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Las descripciones y los ejemplos de este manual muestran como funcionan y como pueden utilizarse los productos pero no implican que éstos
cumplen con los requisitos para todos los tipos de maquinas y procesos. El comprador/usuario es responsable de que el producto sea instalado y
utilizado de conformidad con las disposiciones y normas aplicables. Nos reservamos el derecho a introducir modificaciones en los productos y las
hojas de producto sin previa notificacion. Para ver las Ultimas actualizaciones, consulte nuestra pagina www.jokabsafety.com. 2008.
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¢Por que es

importante tener
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EN 954-1, Categoria 4

EN 61496-1, Tipo 4
EN 61508, SIL 3

un automata de
seguridad Pluto?

= iPara simplificar el disefio y la modificacion de los sistemas de seguridad!

Pluto es un nuevo concepto de autdmata de seguridad “All-Mas-
ter" que simplifica el disefio de sistemas de seguridad y confiere
el maximo nivel de seguridad (categoria 4) de conformidad con
la norma EN 954-1/EN ISO 13849-1 y el nivel de integridad
de la seguridad SIL 3 de conformidad con la norma IEC/EN
61.508. La gran diferencia entre Pluto y los autématas de se-
guridad convencionales es que no existe una relacion “Maestro-
Esclavo” entre las unidades de control conectadas al bus de
seguridad. Cada Pluto es una unidad Maestro y puede ver las
entradas y salidas de los demas Pluto, pudiendo tomar decisio-

Nuestra solucion con All-Master

Autémata de seguridad tradicional
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Esclavo
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nes sobre su propia seguridad. Esto simplifica la comunicacion,
la programacion y las modificaciones del sistema de seguridad.
Con un Gateway, Pluto puede comunicarse con otros sistemas
de bus de seguridad creando redes mas amplias. Las unida-
des Gateway estan disponibles para varios sistemas de bus de
seguridad: Profibus, CanOpen, DeviceNet y Ethernet. Con un
Pluto-AS-i es posible controlar esclavos de seguridad y escla-
vos estandar.

Pluto ofrece una solucion econémica para una sola maquina
o para grandes sistemas de maquinas.

Pluto - All Master
20E/S + 20E/S + 20E/S
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- iPara controlar dispositivos de proteccion!

P NN L

Cortina/barrera Dispositivo de 3

Barrera fotoeléctrica Sensor/interruptor
fotoeléctrica posiciones

o0 = i |

i T = ' ‘ :
Dispositivos de Paro de emergencia Borde sensible/ Alfombra de
mando a dos manos bumper seguridad

Al automata Pluto se puede conectar la mayoria de los dispo-
sitivos de proteccion existentes en el mercado. Utilizando se-
fales dinamicas y sensores de Jokab Safety, solo se requiere
una entrada para la categoria 4 comparado con dos entradas
para otros autdomatas. Asimismo, es posible conectar en serie
hasta 10 encoders a una sola entrada de Pluto de acuerdo con
la categoria de seguridad 4. Por ejemplo, el sensor sin contacto

- iPara ahorrar entradas!

Sefales dinamicas
1-10 puertas con un Eden por puerta
categoria 4

» (3
%,
2
%
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Pluto

tiene entradas para encoders
estaticos y dinamicos. Es posible
conectar varios sensores a una
entrada dinamica de acuerdo
con la categoria de seguridad 4.

Conexiones 1Q

Pluto tiene conexiones IQ que pueden utilizarse de tres maneras:

* entrada
¢ salida

* entrada y salida simultaneamente (por ejemplo, para un pulsador de

reset con indicacién luminosa)

entrada/salida
e 1 b

www.jokabsafety.com

Eden, la barrera fotoeléctrica Spot y los pulsadores de parada de
emergencia con adaptadores Tina pueden conectarse en serie
a una sola entrada en Pluto. Con los adaptadores Tina de Jokab
Safety también pueden conectarse interruptores mecanicos al
circuito dindmico de seguridad. Pluto tiene ademas conexiones
IQ que pueden utilizarse como entradas y/o salidas.

Senales dinamicas
1-10 encoders

al categoria 4
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Entradas estaticas (interruptores mecanicos)
2 en una puerta = categoria 4
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Pluto con bus de seguridad - descripcion general

Pluto B20

Profibus DP
DeviceNet ? m :!-_T TM -.-' #kﬂ

Bus de seguridad para 32 Pluto como maximo
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HMI

Gateway para la comunicacion v v v v HMI, A través del puerto Puente Pluto

por bus bidireccional entre Pluto y de programacion es posi- Con un Gateway con-
otros sistemas de control. ble comunicarse con pa- figurado como puente
neles de operador y otros Pluto es posible
equipos. La interfaz es <ampliar la longitud del

4 salidas independientes/
intrinsecamente seguras

RS232. bus
) o ) ) e utilizar diferentes velo-
Pluto es un sistema All-Master para circuitos de seguridad dina- cidades de bus a cada
micos y estaticos donde las entradas y otro tipo de informacion se lado
distribuyen en el bus . Es posible conectar varios sensores de segu- « filtrar la informacion de
ridad a una entrada y alcanzar igualmente el maximo nivel de segu- un lado para reducir la
ridad. También existen entradas y salidas combinadas que pueden carga del bus del otro
utilizarse, por ejemplo, para pulsadores de [amparas con una funcién lado

simultanea de entrada y salida. Pluto tiene entradas para todos los
dispositivos de seguridad del mercado y el funcionamiento de cada
entrada se selecciona en el software Pluto Manager.

Pluto sin bus de seguridad - Los Pluto individuales pueden
utilizarse como relés de seguridad libremente programables

Pluto S20 Pluto S46 Expansion de conectores

o didi o -
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v v v v v I Es posible conectar varios relés de

expansion a una salida de seguridad
de Pluto sin que modifique el nivel de
’ ‘ ’ ‘:X seguridad.

S | |

Los Pluto sin conexion por bus estan disponibles en dos tamafios con 20 y 46 E/S respectivamente: S20 y S46-6.
Por lo demas, son idénticos a las versiones equivalentes con bus, B20 y B46-6.

