	Abnahmeprotokoll für Komponenten mit funktionaler Sicherheit
	Lenze

	SM301 V1.4
	



Abnahmeprotokoll für SM301

Das Abnahmeprotokoll ist für jeden Antriebsregler mit Sicherheitsmodul SM301 V1.4 separat auszufüllen.

Übersicht

	Abnahmetest Nr.
	[bookmark: Text1]     

	Datum
	[bookmark: Text2]01.01.2024

	Durchführende Person
	[bookmark: Text3]     



Maschinenbeschreibung und Übersichtsbild

	Hersteller
	[bookmark: Text5]     

	Maschine / Typ / Nummer
	[bookmark: Text4]     

	Anlage / Anlagenteil
	[bookmark: Text6]     

	Name der Achse
	     

	Typ Antriebsregler
	[bookmark: Text7]E94     

	Seriennummer Antriebsregler (C00204/7)
	[bookmark: Text8]     

	Typ Sicherheitsmodul
	[bookmark: Text9]SM301 V1.4

	Seriennummer Sicherheitsmodul (C00204/6)
	     

	Safety-Adresse / PROFIsafe-Adresse
	     

	Typ Motor
	[bookmark: Text12]     

	Typ Motorgeber
	[bookmark: Text13]     

	Typ Lastgeber (bei Zwei-Geber-Konzept)
	[bookmark: Text14]     

	Motor-Geber-Kombination durch Lenze für sichere Geschwindigkeitsüberwachung freigegeben
	bitte ankreuzen
	[bookmark: Kontrollkästchen1]|_| ja

	
	
	[bookmark: Kontrollkästchen2]|_| nein

	Getriebefaktor zwischen Motor und Last
	     

	Vorschubkonstante
	     

	Version des Schaltplanes / relevante Zeichnungsblätter
	[bookmark: Text15]     

	Endkunde
	[bookmark: Text16]     

	Übersichtsbild der Maschine


	Übersichtsbild des Sicherheitskreises






Funktionstest (Positivtest)

Beschreibung
Der Funktionstest muss getrennt für jeden einzelnen Motor durchgeführt werden (soweit es die Maschine erlaubt.) Ausnahme: Sichere Kaskadierung
Applikations-Fehlermeldungen sollten nach Möglichkeit ggf. für den Test auf „keine Reaktion“ umgeschaltet werden, damit nur Fehlermeldungen des Sicherheitsmoduls angezeigt werden.


Testdurchführung

	Erstinbetriebnahme
	bitte
ankreuzen
	[bookmark: Kontrollkästchen3]|_|

	Wiederinbetriebnahme (z.B. nach Zerlegung für Maschinentransport)
	
	|_|

	Serieninbetriebnahme
	
	[bookmark: Kontrollkästchen4]|_|



Überprüfen Sie die eingegebenen Parameter mit den in C15000–C15902 angezeigten Parametern und nutzen Sie die Druckfunktion des Engineers, um den Ausdruck der eingegebenen Parameter dem Protokoll später als Anhang beizufügen.

Nicht genutzte Funktionen sind mit „nicht verwendet“ zu kennzeichnen. Um die Übersicht zu verbessern, kann die zugehörige Tabelle in diesem Dokument gelöscht werden.

Funktion "Sicher abgeschaltetes Moment" (SSE bzw. Freie Zuordnung / STO) P.1:
Verwendet: |_|		Nicht verwendet: |_|

	Schritt
	Beschreibung
	Erwarteter Zustand
	Eingetretener Zustand

	1
	Ausgangszustand

	- Anzeige Gerätezustand „Gerät ist eingeschaltet“
- Anzeige Fehlerzustand „kein Fehler“
- STO aufgehoben
	[bookmark: Text17]     

	2
	Motor verfahren
	Soll-/ Istvergleich
	[bookmark: Text18]     

	3
	Auslösen der Funktion STO 
	- Motor trudelt aus oder wird von einer mechanischen Bremse abgebremst.
- Anzeige Gerätezustand „Sicher abgesch. Moment aktiv“
- Anzeige Fehlerzustand „kein Fehler“
- keine Fehler bzgl. der Sicherheitstechnik
	[bookmark: Text19]     

	4
	STO deaktivieren 
	- keine Fehler bzgl. der Sicherheitstechnik 
- Anzeige Gerätezustand „Sicher abgesch. Moment aktiv“ nicht mehr vorhanden
- Anzeige Fehlerzustand „kein Fehler“
	[bookmark: Text20]     

	5
	Motor verfahren
	Soll-/ Istvergleich
	[bookmark: Text21]     

	Bei Nutzung der Funktion als Not-Halt, Betriebsartenumschaltung wird verwendet

	6
	Ausgangszustand

	- Manuelle Betriebsart aktiviert
- Zustimmtaster betätigt
- Anzeige Gerätezustand „Gerät ist eingeschaltet“
- Anzeige Fehlerzustand „kein Fehler“
- STO aufgehoben
	     

	7
	Motor verfahren
	Soll-/ Istvergleich
	     

	8
	Auslösen der Funktion STO 
	- Motor trudelt aus oder wird von einer mechanischen Bremse abgebremst.
- Anzeige Gerätezustand „Sicher abgesch. Moment aktiv“
- Anzeige Fehlerzustand „kein Fehler“
- keine Fehler bzgl. der Sicherheitstechnik
	     

	9
	STO deaktivieren 
	- keine Fehler bzgl. der Sicherheitstechnik 
- Anzeige Gerätezustand „Sicher abgesch. Moment aktiv“ nicht mehr vorhanden
- Anzeige Fehlerzustand „kein Fehler“
	     

	10
	Motor verfahren
	Soll-/ Istvergleich
	     


Funktion "Sicherer Stopp 1" (SSE bzw. Freie Zuordnung / SS1) P.2:
Verwendet: |_|		Nicht verwendet: |_|

