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. Sichere Positionserfassung mit PCV100-F200-B17-V1D-6011

Es gelten die Allgemeinen Lieferbedingungen fir Erzeugnisse und Leistungen der Elek-
troindustrie, herausgegeben vom Zentralverband Elektroindustrie (ZVEI) e.V. in ihrer
neusten Fassung sowie die Erganzungsklausel: "Erweiterter Eigentumsvorbehalt".
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1.3
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Einleitung
Inhalt des Dokuments

Dieses Dokument beinhaltet Informationen, die Sie flr den Einsatz lhres Produkts in den
zutreffenden Phasen des Produktlebenszyklus bendtigen. Dazu kénnen zéhlen:

Produktidentifizierung

Lieferung, Transport und Lagerung
Montage und Installation
Inbetriebnahme und Betrieb
Instandhaltung und Reparatur
Stérungsbeseitigung

Demontage

Entsorgung

Hinweis!

Entnehmen Sie die vollstdndigen Informationen zum Produkt der weiteren Dokumentation im
Internet unter www.pepperl-fuchs.com.

Die Dokumentation besteht aus folgenden Teilen:
vorliegendes Dokument
Datenblatt

Zusétzlich kann die Dokumentation aus folgenden Teilen bestehen, falls zutreffend:
EU-Baumusterprufbescheinigung
EU-Konformitatserklarung
Konformitatsbescheinigung
Zertifikate
Control Drawings
Betriebsanleitung
weitere Dokumente

Zielgruppe, Personal

Die Verantwortung hinsichtlich Planung, Montage, Inbetriebnahme, Betrieb, Instandhaltung
und Demontage liegt beim Anlagenbetreiber.

Nur Fachpersonal darf die Montage, Inbetriebnahme, Betrieb, Instandhaltung und Demontage
des Produkts durchfiihren. Das Fachpersonal muss die Betriebsanleitung und die weitere
Dokumentation gelesen und verstanden haben.

Machen Sie sich vor Verwendung mit dem Geréat vertraut. Lesen Sie das Dokument sorgféltig.
Verwendete Symbole

Dieses Dokument enthélt Symbole zur Kennzeichnung von Warnhinweisen und von
informativen Hinweisen.

Warnhinweise

Sie finden Warnhinweise immer dann, wenn von lhren Handlungen Gefahren ausgehen
kénnen. Beachten Sie unbedingt diese Warnhinweise zu lhrer persdnlichen Sicherheit sowie
zur Vermeidung von Sachschéaden.

I3 PEPPERL+FUCHS
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Sichere Positionserfassung mit PCV100-F200-B17-V1D-6011

Einleitung

Je nach Risikostufe werden die Warnhinweise in absteigender Reihenfolge wie folgt
dargestellt:

Informative Hinweise

Hinweis!
Dieses Symbol macht auf eine wichtige Information aufmerksam.

[0

) Handlungsanweisung

Dieses Symbol markiert eine Handlungsanweisung. Sie werden zu einer Handlung oder
Handlungsfolge aufgefordert.

2017-08
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2.1

Produktbeschreibung

Basierend auf dem DataMatrix-Code werden 2 Leseképfe vom Typ PCV100-F200-B17-V1D-
6011 zur sicheren Positioniererfassung eingesetzt. Die beiden Lesekdpfe fur das
Auflichtpositioniersystem werden in festem Abstand zueinander angebracht, um eine sichere
Position zu ermitteln. Die Lesekdpfe sind Gber PROFINET an einer fehlersicheren SIMATIC
CPU S7-1500 angeschlossen.

Die von den Lesekdpfen ermittelten Positionswerte werden in der Steuerung verarbeitet. Aus
diesen Werten ermittelt die Steuerung eine sichere Position. Die Auswertung der Daten erfolgt
durch 2 Programmbausteine, die mit Hilfe von Step 7 Safety (TIA-Portal) erstellt wurden. Der
eine Baustein ermittelt die sichere Position im Bereich fortlaufender Codebander, der andere
Baustein ermittelt die sichere Position bei Codespriingen.

Mit TIA-Programmbausteinen ist fur sicherheitsgerichtete Anwendungen die Vorbereitung
einer Sicherheitsfunktion gemas EN ISO 13849-1 realisierbar, die Sie dann zertifizieren lassen
kénnen.