2:4 I =JOKAB SAFETY= www.jokabsafety.com



Pluto B46 Pluto AS-i A
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Seguridad Maestro/Monitor

Bus de seguridad W Ll 31 esclavos de seguridad AS-i

LN

L
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Certificaciones

EN 954-1, Categoria 4
| ENISO 13849-1,PLe
EN 61496-1, Tipo 4
EN 61508, SIL 3

EN ISO 62061, SIL 3
EN ISO 60204-1

| EN 50178
S9CP 0900 0080 000 EN ISO 574, Tipo llic
eee S0 e 1 EN ISO 50295 (sélo Pluto AS-i)
ges 809 i88g)282 s0e ese

VVVVVYY

6 salidas independientes/
intrinsecamente seguras

\ A A A4

4 salidas independientes/
intrinsecamente seguras

Encoder absoluto Pluto AS-i es una variante de Pluto con conexion
8 encoders monovuelta para bus AS-i. Puede ser maestro en el bus AS-i o
o multivuelta pueden co- trabajar junto con otras unidades de Pluto maestro.
nectarse directamente al También tiene conexién para entradas digitales y
bus de seguridad analogicas, asi como salidas de seguridad.

IEl software gratuito puede descargarse en nuestra pagina,
www.jokabsafety.com

HEHEHE LR EEEEEE R B L LLEL]

BEi'h B -mlnn'-_

Pluto Manager O T N T -

La programacion se realiza en Ladder o alge- s L
bra de Boole — con temporizadores, memorias B -
auxiliares, registros, programacion secuencial
y bloques certificados por TUV. El programa
puede descargarse gratuitamente en Internet o
enviarse por correo. La descarga de programas
puede efectuarse a través de un Pluto en todas
las demas unidades Pluto del bus.

I
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Transistor output, 3)

Pluto bus Inputs, individual failsafe individual failsafe
[ nt—
CH L ﬂ A ) ) Q 8 8
11 12 13 14 15 | 16 A A
A
Pluto A20, B20, S20, B16 SRat Q2 Q3
1Q10 1Q11 1Q12 1Q13 Q14 Q15 1Q16 1Q17
A[ M IJ }i[ IJ IJ T T oV +24V
Identifier Vv
Current monitored Relay output, input ower
individual failsafeS) IDFIX

Failsafe inputs / Indication outputs (not failsafe) / Dynamic outputs
1) Not S-models, S20,...

2) Current monitored only on A20
3) Notin B16

Inputs, individual failsafe

Inputs, individual failsafe Inputs, individual failsafe
DlgltaI/Anangue

11 12 “71 “Tl “N 130 131 132 133 134 135 136 137 140 141 142 143 144 145 146 147
b +24V SR41 SR45 SR47 Qo AEL
Power ?
) { supmy Pluto B46-6, S46-6 o ATSR )
ov Tt

$ ID Identifier IDFIX AOB
Safety outputs Q4 LL

CH AllB
I Pluto bus, B46-6 Q5 Eii
» CL 41
IQ10 1Q11 1Q12 1Q13 1Q14 1Q15 1Q16 1Q17 1Q20 1Q21 1Q22 1Q23 1Q24 1Q25 1Q26 1Q27 Q2 W
j” ]H ]H 1” j” 1H ]N ]N j” 1” ]H ]H j” 1H ]H ]H QSA!\TZBSTZ

Failsafe inputs / Outputs (not failsafe) / Dynamic outputs

Power

supply Icllle?nfilﬁ)ér CAN-bus AS-Interface Inputs, individual failsafe
—/ input /M —//
—r A w—
+24V 0OV ID CH CL ASI+ ASI- 0 0 0 n
10 1 12 13
Pluto AS-i
1Q10 Q11 Q12 1Q13 Qo0 at Q2 Q3
DI Al DI Al DI Al DI Al AD_‘]!_‘ A !_‘ X X
B B
o) [P ] ek e
Failsafe inputs / Analogue inputs Safety outputs

Outputs (not failsafe) / Dynamic outputs

ID: Conexion para identificador, proporciona un nimero unico que puede ser reconocido por el sistema.

l. Entradas de seguridad (24 Vcc) que son seguras individualmente. Permiten lograr niveles de seguridad
altos con una sola entrada si se utilizan los componentes de seguridad dinamicos de Jokab Safety.
De lo contrario, se utilizan dos entradas por funcion de seguridad.

Q.. Utilizables como entradas de seguridad o salidas de sefializacion, por ejemplo para indicar o controlar
funciones no relacionadas con la seguridad. Para IQ.. como entrada de seguridad consultar ..

QO, Q1: Salidas de seguridad por relé que son individualmente seguras y programables.

Q2, Q3: Salidas de seguridad por transistor (-24 Vcc) individualmente seguras y programables. Para controlar com-
ponentes electromecanicos como contactores y valvulas.

Q4, Q5: Salidas de seguridad por relé que son individualmente seguras y programables.

=JOKAB SAFETY= www.jokabsafety.com



Conexion de entrada

Este sistema ofrece soluciones para dispositivos de proteccidon monocanales y bicanales. Para detectar
cortocircuitos en el cableado pueden utilizarse hasta tres sefiales dinamicas diferentes y una estatica (+24
V) para conectar las entradas. Después, cada entrada se configura por programa para que acepte un unico

tipo de senal.

En la opcion bicanal cada canal debe ser de un tipo de sefal distinto, de forma que un cortocircuito entre
los canales es detectado.En la opcion monocanal, la sefial dinamica es modificada en cada sensor, de forma
que un cortocircuito entre la entrada y la salida del encoder es detectado por la entrada de Pluto. Asi puede

alcanzarse la categoria de seguridad 4 utilizando un solo canal y una sola entrada.

+24v

emergencia

Tino | "J| |
"~ Paro de 1
"_|emergencia [* - - | SEegsor
7 *- conTina Barrera e
fotoeléctrica _
Spot t i Adarn 3
T |€

[
BTSN
'g

Paro de | d

+

T con Tina

Dyn A_n
Dyn B
Dyn Cn—

\4 \'4

Soluciones bicanales Soluciones dinamicas monocanales, categoria 4

Alternativas de conexion segun la categoria 4 EN 954-1/EN ISO 13849-1.