	Schritt
	Beschreibung
	Erwarteter Zustand
	Eingetretener Zustand

	1
	Ausgangszustand

	- Anzeige Gerätezustand „Gerät ist eingeschaltet“
- Anzeige Fehlerzustand „kein Fehler“
- SS1 aufgehoben
	[bookmark: Text22]     

	2
	Motor verfahren
	Soll-/ Istvergleich
	[bookmark: Text23]     

	3
	Auslösen der Funktion SS1
	- Motor fährt entlang der QSP-Rampe in den Stillstand.
- Anzeige Gerätezustand „Betrieb/Schnellhalt aktiv“
Nach Ablauf der Überwachungszeit im SM301
- Anzeige Gerätezustand „Sicher abgesch. Moment aktiv“
- Anzeige Fehlerzustand „kein Fehler“
- keine Fehler bzgl. der Sicherheitstechnik
	[bookmark: Text24]     

	4
	SS1 deaktivieren 
	- keine Fehler bzgl. der Sicherheitstechnik 
- Anzeige Gerätezustand „Sicher abgesch. Moment aktiv“ nicht mehr vorhanden
- Anzeige Fehlerzustand „kein Fehler“
	[bookmark: Text25]     

	5
	Motor verfahren
	Soll-/ Istvergleich
	[bookmark: Text26]     

	Bei Nutzung der Funktion als Not-Halt, Betriebsartenumschaltung wird verwendet

	6
	Ausgangszustand

	- Manuelle Betriebsart aktiviert
- Zustimmtaster betätigt
- Anzeige Gerätezustand „Gerät ist eingeschaltet“
- Anzeige Fehlerzustand „kein Fehler“
- SS1 aufgehoben
	     

	7
	Motor verfahren
	Soll-/ Istvergleich
	     

	8
	Auslösen der Funktion SS1
	- Motor fährt entlang der QSP-Rampe in den Stillstand.
- Anzeige Gerätezustand „Betrieb/Schnellhalt aktiv“
Nach Ablauf der Überwachungszeit im SM301
- Anzeige Gerätezustand „Sicher abgesch. Moment aktiv“
- Anzeige Fehlerzustand „kein Fehler“
- keine Fehler bzgl. der Sicherheitstechnik
	     

	9
	SS1 deaktivieren 
	- keine Fehler bzgl. der Sicherheitstechnik 
- Anzeige Gerätezustand „Sicher abgesch. Moment aktiv“ nicht mehr vorhanden
- Anzeige Fehlerzustand „kein Fehler“
	     

	10
	Motor verfahren
	Soll-/ Istvergleich
	     


Funktion "Sicherer Stopp 2 / Sicherer Betriebshalt" (Freie Zuordnung / SS2 bzw. Betriebsart manuell) P.3:
Verwendet: |_|		Nicht verwendet: |_|

	Schritt
	Beschreibung
	Erwarteter Zustand
	Eingetretener Zustand

	1
	Ausgangszustand

	- Anzeige Gerätezustand „Gerät ist eingeschaltet“
- Anzeige Fehlerzustand „kein Fehler“
- SS2 aufgehoben
	[bookmark: Text27]     

	2
	Motor verfahren
	Soll-/ Istvergleich
	[bookmark: Text28]     

	3
	Auslösen der Funktion SS2
	- Motor fährt entlang der QSP-Rampe in den Stillstand.
- Anzeige Gerätezustand „Betrieb/Schnellhalt aktiv“
- Anzeige Fehlerzustand „kein Fehler“
- keine Fehler bzgl. der Sicherheitstechnik
	[bookmark: Text29]     

	4
	SS2 deaktivieren 
	- keine Fehler bzgl. der Sicherheitstechnik 
- Anzeige Fehlerzustand „kein Fehler“
	[bookmark: Text30]     

	5
	Motor verfahren
	Soll-/ Istvergleich
	[bookmark: Text31]     


Funktion "Wiederanlaufsperre" (STO / SS1 bzw. SS2 / SOS) P.4:
Verwendet: |_|		Nicht verwendet: |_|

	Schritt
	Beschreibung
	Erwarteter Zustand
	Eingetretener Zustand

	1
	Ausgangszustand 
	STO / SS1 aktiviert
	[bookmark: Text32]     

	2
	Aktivierungssignal zurücksetzen
	Soll-/ Istvergleich
	[bookmark: Text33]     

	3
	Ggf. Wiederanlaufsperre quittieren
	STO / SS1 deaktiviert
	[bookmark: Text34]     

	4
	Ausgangszustand 
	SS2 / SOS aktiviert
	[bookmark: Text35]     

	5
	Aktivierungssignal zurücksetzen
	Soll-/ Istvergleich
	[bookmark: Text36]     

	6
	Ggf. Wiederanlaufsperre quittieren
	SS2 / SOS deaktiviert
	[bookmark: Text37]     


Funktion "Sicher begrenzte Geschwindigkeit 1" (Freie Zuordnung / SLS1 bzw. Betriebsart manuell) P.5:
Verwendet: |_|		Nicht verwendet: |_|

	Schritt
	Beschreibung
	Erwarteter Zustand
	Eingetretener Zustand

	1
	Ausgangszustand

	- Anzeige Gerätezustand „Gerät ist eingeschaltet“
- Anzeige Fehlerzustand „kein Fehler“
- SLS1 aufgehoben
	[bookmark: Text38]     

	2
	Motor verfahren
	Soll-/ Istvergleich
	[bookmark: Text39]     

	3
	Auslösen der Funktion SLS1
	- Motor fährt entlang der Rampe bis unterhalb des Grenzwertes
- Ggf. Anzeige Gerätezustand „Geschwindigkeit wurde begrenzt“ (abhängig von verwendeter Antriebsgrundfunktion)
- Anzeige Fehlerzustand „kein Fehler“
- keine Fehler bzgl. der Sicherheitstechnik
	[bookmark: Text40]     