Systemvoraussetzungen
SIMATIC S7 Safety SPS ab Version S7-1510 S.
Die Anwendung ist fir das SIMATIC Step 7 Safety TIA-Portal einsetzbar.

I3 PEPPERL+FUCHS
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Installation
Mechanischer Aufbau

Befestigen Sie beide Lesekdpfe mechanisch stabil an einem mitfahrenden Anlagenteil. Die
Lesekdpfe mussen in einem definierten Abstand zueinander befestigt werden. Beide
Lesekdpfe missen dasselbe Codeband lesen.

Als maximaler Abstand sind 5000 mm definiert.

Der Masterlesekopf liefert den Positionswert fur Ausgabe der Position. Ein zweiter
Kontrolllesekopf verifiziert die Position. Montieren Sie den Kontrolllesekopf um 180° gedreht.
Montieren Sie den Masterlesekopf in Hauptférderrichtung vorne und den Kontrolllesekopf
hinten. Falls nétig. kénnen Sie die Anbringung vertauschen.

Kleben Sie das Codeband in Hauptférderrichtung aufsteigend. Bei Unterbrechungen an der
Trégerschiene, z. B. bei Weichen oder Dehnungsfugen, muss das Codeband fir 20 mm (=

2 Coderaster) unterbrochen werden. Der Bereich von 0 mm ... 50 mm des Codebands darf
nicht verwendet werden. Beachten Sie bei Codespriingen (Codeband beginnt mit einem
neuen Positionswert), dass die Zahlrichtung des Codebands an beiden Seiten des
Codesprungs gleich ist. Das gilt insbesondere bei Codespriingen an beweglichen Ubergangen
(Weichen, Heber, Drehtische). Zwischen den beiden Lesekdpfen darf es maximal einen
Codesprung geben.

Fur weitere Anforderungen zur Verlegung des Codebands und der Befestigung und des
elektrischen Anschlusses der Lesekdpfe beachten Sie das Handbuch zu den Lesekdpfen. Sie
finden das Handbuch "PCV...-F200-B17-V1D" auf der Pepperl+Fuchs-Webseite unter
www.pepperl-fuchs.com.

Sichere Positionserfassung mit PCV...-F200-B17-V1D - Beispiel
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3.2

Elektrischer Anschluss
Der Lesekopf PCV... erfolgt wird mit einem 8-poligen Geréatestecker M12 x 1 an der

Gehauseseite angeschlossen. Dieser Anschluss ermdglicht Spannungsversorgung und die

Kommunikation mit dem Vision Configurator. AuBerdem sind an diesem Anschluss die
konfigurierbaren Eingange und Ausgénge des Lesekopfs verfligbar.
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Abbildung 3.1

Steckerbelegung

Main

8 1

Abbildung 3.2

Farbzuordnung

Kabeldosen von Pepperl+Fuchs sind gemai EN 60947-5-2 gefertigt. Bei Verwendung einer

Kabeldose mit offenem Leitungsende vom Typ V19-... () am Anschluss Main gilt folgende
Farbzuordnung:

Anschluss-Pin Adernfarbe Farbkurzzeichen
1 weil3 WH
2 braun BN
3 gran GN
4 gelb YE
5 grau GY
6 rosa PK
7 blau BU
8 rot RD

Kommunikation
Die Kommunikation erfolgt tGber PROFINET.

I3 PEPPERL+FUCHS

2017-08



2017-08

3.3
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Abschirmung von Leitungen

Das Abschirmen ist eine MaBnahme zur Dampfung elektromagnetischer Stérungen. Damit
diese Stdrstrome nicht selbst zur Stérquelle werden, ist eine niederohmige bzw. impedanzarme
Verbindung zum Schutzleiter bzw. Potenzialausgleich besonders wichtig. Verwenden Sie nur
Anschlussleitungen mit Schirmgeflecht, vermeiden Sie Anschlussleitungen mit Folienschirm.
Die Abschirmung wird beidseitig aufgelegt d. h. im Schaltschrank bzw. an der Steuerung und
am Lesekopf. Die als Zubehér erhéltliche Erdungsklemme ermdglicht das einfache
Einbeziehen in den Potenzialausgleich.

