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Uberwachung des Zustands des Stellantriebs

ActMech1
x—{ Iv_AvAM_amt ob_AvAM |-«
»— ib_Enable Iv_Enable1 -«
x-{ mode_AM Iv_Enable2}
»— ib_FeedBack code_AM| «
»— Iv_Fauit Iv_AvAM_main} x
»— Iv_Work Iv_AvAM_amt|
»— o0b_Work
«| ut_FB_Start(s)
« | ut_FB_Filt(s)
x| ut_FB_Stop(s)
»—4 cmd_ResetAv
Abbildung 1 — Symbol
Eingdange Datentyp Beschreibung Bereich
v AVAM amt Int Anzahl fehlerhafter IMs bei der Arbeit in einer
- - Gruppe
ib_Enable Bool Schaltkreissignal aktivieren 10Alr“l;|egifZ$lzgt)t
0 — Nicht verwendet
mode_AM Int IM-Betriebsmodus 1- Haupt
2 — Reserve
- IM funktionier
ib_FeedBack Bool R(J(c :gs:iis;f:;!i vom IM ° :ich?o o
gune) 1- IM funktioniert
. 0- Normal
Iv_Fault Bool IM-Fehlersignal 1- Storung
Iv_Work Bool Befehl zum Starten des IM 0- Stopp
1- Start
ob_Work Bool Status des Gerate-Ausgangs ,Start MI” 01__ :tgip
Zulassige Zeit ohne Rickmeldesignal nach dem
ut_FB_Start(s) Int Start des IM, in >0
Sekunden
ut_FB_Filt(s) Int Filterzeit de's Rickkopplungssignals, 50
in Sekunden
Zulassige Zeit fur das Vorhandensein eines 0 —Steuerung wird
ut_FB_Stop(s) Int Rickkopplungssignals nach dem Stoppen des nicht durchgefiihrt
M, in Sekunden >0
1- Reset
cmd_ResetAv Bool Alarm zurticksetzen
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Ausgange Datentyp Beschreibung Bereich
- , i 0- Normal
lv_AvAM Bool IM funktioniert nicht ordnungsgeman ..
1 —Storung
Iv_Enablel Bool IM als Haupt-IM zulassen. 0- Verboten
1- Erlaubt
0- Nicht
Iv_Enable2 Bool Verfligbarkeit von IM fiir Arbeit verfligbar
1- Verflgbar
0 — Nicht
verwendet
1- Aus
2 — Aktivi
IM-Statuscode (Werte kdnnen lber die jc.lwert
code_AM Int . . 3 —Storung
Blockeigenschaften gedndert werden)
4 — Reserve
5- Blockieren
6- Einschalten
7- Ausschalten
lv_AvAM_main Int Haupt-IM ist defekt 0- Nf)rmal
1- Stérung
v AVAM amt Int Anzahl fehlerhz.:\fter IMs bei der Arbeit in
- - einer Gruppe

Beschreibung der Funktionsweise des Makros

Das Makro dient zur Uberwachung des Zustands des Stellantriebs und, bei entsprechender Einstellung, zur Aktivierung
einer Reserve.

Zustandsiiberwachung
Ausgangssituation: IM-Betriebsmodus — ,,Haupt”, betriebsbereit, ausgeschaltet.

Wenn der Startbefehl erscheint (Ilv_Work=1), dndert sich der MI-Status zu code_AM=6 (Aktiviert). Wenn wahrend der
Uberwachung des Riickkopplungssignals nach dem Start des IM (ut_FB_Start(s)) das Signal nicht angekommen ist, wird
unter Berlcksichtigung der Filterzeit (ut_FB_Filt(s)) eine Fehlfunktion des IM registriert.

Wird das Rickkopplungssignal empfangen, andert sich der MI-Status zu code_ AM = 2 (Aktiviert).

Wenn der Startbefehl entfernt wird (lv_Work = 0), dndert sich der MI-Status zu code_AM = 7 (Deaktiviert). Wenn die
Zeit fur die Uberwachung des Riickkopplungssignals nach dem Ausschalten des IM eingestellt ist (ut_FB_Stop(s)#0)
und das Riickkopplungssignal (ib_FeedBack=1) wahrend dieser Zeit nicht verschwunden ist, wird unter
Beriicksichtigung der Filterzeit (ut_FB_Filt(s)) eine Fehlfunktion des IM erkannt.

Wenn die Zeit fiir die Uberwachung des Riickkopplungssignals nach dem Ausschalten des IM nicht eingestellt ist
(ut_FB_Stop(s) = 0), kann das Riickkopplungssignal die ganze Zeit aktiv sein. Dies kann erforderlich sein, wenn eine
Rickmeldequelle fir mehrere Mls verwendet wird oder wenn keine Notwendigkeit besteht, dieses Signal zu
Uberwachen.