	4
	SLS1 deaktivieren 
	- Motor beschleunigt wieder 
- keine Fehler bzgl. der Sicherheitstechnik
- Anzeige Fehlerzustand „kein Fehler“
	[bookmark: Text41]     


Funktion "Sicher begrenzte Geschwindigkeit 2" (Freie Zuordnung / SLS2 bzw. Betriebsart manuell) P.6:
Verwendet: |_|		Nicht verwendet: |_|

	Schritt
	Beschreibung
	Erwarteter Zustand
	Eingetretener Zustand

	1
	Ausgangszustand

	- Anzeige Gerätezustand „Gerät ist eingeschaltet“
- Anzeige Fehlerzustand „kein Fehler“
- SLS2 aufgehoben
	[bookmark: Text42]     

	2
	Motor verfahren
	Soll-/ Istvergleich
	[bookmark: Text43]     

	3
	Auslösen der Funktion SLS2
	- Motor fährt entlang der Rampe bis unterhalb des Grenzwertes
- Ggf. Anzeige Gerätezustand „Geschwindigkeit wurde begrenzt“ (abhängig von verwendeter Antriebsgrundfunktion)
- Anzeige Fehlerzustand „kein Fehler“
- keine Fehler bzgl. der Sicherheitstechnik
	[bookmark: Text44]     

	4
	SLS2 deaktivieren 
	- Motor beschleunigt wieder 
- keine Fehler bzgl. der Sicherheitstechnik
- Anzeige Fehlerzustand „kein Fehler“
	[bookmark: Text45]     


Funktion "Sicher begrenzte Geschwindigkeit 3" (Freie Zuordnung / SLS3 bzw. Betriebsart manuell) P.7:
Verwendet: |_|		Nicht verwendet: |_|

	Schritt
	Beschreibung
	Erwarteter Zustand
	Eingetretener Zustand

	1
	Ausgangszustand

	- Anzeige Gerätezustand „Gerät ist eingeschaltet“
- Anzeige Fehlerzustand „kein Fehler“
- SLS3 aufgehoben
	[bookmark: Text46]     

	2
	Motor verfahren
	Soll-/ Istvergleich
	[bookmark: Text47]     

	3
	Auslösen der Funktion SLS3
	- Motor fährt entlang der Rampe bis unterhalb des Grenzwertes
- Ggf. Anzeige Gerätezustand „Geschwindigkeit wurde begrenzt“ (abhängig von verwendeter Antriebsgrundfunktion)
- Anzeige Fehlerzustand „kein Fehler“
- keine Fehler bzgl. der Sicherheitstechnik
	[bookmark: Text48]     

	4
	SLS3 deaktivieren 
	- Motor beschleunigt wieder 
- keine Fehler bzgl. der Sicherheitstechnik
- Anzeige Fehlerzustand „kein Fehler“
	[bookmark: Text49]     


Funktion "Sicher begrenzte Geschwindigkeit 4" (Freie Zuordnung / SLS4 bzw. Betriebsart manuell) P.8:
Verwendet: |_|		Nicht verwendet: |_|

	Schritt
	Beschreibung
	Erwarteter Zustand
	Eingetretener Zustand

	1
	Ausgangszustand

	- Anzeige Gerätezustand „Gerät ist eingeschaltet“
- Anzeige Fehlerzustand „kein Fehler“
- SLS4 aufgehoben
	[bookmark: Text50]     

	2
	Motor verfahren
	Soll-/ Istvergleich
	[bookmark: Text51]     

	3
	Auslösen der Funktion SLS4
	- Motor fährt entlang der Rampe bis unterhalb des Grenzwertes
- Ggf. Anzeige Gerätezustand „Geschwindigkeit wurde begrenzt“ (abhängig von verwendeter Antriebsgrundfunktion)
- Anzeige Fehlerzustand „kein Fehler“
- keine Fehler bzgl. der Sicherheitstechnik
	[bookmark: Text52]     

	4
	SLS4 deaktivieren 
	- Motor beschleunigt wieder 
- keine Fehler bzgl. der Sicherheitstechnik
- Anzeige Fehlerzustand „kein Fehler“
	[bookmark: Text53]     


Funktion "Sichere Maximalgeschwindigkeit" P.9: 
Verwendet: |_|		Nicht verwendet: |_|

	Schritt
	Beschreibung
	Erwarteter Zustand
	Eingetretener Zustand

	1
	Ausgangszustand

	- Anzeige Gerätezustand „Gerät ist eingeschaltet“
- Anzeige Fehlerzustand „kein Fehler“
	[bookmark: Text54]     

	2
	Motor verfahren
	Soll-/ Istvergleich
	[bookmark: Text55]     


Funktion "Sichere Kaskadierung" (SSE mit STO bzw. SS1) P.10:
Verwendet: |_|		Nicht verwendet: |_|

	Schritt
	Beschreibung
	Erwarteter Zustand
	Eingetretener Zustand

	1
	Ausgangszustand

	- Anzeige Gerätezustand „Gerät ist eingeschaltet“
- Anzeige Fehlerzustand „kein Fehler“
- SSE aufgehoben
	[bookmark: Text56]     

	2
	Motoren verfahren
	Soll-/ Istvergleich
	[bookmark: Text57]     

	3
	Auslösen der Funktion SSE 

	Wenn SS1 verwendet
- Motoren fahren entlang der QSP-Rampe in den Stillstand.
- Anzeige Gerätezustand „Betrieb/Schnellhalt aktiv“
Nach Ablauf der Überwachungszeit im SM301 oder wenn STO verwendet
- Anzeige Gerätezustand „Sicher abgesch. Moment aktiv“
- Anzeige Fehlerzustand „kein Fehler“
- keine Fehler bzgl. der Sicherheitstechnik
	[bookmark: Text58]     