In Ausnahmeféllen kann eine einseitige Anbindung gtinstiger sein, wenn

keine Potenzialausgleichsleitung verlegt ist bzw. keine Potenzialausgleichsleitung verlegt
werden kann.

ein Folienschirm verwendet wird.
Bei der Abschirmung mussen ferner folgende Punkte beachtet werden:
Verwenden Sie Kabelschellen aus Metall, die die Abschirmung groBflachig umschlieBen.

Legen Sie den Kabelschirm direkt nach Eintritt in den Schaltschrank auf die
Potenzialausgleichsschiene.

Flhren Sie Schutzerdungsanschlisse sternfdrmig zu einem gemeinsamen Punkt.
Verwenden Sie fur die Erdung méglichst gro3e Leitungsquerschnitte.

Zusétzlicher Erdungsanschluss

Bestellbezeichnung Beschreibung
PCV-SC12 Clip zur Befestigung eines zuséatzlichen
PCV-SC12A Erdungsanschlusses.

Vorsicht!

Beschadigung des Geréts

AnschlieBen von Wechselspannung oder zu hoher Versorgungsspannung kann das Geréat
beschadigen oder die Geratefunktion stdren.

Falscher elektrischer Anschluss durch Verpolung kann das Gerat beschadigen oder die
Geratefunktion stéren.

Gerat an Gleichspannung (DC) anschlieBen. Stellen Sie sicher, dass die Hohe der
Versorgungsspannung im spezifizierten Bereich des Gerats liegt. Stellen Sie sicher, dass die
Anschlussdrahte der verwendeten Kabeldose richtig angeschlossen sind.

Anschluss PROFINET

Der Anschluss des Lesekopfs an PROFINET erfolgt Gber 2 4-polige D-kodierte Geratebuchsen
M12 x 1 Profinet 1 und Profinet 2 an der Gehauseseite.
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Installation

. Sichere Positionserfassung mit PCV100-F200-B17-V1D-6011

Steckerbelegung
Profinet 1 & 2
1

o
4({lo 0)])2
o

3
Fur passende PROFINET-Kabel, siehe Zubehor.

3.4 SPS-Hardwarekonfiguration

Fur die sichere Positionsermittlung brauchen Sie bei der Hardwarekonfiguration des Lesekopfs
mindestens die Module Status_1 und X-Position_1. Weitere Module fir die eigene Auswertung
kénnen Sie bei Bedarf hinzufugen.
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Abbildung 3.3  Module in Hardwarekonfiguration

Far die sichere Positionserfassung sind folgende Einstellungen in der Konfiguration der
Lesekdpfe erforderlich:

Orientierung Masterlesekopf

Positionieren Sie den Masterlesekopf zum Codeband in einem Winkel von 0°. Das ist der Fall,
wenn die Schrift auf der Ruckseite des Lesekopfs aus der gleichen Richtung lesbar ist, wie die
Schrift am Codeband.

In den Baugruppenparametern muss der entsprechende Wert angegeben werden.

2017-08
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Sichere Positionserfassung mit PCV100-F200-B17-V1D-6011
Installation

Kataloginformation
»
HW-Kennung

Aufldsungseinstellungen

Abbildung 3.4  Orientierung Masterlesekopf

Orientierung Kontrolllesekopf

Positionieren Sie den Kontrolllesekopf in einem Winkel von 180° zum Codeband. In diesem
Fall steht die Schrift auf dem Codeband auf dem Kopf, wenn die Schrift an der Riickseite des
Lesekopfs lesbar ist.

Definieren Sie den entsprechenden Wert in den Baugruppenparametern.

2017-08
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Sichere Positionserfassung mit PCV100-F200-B17-V1D-6011
. Installation

= Allgemein
Kataloginformation

»
HW-Kennung

Aufidsungseinstellungen

Abbildung 3.5  Orientierung Kontrolllesekopf

Auflésung X-Position

Die Applikation "sichere Positionsermittlung" ist fur eine Auflésung der X-Position von 1 mm
definiert. Der Vorgabewert ist dazu entsprechend einzustellen. Die anderen Werte fiir die
Aufldsung kénnen Sie bei Bedarf individuell einstellen.