Dyn sign

entrada/salida

19 @17

016 01 (Supervision de
corriente)

Es posible conectar una lampara y un pulsador a la misma regleta. Esta funcién
esta destinada a rearmar el dispositivo de proteccion y reduce la cantidad de E/S
utilizadas.

Pluto A20 tiene funcion de supervision de corriente. IQ16 y 17 pueden vigilar
si una lampara esta en buenas condiciones. Sélo si circula suficiente corriente a
través de la salida se considera que la lampara esta en buenas condiciones. Un
campo de aplicacion son las "lamparas de muting". No obstante, segun la norma
EN 61496-1:2004 ya no es un requisito vigilar una lampara de muting.

www.jokabsafety.com

VamY

Al A2 Al X4

Supply: Input Test
24VDC

Type: BT50 JOKAB SAFETY

R

13 14 23 24 33 34 41 42

Ejemplo de expansion de
conectores.
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Caracteristicas técnicas - generales

Fabricante:

JOKAB SAFETY AB, Suecia

Color:

Negro y beige

Tensiéon nominal:

24 Vcc £15%

Montaje:

Carril DIN de 35 mm

Aislamiento eléctrico:

Categoria Il segun IEC 61010-1

Categoria de seguridad:

Cat. 4 segun EN 954-1
SIL 3 segun EN 61508/EN
62061

Entradas de seguridad | & Q.
Tipo:

Consumo a 24V:
Sobretension max.

+24V (para encoders PNP), IQ
también configurables como salidas
51 mA

27V continuamente

Salidas de seguridad por
transistor Q.

Tension de salida: -24 Vcc
Tolerancia para tension de salida: | Tension de alimentacion
-1,5Va800 mA
Corriente max.: 800 mA
Salidas de seguridad por
relé Q
Tension max. Corriente max. | 250 Vca 1,5 A

Salidas no de seguridad IQ.
Tipo:

Corriente max./salida:

Transistor +24V, PNP "colector
abierto" (también configurables
como entradas de seguridad)
800 mA

Indicaciones
LEDs de entrada/salida
Display:

1 por E/S (verde) 7 segmentos,
2 caracteres

Bus Pluto

Cantidad max. de Pluto en el
bus:

Tipo de bus:

Velocidades de bus:
Longitud de cable del bus:

32

CAN

100, 125, 200, 250, 400, 500,
800, 1.000 kb/s

Hasta 600 m

150 m a 400 kb/s

Bus AS-i

Perfil Master:

Cantidad de unidades esclavas:
Modo de funcionamiento en el bus:

M2

31

Master

Monitor de seguridad

Monitor de seguridad y esclavo

Temperatura
Temperatura ambiente:
Almacenamiento y transporte:

-10°C - +50°C
-25°C - +55°C

Tiempos de respuesta
Entrada din. A o estatica a salida
por relé:

Entrada din. A o estatica a salida
por transistor:

Entrada din. A o din. C a salida
por relé:

Entrada din. A o din. C a salida
por transistor:

Ajuste “NoFilt":

Bus AS-i a salida por relé:

Bus AS-i a salida por transistor:

<20,5 ms + tiempo de ejecu-
cion del programa

<16,5 ms + tiempo de ejecu-
cion del programa

<23 ms + tiempo de ejecucion
del programa

<19 ms + tiempo de ejecucion
del programa

5 ms menos que el tiempo de
respuesta en entradas | e IQ
<83 ms + tiempo de ejecucion
del programa

<29 ms + tiempo de ejecucion
del programa

Tiempo de respuesta adicional
Bus entre unidades Pluto

Bus entre unidades Pluto si se
produce un fallo

10 ms

10-40 ms

Grado de proteccion
Envolvente:
Regletas de conexion:

IP 40, IEC 60 529IP 20, IEC
60 529

Caracteristicas técnicas -
especificas segun el tipo

Pluto A20 Pluto B16 Pluto B20
20 E/S 16 E/S 20 E/S
Supervisiéon de corriente | Salidas no de seguridad

Numero de referencia/datos para efectuar el pedido: 20-070-03 20-070-07 20-070-06

Entradas de seguridad

8 entradas (10..17)

8 entradas (10..17)

8 entradas (10..17)

Entradas de seguridad o salidas no de seguridad

8 entradas (1Q10..1Q17)
Carga max. total 2,5A

8 entradas (1Q10..1Q17)
Carga max. total 2,56A

8 entradas (1Q10..1Q17)
Carga max. total 2,56A

Entradas analdgicas

1 entrada (I5) 0..27V

1 entrada (I5) 0..27V

1 entrada (I5) 0..27V

Salidas de seguridad por relé

2 salidas (Q0..Q1)

2 salidas (Q0..Q1)

Salidas de seguridad por transistor

2 salidas (Q2..Q3)

2 salidas (Q2..Q3)

Supervision de corriente

2 unidades (1Q16, 1Q17)
0-1,0A £10%

Bus Pluto ° ° °

Bus AS-i - - -
Consumo propio de corriente 100 mA 100 mA 100 mA
Fusible externo recomendado: 6A 6A 6A

Medidas (A x Al x F)

45 x84 x118 mm

45 x84 x118 mm

45 x84 x118 mm

2:8 I =JOKAB SAFETY=
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La regleta de conexién es desmontable sin necesidad de desconectar ningun cable.