	4
	SSE deaktivieren, Wiederanlauf quittieren 
	- keine Fehler bzgl. der Sicherheitstechnik
- Anzeige Gerätezustand „Sicher abgesch. Moment aktiv“ nicht mehr vorhanden
- Anzeige Fehlerzustand „kein Fehler“
	[bookmark: Text59]     

	5
	Motoren verfahren
	Soll-/ Istvergleich
	[bookmark: Text60]     


Funktion "Betriebsartenumschaltung" (STM mit OMS und ES) P.11:
Verwendet: |_|		Nicht verwendet: |_|

	Schritt
	Beschreibung
	Erwarteter Zustand
	Eingetretener Zustand

	1
	Ausgangszustand

	- Anzeige Gerätezustand „Gerät ist eingeschaltet“
- Anzeige Fehlerzustand „kein Fehler“
- OMS aufgehoben
	[bookmark: Text61]     

	2
	Motor verfahren
	Soll-/ Istvergleich
	[bookmark: Text62]     

	3
	Aktivierung der manuellen Betriebsart durch OMS 
	Wenn SSx als Stoppfunktion verwendet
- Motor fährt entlang der QSP-Rampe in den Stillstand.
- Anzeige Gerätezustand „Betrieb/Schnellhalt aktiv“
Nach Ablauf der Überwachungszeit im SM301 bei SS1 oder wenn STO verwendet
- Anzeige Gerätezustand „Sicher abgesch. Moment aktiv“
- Anzeige Fehlerzustand „kein Fehler“
- keine Fehler bzgl. der Sicherheitstechnik
	[bookmark: Text63]     

	4
	Aktivierung der Bewegung durch ES und Fahrbefehl
	Wenn SLSx als Bewegungsfunktion verwendet
- Motor fährt unterhalb des Grenzwertes 
- Ggf. Anzeige Gerätezustand „Geschwindigkeit wurde begrenzt“ (abhängig von verwendeter Antriebsgrundfunktion)
- Anzeige Fehlerzustand „kein Fehler“
- keine Fehler bzgl. der Sicherheitstechnik
	[bookmark: Text64]     

	5
	Deaktivierung der Bewegung durch ES 
	Wenn SSx als Stoppfunktion verwendet
- Motor fährt entlang der QSP-Rampe in den Stillstand.
- Anzeige Gerätezustand „Betrieb/Schnellhalt aktiv“
Nach Ablauf der Überwachungszeit im SM301 bei SS1 oder wenn STO verwendet
- Anzeige Gerätezustand „Sicher abgesch. Moment aktiv“
- Anzeige Fehlerzustand „kein Fehler“
- keine Fehler bzgl. der Sicherheitstechnik
	[bookmark: Text65]     

	6
	Falls SLI verwendet
Aktivierung der Bewegung durch ES und Fahrbefehl
	Motor hält selbsttätig bei Erreichen des erlaubten Schrittmaßes an
	     

	7
	- OMS deaktivieren
- Wiederanlauf quittieren
	- keine Fehler bzgl. der Sicherheitstechnik 
- Anzeige Gerätezustand „Sicher abgesch. Moment aktiv“ nicht mehr vorhanden
- Anzeige Fehlerzustand „kein Fehler“
	[bookmark: Text66]     

	8
	Motor verfahren
	Soll-/ Istvergleich
	[bookmark: Text67]     


Funktion "Sichere Bewegungsrichtung" (SDI) P.12:
Verwendet: |_|		Nicht verwendet: |_|

	Schritt
	Beschreibung
	Erwarteter Zustand
	Eingetretener Zustand

	1
	Ausgangszustand

	- Anzeige Gerätezustand „Gerät ist eingeschaltet“
- Anzeige Fehlerzustand „kein Fehler“
- SDIpos und SDIneg aufgehoben
	[bookmark: Text68]     

	2
	Motor in der positiven Richtung verfahren
	Soll-/ Istvergleich
	[bookmark: Text69]     

	3
	Auslösen der Funktion SDIneg
	- Motor fährt entlang der Rampe bis in den Stillstand 
- Ggf. Anzeige Fehlerzustand „positive Drehrichtung wurde begrenzt“ (abhängig von verwendeter Antriebsgrundfunktion)
- Ggf. Anzeige Gerätezustand
	[bookmark: Text70]     

	4
	SDIneg deaktivieren
	- Motor beschleunigt wieder 
- keine Fehler bzgl. der Sicherheitstechnik
- Anzeige Fehlerzustand „kein Fehler“
	[bookmark: Text71]     

	5
	Motor in der negativen Richtung verfahren
	Soll-/ Istvergleich
	[bookmark: Text72]     

	6
	Auslösen der Funktion SDIpos
	- Motor fährt entlang der Rampe bis in den Stillstand 
- Ggf. Anzeige Fehlerzustand „negative Drehrichtung wurde begrenzt“ (abhängig von verwendeter Antriebsgrundfunktion)
- Ggf. Anzeige Gerätezustand
	[bookmark: Text73]     

	7
	SDIpos deaktivieren
	- Motor beschleunigt wieder 
- keine Fehler bzgl. der Sicherheitstechnik
- Anzeige Fehlerzustand „kein Fehler“
	[bookmark: Text74]     





Fehlerszenarien (Validierung durch Prüfung gemäß EN ISO 13849-2)
(Negativtest)

Die hier aufgeführten Fehlerszenarien beschränken sich ausschließlich auf die Funktionalität des SM301. Für weitere in der Sicherheitskette angeordnete Komponenten sind ebenfalls Fehlerszenarien zu prüfen.

