0 1 0 A3
004 | Div. Switch %-f 0 99999 10000 5 2 A4
005 | Div. %-Value 1 100 10 3 0 A5
006 | Div. f-Value 0 9999 3000 4 2 A6
007 | Div. Calculation 0 1 0 1 0 A7
008 | Div. Filter 0 20 1 2 0 A8
009 | Error Simulation 0 2 1 1 0 A9
010 | Power-up Delay 1 9999 100 4 3 BO
011 | SIN Error 0 1 0 1 0 B1
012 | Div. Mode 0 2 0 1 0 B2
013 | Div. Inc-Value 0 9999999 0 7 0 J2
014 | Filter 0 999 0 3 0 J3
015 | A-Edge 2/1 0 1 0 1 0 Ja
016 | Sensor Overlap 0 2 0 1 0 5
017 | Directionl 0 1 0 1 0 B3
018 | Multiplierl 1 10000 1 5 0 B4
019 | Divisorl 1 10000 1 5 0 B5
020 | Position Driftl 0 100000 0 6 0 B6
021 | Phase Err Countl 1 1000 10 4 0 B7
022 | Set Frequencyl -50000000 | 50000000 0 88 2 B8
023 | SIN Err Timel 0 99 0 2 0 B9
024 | Direction2 0 1 0 1 0 CO
025 | Multiplier2 1 10000 1 5 0 Cl
026 | Divisor2 1 10000 1 5 0 Cc2
027 | Position Drift2 0 100000 0 6 0 C3
028 | Phase Err Count2 1 1000 10 4 0 C4
029 | Set Frequency?2 -50000000 | 50000000 0 88 2 C5
030 | SIN Err Time2 0 99 0 2 0 C6
031 | Preselect OUT1.H | -50000000 | 50000000 100000 88 2 C7
032 | Preselect OUT1.L | -50000000 | 50000000 200000 88 2 C8
033 | Preselect OUT1.D 0 9999999 0 7 0 MO
034 | Preselect OUT2.H | -50000000 | 50000000 300000 88 2 C9
035 | Preselect OUT2.L | -50000000 | 50000000 400000 88 2 DO
036 | Preselect OUT2.D 0 9999999 0 7 0 M1
037 | Preselect OUT3.H | -50000000 | 50000000 500000 88 2 D1
038 | Preselect OUT3.L | -50000000 | 50000000 600000 88 2 D2
039 | Preselect OUT3.D 0 9999999 0 7 0 M2
040 | Preselect OUT4.H | -50000000 | 50000000 700000 88 2 D3
041 | Preselect OUT4.L | -50000000 | 50000000 800000 88 2 D4
042 | Preselect OUT4.D 0 9999999 0 7 0 M3
043 | Preselect REL1.H -50000000 | 50000000 10000 88 2 D5
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Fortsetzung ,,Parameter Liste“

Nr. | Parameter wgr'; ’\\;l\/aexrt- Default | Stellen | Nachkommastellen Sceglé’i
044 | Preselect REL1.L | 50000000 | 50000000 20000 88 2 D6
045 | Preselect REL1.D 0 9999999 0 7 0 M4
046 | Preselect OUT1.F 1 50000000 | 10000000 8 4 NO
047 | Preselect OUT2.F 1 50000000 | 10000000 8 4 N1
048 | Preselect OUT3.F 1 50000000 | 10000000 8 4 N2
049 | Preselect OUT4.F 1 50000000 | 10000000 8 4 N3
050 | Preselect REL1.F 1 50000000 | 10000000 8 4 N4
051 | Reserved 0 10000 1000 5 0 D8
052 | Switch Mode OUT1 0 22 0 1 0 D9
053 | Switch Mode OUT?2 0 22 0 1 0 EOQ
054 | Switch Mode OUT3 0 22 0 1 0 El
055 | Switch Mode OUT4 0 22 0 1 0 E2
056 | Switch Mode REL1 0 22 0 1 0 E3
057 | Pulse Time OUT1 0 9999 0 4 3 E4
058 | Pulse Time OUT2 0 9999 0 4 3 E5
059 | Pulse Time OUT3 0 9999 0 4 3 E6
060 | Pulse Time OUT4 0 9999 0 4 3 E7
061 | Pulse Time REL1 0 9999 0 4 3 E8
062 | Hysteresis OUT1 0 1000 0 4 1 E9
063 | Hysteresis OUT2 0 1000 0 4 1 FO