Pluto S20 Pluto B46-6 Pluto S46-6 Pluto AS-i
20E/S 46 E/S 46 E/S Bus AS-i
No bus Pluto No bus Pluto

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

8 entradas (10..17)

24 entradas (10..17, 130..37, 140..147)

24 entradas (10..17, 130..37, 140..147)

4 entradas (10..13)

8 entradas (1Q10..1Q17)
Carga max. total 2,5A

8 entradas (1Q10..1Q17)
Carga max. total 2A 8 (1Q20..
1Q27)Carga max. total 2A

8 entradas (1Q10..1Q17)
Carga max. total 2A 8 (1Q20..
1Q27)Carga max. total 2A

4 entradas (1Q10..1Q13)
Carga max. total 2A

1 entrada (15) 0..27V

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

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

4 entradas (1Q10..1Q13) 0..27V

2 salidas (Q0..Q1)

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

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

2 salidas (Q0..Q1)

2 salidas (Q2..Q3)

2 salidas (Q2..Q3)

2 salidas (Q2..Q3)

2 salidas (Q2..Q3)

100 mA

150 mA

150 mA

100 mA

6A

10A

10A

6A

45 x84 x 118 mm

90 x84 x118 mm

90 x84 x118 mm

45 x84 x118 mm

www.jokabsafety.com
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ACCESORIOS DE PLUTO
Designacion N° ref. Aclaracion
Gate-P1 20-070-70 | Gateway para comunicacion bidireccional entre el bus Pluto y
Gateway Pluto- Profibus.
Profibus
Gate-C1Ga-
teway PlutoCA- 20-070-71 | Gateway para comunicacion bidireccional entre el bus Pluto y
Nopen CANopen.
Gate-D1Ga-
teway PlutoDe- 20-070-72 | Gateway para comunicacion bidireccional entre el bus Pluto y
viceNet DeviceNet.
Gate-E1 20-070-73 | Gateway para comunicacion bidireccional entre el bus Pluto y
Gateway Pluto Ethernet.
Ethernet
IDFIX-R 20-070-20 | Identificador — para dar una direccion a Pluto
IDFIX-RW 20-070-21 | Identificador — para dar una direccion a Pluto. Programable.
IDFIX-DATA 20-070-23 | Identificador — para Pluto AS-i (almacenamiento de codigos de
seguridad)
R-120 20-070-22 | Resistencia final para el bus Pluto.
Panel de ope- 20-070-25 | Display HMI 4x20 LCD Graphic. UNIOP (Exor)
rador
20-070-28 | Software de HMI Designer 6
20-070-29 | Cable de programacion HMI
Pluto Manager 20-070-40 | La herramienta de programacion para Pluto con bloques funcio-
nales.
Puede descargarse en www.jokabsafety.com
Cable de pro- o 20-070-56 | Para cargar programas del PLC y para monitorizacion.
gramacién Pluto %;W
r _~
£
Cable de bus - 20-70-30 | Cable de bus CAN amarillo 2x0,50 mm*
.(/ﬂ}
%__j 20-70-31 Cable de bus CAN lila 2x0,50 mm® sin halégenos
Encoder de se- - 20-070-36 | Encoder absoluto modelo RSA 597 (monovuelta)
guridad | \“&
Encoder de se- _ﬁ\';li_:tl 20-070-37 | Encoder absoluto modelo RSA 698 (multivuelta)
guridad =y
S
20-070-38 | Cable para encoder absoluto Unitronic LiYCY 12x0,25
20-070-39 | Conector para encoder absoluto RSA 597
20-070-57 | Cable de comunicacién Pluto para panel de operador

2:10 | =JokaB saFETY= www.jokabsafety.com



CERTIFICATE o
TUV
for EC Type-Examination

EEC Directive 98/3TEC, Annex VI
Safety Component

Registration Mo.: BB 60004316 0001

Report Mo.: 21105823 001
Licanae Hobder: Manufacturing Plant:
Joksh Habety A8 dskab Sadwiy A
Kanabydizen 17 Msnabaigan 17
10 30 Ty 183 30 Ve
K itar Hawden
Product: TR
Identification: rasmatle Salety Syates PR Flute

Faeg
Typa ITIC moc. to EN 574, safety cetepory 4 act, b6 BN 9941

Eated voltage: IV
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Boned i Joliab Sadeiy AR
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SE-1KL0, Tuby

SWEDEN

The products Nsted below are eligible to bear the C5A Mark
with adjacent indicators 'C’ and T'S"
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i L ]
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Pluto Manager

Programacion de un proyecto.

- @_ Paso 2

Paso 3

- et g =JORAR SAFETY =
L Toaiemaalin e 4 . Plgle 1 Py Cadle

Paso por paso

Paso 1

Configuracion de E/S

Las entradas y salidas se configuran en funcién de lo que se conecta a las mismas, sefales estaticas o
dinamicas, entrada y/o salida, etc.

Paso 2

Designacion de variables

El sistema tiene los siguientes tipos de variables: entradas (1), salidas (Q), memorias auxiliares (M), memorias
auxiliares globales para comunicacion por bus (GM) y registros (R). Las variables pueden bautizarse con un

nombre que puede utilizarse en lugar de la designacion de variable real de las mismas en el programa del
PLC.

Paso 3

Programacion Ladder

El lenguaje de programacion para Pluto contiene bloques de funcion, certificados por TUV Rheinland, con
soluciones para funciones de seguridad reales. Los bloques de funcion pueden utilizarse junto con instrucciones
Ladder comunes. El lenguaje de programacion tiene un repertorio de instrucciones completo, semejante a los
PLCs estandar del mercado, con temporizadores, aritmética, programaciéon secuencial, etc.

2112 | =JokAB sAFETY= www.jokabsafety.com



El proyectista de seguridad tiene total libertad para programar funciones de seguridad o para utilizar bloques de funcién

de seguridad predefinidos con certificacion TUV.

Bloques en libreria estandar (func05):

1. Funcion bicanal con entrada Marcha

2. Funcién bicanal con entrada Test

3.  Funcion bicanal con entrada Test, Reset e indicacion

de rearme.

Funcion bicanal con entradas simultaneas.

Funcion monocanal con entrada Marcha.

Funcion monocanal con entrada Marcha y Test

Funcion monocanal con entrada Reset y Test

Funcion bicanal con limite de tiempo (equivale a

JSHT2). Inicio de la temporizacién cuando se activan

ambas entradas.

9.  Funcion bicanal con limite de tiempo (equivale a
JSHT2). Inicio de la temporizacién cuando se activa
una de las entradas.