"~ Allgemein
Kataloginformation

-

Auflssungseinstellungen

Eingang 1

Ausgang 1

Ausgang 2

med

Verhalten bei fehlender P...
HW-Kennung

Abbildung 3.6  Vorgabewert fir Auflésung X-Position

Verhalten bei fehlender Position

Stellen Sie ein, wie sich die Lesekdpfe verhalten sollen, wenn keine Position erkannt wird.
Tragen Sie dazu "0" als festen Ausgabewert ein.

2017-08
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Sichere Positionserfassung mit PCV100-F200-B17-V1D-6011

Installation

w Allgemein
Kataloginformation

= Baugruppenparameter
Auflasungseinstellungen

Verhalten bei fehlender Position

Eingang 1

Ausgang 1
Ausgang 2

Ausgang 3

o —
o |
HW-Kennung

spezieller Wert K

o |
spezieller Wert d
o |

Abbildung 3.7  No Pos Ausgabeverhalten fiir X-Position

2017-08
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Software

Grundlegender Ablauf

Fir die Applikation "sichere Positionsermittlung” verarbeitet der Programmbaustein F_SPOS
die Daten von 2 Leseképfen. Dazu wird als erstes der Status des Masterlesekopfs gepriift.
Wenn dieser Status fehlerfrei ist (kein Fehler und Positionserkennung in Ordnung), dann wird
der Positionswert des Masterlesekopfs auf den Ausgabewert geschrieben.

Nach der erfolgreichen Statuspriifung des Kontrolllesekopfs ermittelt der Programmbaustein
F_SPOS die Differenz zwischen dem Positionswert des Masterlesekopfs und dem des
Kontrolllesekopfs. Den Differenzwert vergleicht der Programmbaustein mit dem mechanischen
Abstand der beiden Lesekdpfe. Sind beide Werte im Rahmen einer definierten Toleranz gleich,
dann wird der Status "Position sicher* ausgegeben. Wenn dies nicht der Fall ist, gibt der
Programmbaustein F_SPOS den Status "Auswertung Codesprung"“ aus.

Ein weiterer Programmbaustein F_SPOS_Codesprung wertet die sichere Position im Bereich
von Codespringen aus. Dieser Programmbaustein wird fiir jeden Codesprung einmal
aufgerufen. F_SPOS_Codesprung wird erst aktiviert, wenn F_SPOS zuvor den Status
"Auswertung Codesprung” ausgegeben hat.

Der Programmbaustein F_SPOS_Codesprung vergleicht dann die Positionsdifferenz der
beiden Lesekdpfe mit einem, aus der GréBe des Codesprungs und dem Abstand der
Lesekdpfe errechneten Wert. Wenn beide Werte im Rahmen einer definierten Toleranz gleich
sind, wird der Status "Position sicher" ausgegeben.

Durch logische Oder-Verknlipfung der von beiden Programmbausteinen ermittelten "Position-
sicher“-Statuswerte wird eine allgemeine "Position-sicher'-Meldung generiert.

Fuar Details vergleichen Sie auch die folgenden Blockschaltbilder "Sichere Positionsermittlung*
und "Sichere Reaktion auf Codespriinge*“.

I3 PEPPERL+FUCHS
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Sichere Positionserfassung mit PCV100-F200-B17-V1D-6011

Software

Einlesen
der
Parameter

Plausibilitatstest
der Parameter

Plausibilitats-

- Offset der Reader
- Offset Toleranz
- Offset Position

fehler?

Einlesen
von Reader
1und2

Status von
Reader 1 priifen

Status i.0. ?

- Position
- Status

Positionswert aus

Position Reader 1

+ Positions-Offset
berechnen

v

Positionswert auf
Ausgabewert
schreiben

v

Status von
Reader 2 priifen

Status i.0. ?

Positions-

Ausgabewert auf

Null schreiben

Positionsdifferenz
zwischen Reader
1und 2 berechnen

!

Positionsdifferenz
mit Offset +-
Toleranz
vergleichen

Flag ,Position ist
sicher” setzen

v

Ausgabe

Flag ,Auswertung
Codesprung“

setzen

- Positionswert

Informationen
auswerten

- Plausibilitatsfehler
- Flag ,Position ist sicher” 16schen

- Flag ,Position ist sicher*
- Flag Auswertung Codesprung
- Fehler

der Daten

Abbildung 4.1

Blockschaltbild zur sicheren Positionserfassung
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Sichere Positionserfassung mit PCV100-F200-B17-V1D-6011

Software

Flag ,Codesprung
erkannt”
riicksetzen

- Offset der Reader
Einlesen - Offset Toleranz
der - Codesprung Anfang
Parameter - Codesprung Ende

Plausibilitatstest
der Parameter

Plausibilitats-
fehler?