Bei einer Serieninbetriebnahme mit identischen Parametersätzen kann ab der zweiten Achse auf die Negativtests verzichtet werden, da mit diesen Tests die korrekte Eingabe der Parameterwerte überprüft wird. Die Identität der Parametersätze kann über den Vergleich der CRC’s nachgewiesen werden. 

Sicherer Eingang 1 (SD-In1) N.1
Verwendet: |_|		Nicht verwendet: |_|

[bookmark: Dropdown1][bookmark: Dropdown2][bookmark: Dropdown3]Sensortyp: 	Sensorfunktion: 	Freie Zuordnung: 

Der folgende Test muss nur durchgeführt werden, wenn der Eingang als passiver Sensor parametriert ist.

	Schritt
	Beschreibung
	Erwarteter Zustand
	Eingetretener Zustand

	1
	Querschluss zwischen den Abschaltpfaden:
(Drahtbrücke legen)
	- parametrierte Sicherheitsfunktion wird spätestens nach ca. 10s aktiviert
- Anzeige Fehlerzustand „Stuck at High an SD-In1, Kanal x“
	     

	2
	- Funktionsfähigkeit beider Abschaltpfade wieder herstellen und Sensor betätigen
- Fehler quittieren
	- Fehlerquittierung möglich
- keine Fehler bzgl. der Sicherheitstechnik
	[bookmark: Text84]     


Sicherer Eingang 2 (SD-In2) N.2
Verwendet: |_|		Nicht verwendet: |_|

Sensortyp: 	Sensorfunktion: 	Freie Zuordnung: 

Der folgende Test muss nur durchgeführt werden, wenn der Eingang als passiver Sensor parametriert ist.

	Schritt
	Beschreibung
	Erwarteter Zustand
	Eingetretener Zustand

	1
	Querschluss zwischen den Abschaltpfaden:
(Drahtbrücke legen)
	- parametrierte Sicherheitsfunktion wird spätestens nach ca. 10s aktiviert
- Anzeige Fehlerzustand „Stuck at High an SD-In2, Kanal x“
	     

	2
	- Funktionsfähigkeit beider Abschaltpfade wieder herstellen und Sensor betätigen
- Fehler quittieren
	- Fehlerquittierung möglich
- keine Fehler bzgl. der Sicherheitstechnik
	     



Sicherer Eingang 3 (SD-In3) N.3
Verwendet: |_|		Nicht verwendet: |_|

Sensortyp: 	Sensorfunktion: 	Freie Zuordnung: 

Der folgende Test muss nur durchgeführt werden, wenn der Eingang als passiver Sensor parametriert ist.

	Schritt
	Beschreibung
	Erwarteter Zustand
	Eingetretener Zustand

	1
	Querschluss zwischen den Abschaltpfaden:
(Drahtbrücke legen)
	- parametrierte Sicherheitsfunktion wird spätestens nach ca. 10s aktiviert
- Anzeige Fehlerzustand „Stuck at High an SD-In3, Kanal x“
	     

	2
	- Funktionsfähigkeit beider Abschaltpfade wieder herstellen und Sensor betätigen
- Fehler quittieren
	- Fehlerquittierung möglich
- keine Fehler bzgl. der Sicherheitstechnik
	     



Sicherer Eingang 4 (SD-In4) N.4
Verwendet: |_|		Nicht verwendet: |_|

Sensortyp: 	Sensorfunktion: 	Freie Zuordnung: 

Der folgende Test muss nur durchgeführt werden, wenn der Eingang als passiver Sensor parametriert ist.

	Schritt
	Beschreibung
	Erwarteter Zustand
	Eingetretener Zustand

	1
	Querschluss zwischen den Abschaltpfaden:
(Drahtbrücke legen)
	- parametrierte Sicherheitsfunktion wird spätestens nach ca. 10s aktiviert
- Anzeige Fehlerzustand „Stuck at High an SD-In4, Kanal x“
	     

	2
	- Funktionsfähigkeit beider Abschaltpfade wieder herstellen und Sensor betätigen
- Fehler quittieren
	- Fehlerquittierung möglich
- keine Fehler bzgl. der Sicherheitstechnik
	     



Funktion "Sicherer Stopp 1" (SSE bzw. Freie Zuordnung / SS1) N.5
Verwendet: |_|		Nicht verwendet: |_|

	Schritt
	Beschreibung
	Erwarteter Zustand
	Eingetretener Zustand

	1
	- Ablauframpe im Grundgerät länger einstellen (C00105 + C00106), als die Stoppzeit im SM301
- SS1 aktivieren
	- Motor fährt entlang der Ablauframpe
- Anzeige Gerätezustand „Betrieb/Schnellhalt aktiv“
Ohne Rampenüberwachung nach Ablauf der Stoppzeit
- Motor trudelt aus oder wird von einer mechanischen Bremse abgebremst und gehalten
- Anzeige Gerätezustand „Sicher abgesch. Moment aktiv“
- Anzeige Fehlerzustand „SS1/SS2: Stoppzeit überschritten“
Mit Rampenüberwachung nach Überschreiten der Rampe
- Motor trudelt aus oder wird von einer mechanischen Bremse abgebremst und gehalten
- Anzeige Gerätezustand „Sicher abgesch. Moment aktiv“
- Anzeige Fehlerzustand „SS1/SS2: Geschwindigkeitsrampe überschritten“
	[bookmark: Text121]     

	2
	- Ablauframpe im Grundgerät wieder auf die ursprünglichen Werte zurückstellen 
- Fehler quittieren
	- Anzeige Fehlerzustand „kein Fehler“
	[bookmark: Text122]     


Funktion "Sicherer Stopp 2" (Freie Zuordnung / SS2 bzw. Betriebsart manuell) N.6
Verwendet: |_|		Nicht verwendet: |_|