10. Funcion de pulso monocanal para rearme de tiempo,

®No o s

por ejemplo

11. Funcion de pulso bicanal para rearme de tiempo, por
ejemplo

12. Dos funciones By-pass monocanales con limite de
tiempo.

13. Funcion By-pass monocanal con limite de tiempo.

14. Dos funciones By-pass monocanales con limite de
tiempo y entradas simultaneas.

15. Funcion de seguridad bicanal con By-pass con limite
de tiempo.

16. Mando a dos manos

17. Contador creciente hasta un valor prefijado.

18. Contador decreciente desde un valor prefijado hasta 0.

19. Retardo a la desconexion.

20. Lampara de muting_Q16

21. Lampara de muting_Q17

22. Lampara de mutingW_Q16. Con posibilidad de fijar
la potencia en vatios.

23. Lampara de mutingW_Q17. Con posibilidad de fijar
la potencia en vatios.

24. Cortina fotoeléctrica con inicio de ciclo.

Soporte Web - Pluto

25. Cortina fotoeléctrica con inicio de ciclo y seleccion

de rearme.
26. Multiplicacion
27 Divisidon

Otros bloques

1. Encoder absoluto de seguridad
2. Leva electronica

3. Comunicacion externa

Bloques de funcion especiales:

1.  Libreria con bloques de programas para prensas
excéntricas

2.  Pueden obtenerse bloques especiales a medida

Ejemplos de bloques TCIRTI
TC1RTI — 1 Q—
Funcién bicanal con entrada Test, Reset e

indicacion de rearme.

*In1 e In2 son entradas de seguridad alas |5 |ndResetl

que se conectan las salidas del dispositivo
de proteccion.

« Test es una condicién que debe existir en el
momento de la activacion y puede utilizar- —Reset
se para vigilar componentes externos. Test
debe estar activada antes de que la entrada
Reset se conecte, es decir que el bloque
de funcién no puede iniciarse con Test.

* Reset es una entrada Reset supervisada y
debe afectarse (flanco positivo) después
de que se hayan activado las demas entradas para que se acti-
ve la salida de la funcion.

* La salida IndReset esta activada cuando el bloque de funcion
es 0 y parpadea cuando el bloque de funcion esta listo para el
rearme.

* La salida TCfault esta activada si existe un fallo bicanal, es decir
si el bloque de funcion esta activado y solo se desconecta y
conecta una de las entradas In1 o In2.

TCfault—

—Test

Descripcion
El bloque de funcion funciona como un relé de seguridad bicanal
convencional con entradas dobles y supervisadas (In1, In2).

La pagina Web de Pluto ofrece a los clientes soporte téc-
nico continuamente actualizado. Aqui, el cliente puede
descargar las ultimas novedades. Ejemplos del contenido
de la pagina Web:

* Soporte de especialistas de Pluto directamente por
correo electrénico

* Manual de equipos

* Manual de seguridad con los requisitos de seguridad
principales

* Manual de programacion

* Manual del Gateway

* Descripcion de bloques de funcion
* Preguntas frecuentes

- o -
Y ;-',.-f' =MEADSAFETY= \
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* Archivo de instalacion de Pluto Manager, la herramienta = - -
de programacion
* Pluto OS, archivos para actualizar el software del sistema
* Declaracion de conformidad
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Gateway

Profibus DP

DeviceNet

CANopen
Ethernet

Pluto Gateway es una unidad para comunicacion bidirec-
cional entre el autdomata de seguridad Pluto y otros buses
de campo. Esta disponible en cuatro modelos:

GATE-P1 - Profibus-DP

GATE-D1 - DeviceNet

GATE-C1 — CANopen

GATE-E1 - EtherNet/IP, PROFINET y Modbus TCP

Pluto Gateway es una unidad delgada que se coloca en
el carril DIN y puede conectarse en cualquier sitio del bus
Pluto. La unidad tiene interfaz comun con Pluto, es decir
gue puede utilizarse el mismo cable y el programa de PC
Pluto Manager para el mantenimiento y una eventual pro-

2:14 I =JOKAB SAFETY=

Uso:

Informacion de estado
bidireccional del automata de
seguridad Pluto

Ventajas:

Comunicacion bidireccional

Funcion de filtro integrada, red
compartida

Soélo 22,5 mm.

Puede colocarse en cualquier
sitio del bus

Interfaz comun con Pluto

Bloques de funcion listos para
usar

gramacion. Normalmente, sin embargo, todos los ajustes
se realizan a través de conmutadores DIP, por lo que no se
requieren herramientas de programacion para el gateway
en si. Para la programacion de Pluto existe el bloque de
funcion preparado para enviar y recibir datos de sistemas
superiores a través de un Pluto Gateway.Los modelos
GATE-D1 y GATE-C1, que tienen un bus CAN en ambos
lados, también son utiles como puente CAN cuando se
desea dividir un bus Pluto en varias partes, especialmente
si se requieren cables de bus largos. Ademas, existe una
funcion de filtro integrada que permite bloquear libremente
los datos que no se utilizan en el otro lado del puente, lo
que reduce la carga en las diferentes partes del bus y per-
mite con ello cables de bus mas largos.

www.jokabsafety.com



SPS

Otro sistema de bus, no de seguridad (DeviceNet, PROFIBUS, CANopen...)

Bus Pluto Can, seguridad

U Protokollumsetzer
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Profibus

Profibus DP

PLUTO Gateway Profibus para informacién bidireccional
con PLC de seguridad Pluto.

Datos de Pluto

Un sistema PLC superior puede acceder, a través de PRO-
FIBUS, a las E/S y otras variables en el autémata de segu-
ridad Pluto. Las E/S globales en el autdomata de seguridad
Pluto son accesibles a través de médulos PROFIBUS en
el gateway, un modulo para cada unidad Pluto. Los datos
locales en unidades Pluto pueden leerse con modulos de
"datos locales" junto con un codigo PLC en el sistema su-
perior.

Datos a Pluto

Un sistema PLC superior puede enviar a través de PRO-
FIBUS informacion no relacionada con la seguridad al au-
tomata de seguridad Pluto. En total, pueden enviarse 64
valores booleanos y 8 registros de 16 bits diferentes. Los
bloques de funcién para estas funciones estan disponibles
en Pluto Manager.