064 | Hysteresis OUT3 0 1000 0 4 1 F1
065 | Hysteresis OUT4 0 1000 0 4 1 F2
066 | Hysteresis REL1 0 1000 0 4 1 F3
067 | Matrix OUT 1 0 511 0 3 0 KO
068 | Matrix OUT 2 0 511 0 3 0 K1
069 | Matrix OUT 3 0 511 0 3 0 K2
070 | Matrix OUT 4 0 511 0 3 0 K3
071 | Matrix REL1 0 511 0 3 0 K4
072 | MIA-Delay OUT1 0 99999 0 5 0 K5
073 | MIA-Delay OUT 2 0 99999 0 5 0 K6
074 | MIA-Delay OUT 3 0 99999 0 5 0 K7
075 | MIA-Delay OUT 4 0 99999 0 5 0 K8
076 | MIA-Delay REL1 0 99999 0 5 0 K9
077 | MAI-Delay OUT 1 0 99999 0 5 0 LO
078 | MAI-Delay OUT 2 0 99999 0 5 0 L1
079 | MAI-Delay OUT 3 0 99999 0 5 0 L2
080 | MAI-Delay OUT 4 0 99999 0 5 0 L3
081 | MAI-Delay REL1 0 99999 0 5 0 L4
082 | Delay OUT1 0 9999 0 4 3 N5
083 | Delay OUT?2 0 9999 0 4 3 N6
084 | Delay OUT3 0 9999 0 4 3 N7
085 | Delay OUT4 0 9999 0 4 3 N8
086 | Delay REL1 0 9999 0 4 3 N9
087 | Startup Mode 0 9 0 1 0 F4
088 | Startup Output 0 31 0 2 0 F5
089 | Standstill Time 0 9999 0 4 3 F6
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Fortsetzung ,,Parameter Liste*

Nr. | Parameter Min - Wert Max - Default | Stellen | Nachkommastellen Serial
Wert Code
090 | Lock Output 0 63 0 2 0 F7
091 | Action Output 0 31 0 2 0 F8
092 | Action Polarity 0 511 0 3 0 F9
093 | Read Back OUT 0 31 0 2 0 GO
094 | Output Mode 0 15 0 2 0 Gl
095 | Reserved 0 10000 1000 5 0 H2
096 | Reserved 0 10000 1000 5 0 H3
097 | Reserved 0 10000 1000 5 0 H4
098 | Reserved 0 10000 1000 5 0 JO
099 | Reserved 0 10000 1000 5 0 J1
100 | IN1 Function 0 22 0 2 0 G2
101 | IN1 Config 0 35 0 2 0 G3
102 | /IN1 Function 0 22 0 2 0 10
103 | /IN1Config 0 35 0 2 0 11
104 | IN2 Function 0 22 0 2 0 G4
105 | IN2 Config 0 35 0 2 0 G5
106 | /IN2 Function 0 22 0 2 0 12
107 | /IN2 Config 0 35 0 2 0 I3
108 | Input Mode 0 2 0 1 0 14
109 | Read Back Delay 0 1000 0 4 3 G6
110 | GPI Err Time 1 999 10 3 0 G7
111 | Serial Unit Nr. 11 99 11 2 0 90
112 | Serial Baud Rate 0 10 0 2 0 91
113 | Serial Format 0 9 0 1 0 92
114 | Serial Page 0 16 0 2 0 ~0
115 | Serial Init 0 1 0 1 0 9~
116 | Reserved 0 10000 1000 5 0 HO
117 | RS Selector 0 1 0 1 0 H1
118 | Analog Start -50000000 | 50000000 0 88 2 H5
119 | Analog End -50000000 | 50000000 | 1000000| 88 2 H6
120 | Analog Gain 1 1000 100 4 0 H7
121 | Analog Offset -25 25 0 83 0 H8
122 | Reserved 0 10000 1000 5 0 H9
123 | X Factor 1 1 999999 1 6 0 z0
124 |/ Factor 1 1 999999 1 6 0 z1
125 | +/- Value 1 -999999 999999 0 86 0 z2
126 | Units 1 0 12 0 2 0 z3
127 | Decimal Point 1 0 5 0 1 0 z4
128 | X Factor 2 1 999999 1 6 0 z5
129 |/ Factor 2 1 999999 1 6 0 z6
130 | +/- Value 2 -099999 999999 0 86 0 z7
131 | Units 2 0 12 0 2 0 z8
132 | Decimal Point 2 0 5 0 1 0 z9
133 | Reserved 0 10000 1000 5 0 00
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