Das Zeitverlaufsdiagramm ist in Abbildung 2 dargestellt.
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Abbildung 2 — Zeitverlaufsdiagramm

Wenn ein Fehlersignal (lv_Fault=1) auftritt, wird sofort ein IM-Fehler (lv_AvAM=1, code_ AM=3) aufgezeichnet.

Wenn das Freigabesignal (ib_Enable=0) verschwindet, ist der IM nicht mehr betriebsbereit (gesperrt) und der Status
des IM andert sich zu code_ AM = 5 (Block).

Wenn der IM fehlerhaft oder gesperrt ist (code_AM = 3 oder 5), wird die Betriebsfreigabe und das Verfligbarkeitsflag
entfernt (lv_Enable1=0, Iv_Enable2=0).

Das Zuricksetzen des IM-Fehlersignals kann nach Beseitigung der Ursache auf verschiedene Weise erfolgen:
1) Geben Sie einen Riicksetzbefehl ein (cmd_ResetAv=1).

2) Stellen Sie den Betriebsmodus des Ml auf mode_AM=0 (Nicht verwendet)

3) Blockieren Sie den Betrieb des IM und aktivieren Sie ihn erneut (ib_Enable->0->1)

Der jedem Zustand entsprechende numerische Wert kann in den Blockeigenschaften geandert werden.
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Eingabe einer Reserve

Wenn der Ml im Modus mode_AM=1 (Hauptmodus) arbeitet und fehlerhaft oder blockiert ist (code_AM = 3 oder 5),
kann er durch einen anderen MI mit dem Betriebsmodus mode_AM=2 (Reserve) ersetzt werden. Dazu miissen Sie eine
Gruppe von Blécken verbinden, wie in Abbildung 4 dargestellt.

Mindestens ein Ml in der Gruppe muss ,Hauptmodus” sein.

Wenn der Betriebsmodus des Ml mode_AM=1 (Hauptmodus) ist und er fehlerhaft oder blockiert ist
(code_AM = 3 oder 5), dann ist der Ausgang lv_AvAM_main=1.

Wenn der Betriebsmodus des MI mode_AM=2 (Reserve) ist und er fehlerhaft oder blockiert ist
(code_AM = 3 oder 5), dann ist der Ausgang Iv._AvAM_main=0.

Der Haupt-MI leitet das Signal Iv_AvAM_amt unveradndert weiter (Ausgang = Eingang). Der Backup-MI wird bei
Erkennung eines fehlerhaften Ml (Eingang Iv_AvAM_amt>0) zum Haupt-MI und reduziert die Anzahl der fehlerhaften
MMs um 1 (Ausgang lv_AvAM_amt = Eingang Ilv_AvAM_amt -1). Der Vorgang ist in Abbildung 3 dargestellt.
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Abbildung 3 — Zeitverlaufsdiagramm des Reserve-Eingangs.
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~ceceveamenasmen] 3| Iv_AvAM_amt

ActMech1
ob_AvAM}-x

»{ib_Enable Iv_Enable1}-x
x| mode_AM Iv_Enable2}
» ib_FeedBack code_AM|
»— lv_Fault Iv_AvAM_main
»— Iv_Work Iv_AvAM_amt} -
»— 0b_Work
x| ut_FB_Start(s)
x| ut_FB_Filt(s)
x| ut_FB_Stop(s)
»— cmd_ResetAv

ActMech2 _L
»—{ IV_AvAM_amt ob_AvAM
»— ib_Enable lv_Enable1}
»—{ mode_AM Iv_Enable2|
» ib_FeedBack code_AM|
v Iv_Fault Iv_AvAM_main .
»— Iv_Work Iv_AvAM_amt}
»-| ob_Work iy
x| ut_FB_Start(s)
x| ut_FB_Filt(s)
x| ut_FB_Stop(s)
»— cmd_ResetAv

ActMech3
»— IV_AVAM_amt ob_AvAML
» ib_Enable Iv_Enable1}
»— mode_AM Iv_Enable2}
»{ ib_FeedBack code_AM|

ADD el

x4 Iv_Fault Iv_AvAM_main}
»— Iv_Work Iv_AvAM_amt}
»—{ 0b_Work
x| ut_FB_Start(s)
x| ut_FB_Filt(s)
x—{ ut_FB_Stop(s)
»— cmd_ResetAv

Abbildung 4 — Beispiel fiir die Kombination von Blécken zu einer Gruppe
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