	Schritt
	Beschreibung
	Erwarteter Zustand
	Eingetretener Zustand

	1
	- Ablauframpe im Grundgerät länger einstellen (C00105 + C00106), als die Stoppzeit im SM301
- SS2 aktivieren
	- Motor fährt entlang der Ablauframpe
- Anzeige Gerätezustand „Betrieb/Schnellhalt aktiv“
Ohne Rampenüberwachung nach Ablauf der Stoppzeit
- Motor trudelt aus oder wird von einer mechanischen Bremse abgebremst und gehalten
- Anzeige Gerätezustand „Sicher abgesch. Moment aktiv“
- Anzeige Fehlerzustand „SOS: Toleranzgrenze überschritten“
Mit Rampenüberwachung nach Überschreiten der Rampe
- Motor trudelt aus oder wird von einer mechanischen Bremse abgebremst und gehalten
- Anzeige Gerätezustand „Sicher abgesch. Moment aktiv“
- Anzeige Fehlerzustand „SS1/SS2: Geschwindigkeitsrampe überschritten“
	[bookmark: Text123]     

	2
	- Ablauframpe im Grundgerät wieder auf die ursprünglichen Werte zurückstellen 
- Fehler quittieren
	- Anzeige Fehlerzustand „kein Fehler“
	[bookmark: Text124]     


Funktion "Wiederanlaufsperre" (STO / SS1 bzw. SS2 / SOS) N.7
Verwendet: |_|		Nicht verwendet: |_|

	Schritt
	Beschreibung
	Erwarteter Zustand
	Eingetretener Zustand

	1
	Ausgangszustand
STO / SS1 aktiviert
	Endstufe ist gesperrt
	[bookmark: Text125]     

	2
	Aktivierungssignal zurücksetzen
	Endstufe bleibt gesperrt
	[bookmark: Text126]     

	3
	Quittierungseingang kürzer als 0,3s betätigen
	Endstufe bleibt gesperrt
	[bookmark: Text127]     

	4
	Quittierungseingang länger als 10s betätigen
	Endstufe bleibt gesperrt
	[bookmark: Text128]     

	5
	Quittierungseingang zwischen 0,3s und 10s betätigen
	- Endstufe wird freigegeben
- Motor kann anlaufen
	[bookmark: Text129]     

	6
	Ausgangszustand
- SS2 / SOS aktiviert
	- Endstufe bleibt freigegeben
- SOS wird überwacht
	[bookmark: Text130]     

	7
	Aktivierungssignal zurücksetzen
	- Endstufe bleibt freigegeben
- SOS bleibt überwacht
	[bookmark: Text131]     

	8
	Quittierungseingang kürzer als 0,3s betätigen
	- Endstufe bleibt freigegeben
- SOS bleibt überwacht
	[bookmark: Text132]     

	9
	Quittierungseingang länger als 10s betätigen
	- Endstufe bleibt freigegeben
- SOS bleibt überwacht
	[bookmark: Text133]     

	10
	Quittierungseingang zwischen 0,3s und 10s betätigen
	- Endstufe bleibt freigegeben
- Motor kann anlaufen
	[bookmark: Text134]     


Funktion "Fehlerquittierung" N.8
Verwendet: |_|		Nicht verwendet: |_|

	Schritt
	Beschreibung
	Erwarteter Zustand
	Eingetretener Zustand

	1
	Ausgangszustand
	SM301 ist im Zustand Fehler
	

	2
	Fehlerursache zurücksetzen
	Fehlerzustand bleibt erhalten
	     

	3
	Quittierungseingang kürzer als 0,3s betätigen
	Fehlerzustand bleibt erhalten
	[bookmark: Text135]     

	4
	Quittierungseingang länger als 10s betätigen
	Fehlerzustand bleibt erhalten
	[bookmark: Text136]     

	5
	Quittierungseingang zwischen 0,3s und 10s betätigen
	Fehler wird zurückgesetzt
	[bookmark: Text137]     


Funktion "Sicher begrenzte Geschwindigkeit 1" (Freie Zuordnung / SLS1 bzw. Betriebsart manuell) N.9
Verwendet: |_|		Nicht verwendet: |_|

	Schritt
	Beschreibung
	Erwarteter Zustand
	Eingetretener Zustand

	1
	- Grenzgeschwindigkeit im Grundgerät höher einstellen als Nlim1 im SM301
- SLS1 aktivieren
	- Motor fährt entlang der Ablauframpe
Nach Ablauf der Bremszeit
- Parametrierte Fehlerreaktion (STO, SS1, SS2) wird aktiviert
- Anzeige Fehlerzustand „SLS1: Nlim1 überschritten“
	[bookmark: Text138]     

	2
	- Grenzgeschwindigkeit im Grundgerät wieder auf den ursprünglichen Wert zurückstellen
- Ablauframpe im Grundgerät länger einstellen als die Bremszeit im SM301
- Fehler quittieren
	Anzeige Fehlerzustand „kein Fehler“
	[bookmark: Text139]     

	3
	SLS1 aktivieren
	- Motor fährt entlang der Ablauframpe
Nach Ablauf der Bremszeit
- Parametrierte Fehlerreaktion (STO, SS1, SS2) wird aktiviert
- Anzeige Fehlerzustand „SLS1: Nlim1 überschritten“
	[bookmark: Text140]     

	4
	- Ablauframpe im Grundgerät wieder auf den ursprünglichen Wert zurückstellen
- Fehler quittieren
	Anzeige Fehlerzustand „kein Fehler“
	[bookmark: Text141]     


Funktion "Sicher begrenzte Geschwindigkeit 2" (Freie Zuordnung / SLS2 bzw. Betriebsart manuell) N.10
Verwendet: |_|		Nicht verwendet: |_|