2:16 I =JOKAB SAFETY=

Bloques de funcién del PLC

Para simplificar la integracion de un Pluto Gateway
PROFIBUS con sistemas PLC superiores Jokab Safety
puede suministrar bloques de funcion listos para usar para
algunas marcas de PLC conocidas. Los bloques de funcion
simplifican la recepcion y el envio de informacién al siste-
ma Pluto. Los bloques de funcién se suministran abiertos
y el cliente tiene total acceso para modificar y afadir fun-
ciones. Los bloques de funcion pueden descargarse de la
pagina de Jokab Safety.

LED del bus Pluto
Botén "K"

Puerto de PC
LED de Profibus

Conector de Profibus

www.jokabsafety.com



Caracteristicas técnicas - Gateway Profibus

Fabricante:

JOKAB SAFETY AB, Suecia

Numero de referencia/datos para
efectuar el pedido:

20-070-70 GATE-P1

Buses:

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

Velocidad del bus Pluto:

100, 200, 250, 400, 500, 800
y 1.000 kbit/s
(deteccion automatica de velocidad)

Velocidad de PROFIBUS:

Hasta 12 Mbit/s (deteccion automatica
de velocidad)

Direccion de PROFIBUS:

Configuracion mediante conmutador
DIP (0-99)

Version de PROFIBUS:

Esclavo DP, DP-VO

Conectores:

Lado superior, regleta de 3 polos para bus
Pluto (se incluye)

Conector PROFIBUS de 9 polos
estandar en la parte delantera. Lado
inferior, regleta de 2 polos para 24 Vicc
(se incluye)

Indicacion de estado:

Indicacion de estado de bus Pluto a
través de LED

Indicacion de estado de PROFIBUS a
través de LED

Tensién nominal:

24 Vcc, de -15% a +20%

Consumo a 24V:

< 100 mA (fusible recomendado <6 A)

Medidas (A x Al x F):

22,5x101 x 119 mm

Montaje:

Carril DIN de 35 mm

Temperatura de funcionamiento
(ambiente):

de -10°C a + 55 °C

Temperatura, transporte y
almacenamiento:

de-25°Ca+55°C

Humedad del aire:

EN 60 204-1 50% a 40 °C
(por ejemplo, 90% a 20 °C)

Grado de proteccion:

Envolvente IP 20 - IEC 60 529
Regletas IP 20 - IEC 60 529

SPS

Profibus, no de seguridad

Gateway

Bus Pluto CAN, de seguridad

I:I><>< > ]
m

80 (S0 O8O | 889
EXXTTS e PALoctP
———n ——n
[ | [ | [
@20 | @22 @20 | 222 @22 | 222
Pluta, Pluin Pluta
www.jokabsafety.com

119 mm

101 mm

—*1 55 6 mm
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DeviceNet

DeviceNet

PLUTO Gateway DeviceNet para informacion bidireccional
con automata de seguridad Pluto.

Datos de Pluto

Un sistema PLC superior puede acceder, a través de Devi-
ceNet, a las E/S y otras variables en el autémata de segu-
ridad Pluto. Las E/S globales en el automata de seguridad
Pluto son accesibles a través de mensajes implicitos de
DeviceNet. Los datos locales en las unidades Pluto pue-
den leerse a través de mensajes explicitos de DeviceNet.

Datos a Pluto

Un sistema PLC superior puede enviar a través de Devi-
ceNet informacion no relacionada con la seguridad del
automata de seguridad Pluto. En total, puede enviarse 64
valores booleanos y 8 registros de 16 bits diferentes (a
través de un mensaje implicito o explicito de DeviceNet).
Los bloques de funcion para estos comandos estan dispo-
nibles en Pluto Manager.

2:18 I =JOKAB SAFETY=

Puente Pluto

GATE-D1 también puede ser util como puente CAN cuan-
do se desea dividir un bus Pluto en varias partes, especial-
mente si se requieren cables de bus largos.

Ademas, existe una funcién de filtro integrada que permi-
te bloquear libremente los datos que no se utilizan en el otro
lado del puente, lo que reduce la carga en las diferentes
partes del bus y permite con ello cables de bus mas largos.

ABB Robotics IRC5
PLUTO Gateway DeviceNet es compatible para integrarse
en un sistema ABB Robotics IRC5. La documentacion que

describe esta integracion puede descargarse en la pagina
de Jokab Safety.

LED del bus Pluto
Botén "K"

Puerto de PC
LED de DeviceNet

Conector de DeviceNet

www.jokabsafety.com



Caracteristicas técnicas - DeviceNet

Fabricante

JOKAB SAFETY AB, Suecia

Numero de referencia/datos para
efectuar el pedido:

20-070-72 GATE-D1

Buses:

-Bus Pluto CAN (aislado)
-DeviceNet CAN (aislado)

Velocidad del bus Pluto:

100, 200, 250, 400, 500, 800
y 1.000 kbit/s
(deteccion automatica de velocidad)

Velocidad de DeviceNet:

125, 250 y 500 kbit/s (configuracion
mediante conmutador DIP)

Direccion de DeviceNet:

Configuracion mediante conmutador
DIP (1-63)

Version de DeviceNet:

ODVA version 2.0

Conectores:

Lado superior, regleta de 3 polos para bus
Pluto (se incluye)

Lado delantero, regleta de 5 polos para
DeviceNet (se incluye)

Lado inferior, regleta de 2 polos para

24 Vcc (se incluye)

Indicaciones de estado:

Indicacion de estado de bus Pluto a
través de LED

Indicacion de estado de DeviceNet
MNS mediante LED

Tensién nominal:

24 Vcc, de -15% a +20%

Consumo a 24V:

< 100 mA (fusible recomendado <6 A)

Medidas (A x Al x F):

22,5x101 x 119 mm

Montaje:

Carril DIN de 35 mm

Temperatura de funcionamiento
(ambiente):

de-10°C a + 55 °C

Temperatura,
transporte y almacenamiento:

de -256°Ca+55°C

Humedad del aire:

EN 60 204-1 50% a 40 °C
(por ejemplo, 90% a 20 °C)

Grado de proteccion:

Envolvente IP 20 - IEC 60 529
Regletas IP 20 - IEC 60 529

SPS

DeviceNet, no de seguridad

Gateway
Bus Pluto CAN, de seguridad
>
[SSEN S50 | 000
Peeloa’ePeP PPPocdelo
—— -
oPePa [P | (S5 |
Pluto Pluto Pluto
www.jokabsafety.com
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CANopen

CANopen

PLUTO Gateway CANopen para informacion bidireccional
con automata de seguridad Pluto.