- Position

Einlesen
von Reader
1und2

Positionsdifferenz
zwischen Reader
1 und 2 berechnen

v

GroBe des
Codesprungs
berechnen

v
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der Positionsdiffe-
renz der Reader
subtrahieren

v

Rechenwert mit
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Vergleichi.O. ?

Y

Flag ,Codesprung Informationen - Plausibilitatsfehler
erkannt” setzen auswerten /|:

¢ - Flag ,Codesprung erkannt*
/ - Fehler

Ausgabe
der Daten

Stopp

Abbildung 4.2  Blockschaltbild zur sicheren Reaktion auf Codespriinge
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Aufruf der Programmbausteine

Programmbaustein F_SPOS: Sichere Positionsermittiung

Rufen Sie initial einmal den Programmbaustein fir sichere Positionsermittlung im
Sicherheitsprogramm Ihrer Steuerung auf.

Netzwerk 6: SFOS

Kommentar
TFCo30
F_SPOS"
1EN
2068042

WDs08
"SPOS_M X" —iert M

PH506.0

"SPOS_M" —Siatus M

805767
WD502
"SPOS_K X" —iWer K

PASD0.0
"SPOS_K" —{Status K
270 —{abstand

25 —|Abstand_Hyst

-5 —{Wen_oOffs

5 OKf

ENO |

806037
WD684

Wert S — "Tag_5"

TRUE
#SPOS_Ok

FALSE

CodeSprung .-H#CDdESpI'

FALSE
WMeB01

Flaus_F{--1"Tag_10"

Abbildung 4.3

Aufruf Komponente F_SPOS

Die Parameter zum Programmbaustein F_SPOS sind wie folgt zu beschalten:

Eingénge

Wert_M DINT

Status_M UDT_PF_SPOS_
STATUS

Wert_K DINT

Status_K UDT_PF_SPOS_
STATUS

Abstand DINT

Abstand_Hyst DINT

Wert_Offs DINT

Lesekopfabstand und Hysterese

Positionswert des Masterlesekopfs

Status des Masterlesekopfs als UDT auf die
Hardwareadresse des Status

Positionswert des Kontrolllesekopfs

Status des Kontrolllesekopfs als UDT auf die
Hardwareadresse des Status

Mechanischer Abstand von Master- und
Kontrolllesekopf in mm (max. 5000 mm)

Zulassige Toleranz des Lesekopfabstands in mm
(max. 30 mm)

Offset fir Ausgabewert der Position; fir den Ausgleich
mechanischer Differenzen in mm (max. +/- 10 mm)

Der Abstand ermittelt sich praktisch aus der Differenz der 2 Messwerte von Masterlesekopf
und Kontrolllesekopf. Die Hysterese Abstand_Hyst ist der Ausgleich bei mechanischer
Bewegung der Lesekdpfe, z. B. in Kurven.

Positionsoffset Wert_Offs

Der Positionsoffset Wert_Offs ist auch nur als solcher zu verstehen, da im Anwenderprogramm
nur ein Wert benutzt wird. Der Bezugspunkt des Transportmittels liegt irgendwo am
Aufnahmepunkt und ermdglicht eine auf bis z. Z. +/- 10 mm genaue "Eichung".

I3 PEPPERL+FUCHS
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Ausgéange
Wert_S DINT Ausgabe Position (Position Masterlesekopf +
Wert_Offs)
S_OK BOOL Position ist sicher
CodeSprung BOOL Codesprung wurde erkannt; Aufruf der Bausteine fir
die Codesprung-Auswertung
Plaus_F BOOL Plausibilitatsfehler; die Parameter "Abstand”,

"Abstand_Hyst"“ oder Wert_Offs liegen auBBerhalb der
definierten Grenzwerte

Ausgang CodeSprung

Der Ausgang CodeSprung ist das direkte Gegenstiick zum Parameter S_OK. Dieser Ausgang
aktiviert die Funktionen zur Kontrolle wirkliche vorhandener Codespriinge.