	Schritt
	Beschreibung
	Erwarteter Zustand
	Eingetretener Zustand

	1
	- Grenzgeschwindigkeit im Grundgerät höher einstellen als Nlim2 im SM301
- SLS2 aktivieren
	- Motor fährt entlang der Ablauframpe
Nach Ablauf der Bremszeit
- Parametrierte Fehlerreaktion (STO, SS1, SS2) wird aktiviert
- Anzeige Fehlerzustand „SLS1: Nlim2 überschritten“
	[bookmark: Text142]     

	2
	- Grenzgeschwindigkeit im Grundgerät wieder auf den ursprünglichen Wert zurückstellen
- Ablauframpe im Grundgerät länger einstellen als die Bremszeit im SM301
- Fehler quittieren
	Anzeige Fehlerzustand „kein Fehler“
	[bookmark: Text143]     

	3
	SLS2 aktivieren
	- Motor fährt entlang der Ablauframpe
Nach Ablauf der Bremszeit
- Parametrierte Fehlerreaktion (STO, SS1, SS2) wird aktiviert
- Anzeige Fehlerzustand „SLS1: Nlim2 überschritten“
	[bookmark: Text144]     

	4
	- Ablauframpe im Grundgerät wieder auf den ursprünglichen Wert zurückstellen
- Fehler quittieren
	- Anzeige Fehlerzustand „kein Fehler“
	[bookmark: Text145]     


Funktion "Sicher begrenzte Geschwindigkeit 3" (Freie Zuordnung / SLS3 bzw. Betriebsart manuell) N.11
Verwendet: |_|		Nicht verwendet: |_|

	Schritt
	Beschreibung
	Erwarteter Zustand
	Eingetretener Zustand

	1
	- Grenzgeschwindigkeit im Grundgerät höher einstellen als Nlim3 im SM301
- SLS3 aktivieren
	- Motor fährt entlang der Ablauframpe
Nach Ablauf der Bremszeit
- Parametrierte Fehlerreaktion (STO, SS1, SS2) wird aktiviert
- Anzeige Fehlerzustand „SLS1: Nlim3 überschritten“
	[bookmark: Text146]     

	2
	- Grenzgeschwindigkeit im Grundgerät wieder auf den ursprünglichen Wert zurückstellen
- Ablauframpe im Grundgerät länger einstellen als die Bremszeit im SM301
- Fehler quittieren
	Anzeige Fehlerzustand „kein Fehler“
	[bookmark: Text147]     

	3
	SLS3 aktivieren
	- Motor fährt entlang der Ablauframpe
Nach Ablauf der Bremszeit
- Parametrierte Fehlerreaktion (STO, SS1, SS2) wird aktiviert
- Anzeige Fehlerzustand „SLS1: Nlim3 überschritten“
	[bookmark: Text148]     

	4
	- Ablauframpe im Grundgerät wieder auf den ursprünglichen Wert zurückstellen
- Fehler quittieren
	- Anzeige Fehlerzustand „kein Fehler“
	[bookmark: Text149]     


Funktion "Sicher begrenzte Geschwindigkeit 4" (Freie Zuordnung / SLS4 bzw. Betriebsart manuell) N.12
Verwendet: |_|		Nicht verwendet: |_|

	Schritt
	Beschreibung
	Erwarteter Zustand
	Eingetretener Zustand

	1
	- Grenzgeschwindigkeit im Grundgerät höher einstellen als Nlim4 im SM301
- SLS4 aktivieren
	- Motor fährt entlang der Ablauframpe
Nach Ablauf der Bremszeit
- Parametrierte Fehlerreaktion (STO, SS1, SS2) wird aktiviert
- Anzeige Fehlerzustand „SLS1: Nlim4 überschritten“
	[bookmark: Text150]     

	2
	- Grenzgeschwindigkeit im Grundgerät wieder auf den ursprünglichen Wert zurückstellen
- Ablauframpe im Grundgerät länger einstellen als die Bremszeit im SM301
- Fehler quittieren
	Anzeige Fehlerzustand „kein Fehler“
	[bookmark: Text151]     

	3
	SLS4 aktivieren
	- Motor fährt entlang der Ablauframpe
Nach Ablauf der Bremszeit
- Parametrierte Fehlerreaktion (STO, SS1, SS2) wird aktiviert
- Anzeige Fehlerzustand „SLS1: Nlim4 überschritten“
	[bookmark: Text152]     

	4
	- Ablauframpe im Grundgerät wieder auf den ursprünglichen Wert zurückstellen
- Fehler quittieren
	Anzeige Fehlerzustand „kein Fehler“
	[bookmark: Text153]     


Funktion "Sichere Maximalgeschwindigkeit" N.13
Verwendet: |_|		Nicht verwendet: |_|

	Schritt
	Beschreibung
	Erwarteter Zustand
	Eingetretener Zustand

	1
	Sollgeschwindigkeit im Grundgerät höher einstellen als SMS im SM301
	- Motor fährt auf neuen Sollwert
- Parametrierte Fehlerreaktion (STO, SS1, SS2) wird aktiviert
- Anzeige Fehlerzustand „SMS überschritten“
	[bookmark: Text154]     

	2
	- Sollgeschwindigkeit im Grundgerät wieder auf den ursprünglichen Wert zurückstellen
- Fehler quittieren
	Anzeige Fehlerzustand „kein Fehler“
	[bookmark: Text155]     


Funktion "Sichere Bewegungsrichtung" N.14
Verwendet: |_|		Nicht verwendet: |_|

	Schritt
	Beschreibung
	Erwarteter Zustand
	Eingetretener Zustand

	1
	Setzen Sie Reglersperre bzw. aktivieren Sie STO
	Antriebsregler gesperrt
	     

	2
	- SDIneg aktivieren (positive Bewegungsrichtung gesperrt)
- Bewegen Sie den Motor manuell in die positive Richtung (ggf. Bremse lüften)
	Anzeige Fehlerzustand „SDIneg: Falsche Bewegungsrichtung“
	[bookmark: Text156]     