Datos de Pluto

Un sistema PLC superior puede acceder, a través de CA-
Nopen, a las E/S y otras variables en el autémata de segu-
ridad Pluto. Las ES globales en el automata de seguridad
Pluto son accesibles a través de mensajes PDO de CANo-
pen. Los datos locales en unidades Pluto pueden leerse a
través de mensajes SDO CANopen junto con un cédigo
PLC en el sistema superior.

Datos a Pluto

Un sistema PLC superior puede enviar a través de CA-
Nopen informacién no relacionada con la seguridad al
autémata de seguridad Pluto. En total, puede enviarse
64 valores booleanos y 8 registros de 16 bits diferentes
(mensaje PDO o SDO CANopen PDO). Los bloques de
funcion para estos comandos estan disponibles en Pluto
Manager.

2:20 I =JOKAB SAFETY=

Puente Pluto

GATE-C1 también puede ser util como puente CAN cuan-
do se desea dividir un bus Pluto en varias partes, especial-
mente si se requieren cables de bus largos.

Ademas, existe una funcion de filtro integrada que per-
mite bloquear libremente los datos que no se utilizan en el
otro lado del puente, lo que reduce la carga en las diferen-
tes partes del bus y permite con ello cables de bus mas
largos.

LED del bus Pluto
Botén "K"

Puerto de PC
LED de CANopen

<«——— Conector de CANopen

www.jokabsafety.com



Caracteristicas técnicas - Gateway CANopen

Fabricante

JOKAB SAFETY AB, Suecia

Numero de referencia/datos para

efectuar el pedido:

20-070-71 GATE-C1

Buses:

-Bus Pluto CAN (aislado)
-CANopen CAN (aislado)

Velocidad del bus Pluto:

100, 200, 250, 400, 500, 800 y 1.000
kbit/s
(deteccion automatica de velocidad)

Velocidad de CANopen:

125, 250 y 500 kbit/s (configuracion
mediante conmutador DIP)

10, 20, 50, 100, 125, 250, 500, 800 y
1000 kbit/s (a través del software)

Direccion CANopen:

Configuracion mediante conmutador
DIP o a través del software (1-63)

Version de CANopen:

"Version 4.02 de CiA Draft Standard 301"

Conectores:

Lado superior, regleta de 3 polos para bus
Pluto (se incluye)

Lado delantero, regleta de 5 polos para
CANopen (se incluye)Lado inferior, regle-
ta de 2 polos para 24 Vcc (se incluye)

Indicaciones de estado:

Indicacion de estado de bus Pluto a
través de LED

Indicacion de estado de CANopen
mediante LED

Tension nominal:

24 Vcc, de -15% a +20%

Consumo a 24V:

< 100 mA (fusible recomendado <6 A)

Medidas (A x Al x F):

225x101 x 119 mm

Montaje:

Carril DIN de 35 mm

Temperatura de funcionamiento

(ambiente):

de-10°Ca+55°C

Temperatura, transporte y

almacenamiento:

de -25°Ca+55°C

Humedad del aire:

EN 60 204-1 50% a 40 °C (por ejem-
plo, 90% a 20 °C)

Grado de proteccion:

Envolvente IP 20 - IEC 60 529
Regletas IP 20 - [EC 60 529

SPS

CANopen, no de seguridad

Gateway
Bus Pluto CAN, deseguridad
S RSN NS
PPeor’ Py SPodPocPoleo Poeorliio
= —— w1 | o
) ) )
Pluto Pluto Pluto |
www.jokabsafety.com

CANopen

101 mm
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Ethernet

Ethernet

PLUTO Gateway Ethernet GATE-E1 para informacion bidi-
reccional con el autémata de seguridad Pluto.

Protocolo

PLUTO Gateway Ethernet GATE-E1 maneja estados de y
al autémata de seguridad Pluto a través de los protocolos
Ethernet EtherNet/IP, PROFINET (proximamente), Modbus
TCP y un protocolo binario simple que utiliza TCP/IP. Para
configurar la direccion IP hay disponible un servidor Web
sencillo y un servidor de terminal. Datos del Pluto

Un sistema PLC superior puede acceder, a través de uno
de los protocolos, a las E/S y otras variables en el autéma-
ta de seguridad Pluto. Las E/S globales en el autémata de
seguridad Pluto estan accesibles a través de la transmi-
sién de E/S normal en cada protocolo. Los datos locales
en unidades Pluto pueden leerse con comandos especia-
les junto con un codigo PLC en el sistema superior.

2:22 I =JOKAB SAFETY=

Datos a Pluto

Un sistema PLC superior puede enviar a través de los pro-
tocolos Ethernet informacion no relacionada con la segu-
ridad al autémata de seguridad Pluto. En total, puede en-
viarse 64 valores booleanos y 8 registros de 16 bits. Los
blogues de funcion para estas funciones estan disponibles
en Pluto Manager.

LED del bus Pluto
Botén "K"

Puerto de PC

LED Ethernet

Conector Ethernet

www.jokabsafety.com



Caracteristicas técnicas - Ethernet

Fabricante

JOKAB SAFETY AB, Suecia

Numero de referencia /
datos para efectuar el pedido:

20-070-73 GATE-E1

Direccion IP

Asignacion estatica a través de
servidor Web o del puerto de
programacion.

Bus Pluto

CAN (aislado)

Velocidad del bus Pluto

100, 200, 250, 400, 500, 800 y
1.000 kbit/s (deteccion automati-
ca de velocidad)

Configuracion del gateway

Se realiza a través de EtherNet/
IP, PROFINET, Modbus TCP o
a través del servidor TCP/IP
binario.