Programmbaustein F_SPOS_Codesprung: Sichere
Positionsiiberwachung bei Codespriingen

Der Programmbaustein F_SPOS_Codesprung ist nur zusammen mit dem Programmbaustein
F_SPOS einsetzbar. Der Programmbaustein ist jeweils einmal pro Codesprung zu

programmieren. Der Programmbaustein F_SPOS_Codesprung wird erst aktiviert, wenn
F_SPOS zuvor den Status "CodeSprung“ ausgegeben hat.

Da dieser Ausgang nur gesetzt wird, wenn der Status der Lesekdpfe OK ist, ist innerhalb
dieses Programmbausteins keine Statusabfrage mehr erforderlich.

In F_SPOS_Codesprung kénnen die Spriinge eingetragen werden. Je nach Anforderung muss
dazu die Datenstruktur des Programmbausteins erweitert werden. Dabei sind immer die letzte
gultige Position vor dem Codesprung und die erste wieder gultige Position nach dem
Codesprung einzutragen.

Die Mindestlange des Codesprungs muss immer > 20 mm sein.

Die CodesprungsgrofBe selbst ist nicht eingeschrankt und kann den gesamten Bereich
umfassen.

Innerhalb des Abstands der beiden Lesekdpfe darf nur ein Codesprung stattfinden.

I3 PEPPERL+FUCHS
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Netzwerk 7: Code 1

mentar

1EN

TRUE
#CodeSpr——Freigabe

805859
WDS0R
"SPOS_M_X" — iert_h

805393
WD502
"SPOS_K_X" —Iviert K

270 — Abstand

L8|

.

805480
“DB_

Berl.AnfangPos — Anfang

805670
“DB_

Berl EndPos —{Ende

Abstand_Hyst

KodeSprung®.  |caodeSprg_

KodeSprung”.  |CadeSprg_

FC3 31

“F_S5P0OS_Codesprung”

EMNO ¥

TRUE
S _OK|=<#Codel_Ok

FALSE
WMEE0 3

Plaus_Fp=1"Tag_11"

Abbildung 4.4  Aufruf Baustein F_SPOS_Codesprung

Die Parameter des Programmbausteins sind wie folgt zu beschalten:

Eingénge
Freigabe BOOL
Wert_M DINT
Wert_K DINT
Abstand DINT

Abstand_Hyst DINT

CodeSprg_Anfan DINT
g

CodeSprg_Ende DINT

Lesekopfabstand und Hysterese

Bearbeitungsfreigabe der Funktion; mit dem Ausgang
"CodeSprung” der Hauptfunktion beschalten

Positionswert des Masterlesekopfs
Positionswert des Kontrolllesekopfs

Mechanischer Abstand von Master- und
Kontrolllesekopf in mm (max. 5000 mm)

Zulassige Toleranz des Lesekopgabstands in mm
(max. 30 mm)

Letzte Codeposition vor dem Codesprung; im Beispiel
mit Wert aus DB beschaltet, der Zahlenwert kann aber
auch direkt eingetragen werden

Erste Codeposition nach dem Codesprung; im Beispiel
mit Wert aus DB beschaltet, der Zahlenwert kann aber
auch direkt eingetragen werden

Der Abstand ermittelt sich praktisch aus der Differenz der 2 Messwerte von Masterlesekopf
und Kontrolllesekopf. Die Hysterese Abstand_Hyst ist der Ausgleich bei mechanischer
Bewegung der Lesekdpfe, z. B. in Kurven.

Ausgéange
S_OK BOOL
Plaus_F BOOL
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Position ist sicher

Plausibilitdtsfehler; die Parameter "Abstand",
"Abstand_Hyst“ oder Wert_Offs liegen auBBerhalb der
definierten Grenzwerte
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Sichere Positionserfassung mit PCV100-F200-B17-V1D-6011

Software

Verwendung der sicheren Signale

Kammentar
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Abbildung 4.5  Verschaltung "Position ist sicher"

Durch ODER-Verknupfung der "Position-sicher“-Ausgange aus den Programmbausteinen
F_SPOS und F_SPOS_Codesprung wird die Information "Position sicher* generiert. Der
Positionswert, der vom Programmbaustein F_SPOS ausgegeben wird, ist nur zusammen mit
dieser Information als sicher zu betrachten.
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