	3
	Fehler quittieren
	Anzeige Fehlerzustand „kein Fehler“
	[bookmark: Text157]     

	4
	- SDIpos aktivieren (negative Bewegungsrichtung gesperrt)
- Bewegen Sie den Motor manuell in die negative Richtung (ggf. Bremse lüften)
	Anzeige Fehlerzustand „SDIpos: Falsche Bewegungsrichtung“
	[bookmark: Text158]     

	5
	Fehler quittieren
	Anzeige Fehlerzustand „kein Fehler“
	[bookmark: Text159]     



Falls der Motor nicht manuell bewegt werden kann, muss der Motor applikativ in die gesperrte Richtung verfahren werden. Dazu muss ggf. die Begrenzung der Bewegungsrichtung im FB-Editor (z.B. Ansteuerung des LS_Limiter) deaktiviert werden.
Funktion "Sicher begrenztes Schrittmaß" N.15
Verwendet: |_|		Nicht verwendet: |_|

	Schritt
	Beschreibung
	Erwarteter Zustand
	Eingetretener Zustand

	1
	Anzahl erlaubter Inkremente im Grundgerät höher einstellen als SLI im SM301
	- Motor fährt über Grenze erlaubter Inkremente
- Parametrierte Stoppfunktion (STO, SS1, SS2) wird aktiviert
- Anzeige Fehlerzustand „SLI: Sicher begrenztes Schrittmaß überschritten“
	     

	2
	- Anzahl erlaubter Inkremente im Grundgerät wieder auf den ursprünglichen Wert zurückstellen
- Fehler quittieren
	Anzeige Fehlerzustand „kein Fehler“
	     


"PROFIsafe" N.16
Verwendet: |_|		Nicht verwendet: |_|

Falls PROFIsafe genutzt wird, um im SM301 Sicherheitsfunktionen zu aktivieren, muss überprüft werden, ob die Sicherheitsfunktion mit höchster Priorität bei einem Busfehler aktiviert wird. Alle durchgereichten Bits des PROFIsafe werden bei einem Busfehler als FALSE vom SM301 interpretiert. (FALSE aktiviert die jeweilige Funktion)

	Priorität
	Funktion

	hoch
	STO
SS1
SS2
SLSx, SDI

	
	

	niedrig
	




	Schritt
	Beschreibung
	Erwarteter Zustand
	Eingetretener Zustand

	1
	Ausgangszustand

	- Anzeige Gerätezustand „Gerät ist eingeschaltet“
- Anzeige Fehlerzustand „kein Fehler“
- STO aufgehoben
	     

	2
	Motor verfahren 
	Soll-/ Istvergleich
	     

	3
	Auslösen eines Busfehlers 
	- Funktion mit höchster Priorität wird aktiviert
(Achtung: Dabei wird auch die nicht-sichere Kommunikation unterbrochen und die entsprechenden Überwachungsfunktionen im Antriebsregler aktiviert.)
	

	4
	- Busfehler zurücksetzen
- warten (bis zu 1 min)
	- keine Fehler bzgl. der Sicherheitstechnik
- Anzeige Fehlerzustand „kein Fehler“
	     


Zwei-Geber-Konzept N.17
Verwendet: |_|		Nicht verwendet: |_|

Falls ein Zwei-Geber-Konzept genutzt wird, um im SM301 die sichere Geschwindigkeit zu erfassen, muss überprüft werden, ob das SM301 Geschwindigkeits-Diskrepanzen, die größer als die Toleranz sind, erfasst.

Gegebenenfalls muss im Antriebsregler die Winkelregelung aktiviert werden.
Der Lagegeber muss manipuliert werden, so dass Geschwindigkeitsdiskrepanz auftreten kann (z.B. Abdecken des Lasers oder Abschrauben des Gebers). So kann der Antrieb ohne Positionsauswertung des Lagegebers betrieben werden. Der Geber wird aber trotzdem vom SM301 ausgewertet.


	Schritt
	Beschreibung
	Erwarteter Zustand
	Eingetretener Zustand

	1
	Motor verfahren (Toleranzschwelle muss überschritten werden)
	- Motor fährt über Toleranzgrenze
- STO wird aktiviert
- Anzeige Fehlerzustand „SSM: Fehler Geschwindigkeitsvergleich“
	     

	2
	- ggf. Lageregelung aktivieren
- Wiederherstellen der Auswertung beider Geber
- Fehler quittieren
	- keine Fehler bzgl. der Sicherheitstechnik
- Anzeige Fehlerzustand „kein Fehler“
	     





Protokollabschluss

Sicherheitsgerichtete Parameter		Prüfsumme (CRC)
Dateiname:      .bin					0x     


Datensicherung SM301

	
	Speichermedium
	Hinterlegungsort

	
	Art
	Bezeichnung / Version
	Datum
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	Schaltpläne
	     
	     
	     
	     




Gegenzeichnungen

Inbetriebnehmer

Bestätigt wird die im Auftrag ausgeführte fachgerechte Durchführung der oben aufgeführten Tests und Kontrollen.

	Datum
	Name
	Firma / Abteilung
	Unterschrift

	     
	     
	     
	




Maschinenhersteller

Bestätigt wird, dass der Ausdruck der durchgeführten Parametrierung (Anhang dieses Protokolls) mit dem eigenen Vorgabedokument auf Übereinstimmung verglichen wird. Die Verantwortung für die Sicherheit der Maschine verbleibt beim Maschinenhersteller.
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	Firma / Abteilung
	Unterschrift
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