Ethernet

10/100 Mbit/s
Semiduplex o duplex pleno

Protocolo Ethernet

Estado de y al automata de
seguridad Pluto

- EtherNet/IP- PROFINET (en
desarrollo)- Modbus TCP- Ser-
vidor binario (TCP/IP)Tener en
cuenta que algunas combina-
ciones de los protocolos de
servidor no pueden utilizarse
simultaneamente.Estado del
gateway y configuraciéon de
direccion IP- Servidor Web- Ser-
vidor de terminal (TCP/IP)

Conectores

Lado superior, regleta de 3 polos
para bus Pluto (se incluye)

Lado delantero, conexion Ether-
net a través de RJ-45 (cable blin-
dado cat5e FTP)Lado inferior,
regleta de dos polos para 24
Ve (se incluye)

Indicaciones de estado

Indicacion de estado de bus Plu-
to a través de LED (Pluto Bus)
Modulo Ethernet, indicacion

de estado mediante LED (Mod
Status)Indicacién de estado de
red Ethernet mediante LED (Net
Status)

Tensiéon nominal

24 Vcc, de -15 % a +20 %

EtherNet/IP

Segun ODVA “CIP Edition 3.2"
y “EtherNet/IP Adaption of CIP
Edition 1.3"

RPI minimo en 50 ms

Consumo a 24V

< 150 mA (fusible recomendado
<6 A)

Medidas (A x Al x F):

35x101 x 119 mm

Montaje

Carril DIN de 35 mm

PROFINET

En desarrollo.

Modbus TCP

Segun la organizacion Modbus,
version 1.0b (aproximadamente
20 mensajes/segundo).

Temperatura de
funcionamiento (ambiente)

de-10°Ca+55°C

Temperatura,
transporte y almacenamiento

de-25°Ca+55°C

Servidor binario (TCP/IP)

Protocolo TCP/IP para
estado del/al sistema Pluto.

Humedad del aire

EN 60 204-1 50 % a 40 °C (por
ejemplo, 90% a 20 °C)

Servidor Web

Para asignar facilmente la direc-
cion IP.

Grado de proteccion

Envolvente IP 20 - I[EC 60 529
Regletas IP 20 - [EC 60 529

Servidor de terminal (TCP/IP)

Servidor sencillo con los mismos
comandos que a través del
puerto de programacion serial en
la unidad.

PLC

Ethernet, non safety

Pluto CAN bus, safety

®®®‘®®®
|

=
T

@20 | @@

Pluto

Gateway
®®®‘®®® 599 | o5
I |
P90 00950 [y
! T
@20 | 020 200 | 220
Pluto Pluto
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Encoder de
seguridad

Encoder absoluto giratorio para posiciones seguras
Los encoders absolutos giratorios pueden utilizarse junto
con el automata de seguridad Pluto para determinar la po-
sicion de forma segura, entre otros. Esto es especialmente
util en robots de portales, robots industriales, etc. Incluso
en prensas excéntricas pueden reemplazarse los mecanis-
mos de levas existentes por encoders absolutos para un
posicionamiento seguro. Los encoders estan disponibles
con una o varias vueltas.

Uso:

Determinacion segura de po-
sicion y velocidad de los movi-
mientos de la maquina

__Ventajas:

Alta resolucion
Resolucion seleccionable.

Se conecta directamente al
bus Pluto.

Bloques de funcion listos para
usar

A un bus CAN Pluto pueden conectarse hasta 16 enco-
ders absolutos. Un Pluto en el bus lee los valores del enco-
der que se evaltan. Con bloques de funcion especiales en
el codigo del PLC es posible disefiar soluciones bicanales
con los encoders. De estos valores el usuario puede ob-
tener valores seguros para posicion y velocidad. Esto per-
mite también un control de parada y sobrevelocidad.Los
encoders absolutos son encoders estandar con software
modificado para cumplir con los requisitos de seguridad.

Ejemplo de aplicacién donde 2 encoders absolutos proporcionan una determinacién de posicion segura en un robot de portal.
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Caracteristicas técnicas

- Encoder de seguridad RSA 597

Fabricante JOKAB SAFETY AB, Suecia
Numero de referencia/datos para 20-070-36 RSA 597
efectuar el pedido:

Temperatura ambiente -40°C .. +70°C
Temperatura, transporte y almacena- |-30 °C .. +70°C

miento

Grado de proteccion

IP-67 segun IEC 60529

Prensaestopas del eje

IP-66 segun IEC 60529

Vibraciones (55 a 2000 Hz)

< 300 m/s? de conformidad con
|IEC 60068-2-6

Impacto (6 ms)

< 2000 m/s? de conformidad con
IEC 60068-2-27

Material, envolvente

Aluminio

Tratamiento superficial

Lacado y cromado o anodizado

Peso

Aprox. 300g

Precision y resolucion

Resolucién 13 Bit, 8192 posiciones por vuelta
Precision + 1 LSB

Tensiéon nominal 9-36 Vcc

Protegido contra inversion de polaridad | Si

Protegido contra cortocircuito Si

Velocidad de bus

5 kbit/s - 1 Mbit/s, preconfigurada en
500 kbit/s

Entrada de direccion

Activa baja

Tipo de codigo

Binario

Funciones programables

Resolucion, modo 0
Direccion, Velocidad de bus

Consumo de corriente

50mA a 24 Vcc

Consumo maximo 100mA

7.540.2

540.2
T ©
o
- 9

| I S O I O | | =
23.641 53.540.5 2040.5
www.jokabsafety.com

=JOKAB SAFETY= I 2:25



Caracteristicas técnicas

- Encoder de seguridad RSA 698

Fabricante JOKAB SAFETY AB, Suecia
Numero de referencia/datos para 20-070-37 RSA 698
efectuar el pedido:

Temperatura ambiente -40°C .. +70°C
Temperatura, transporte y

almacenamiento -30°C .. +70°C

Grado de proteccion

IP-67 segun IEC 60529

Prensaestopas del eje

IP-66 segun IEC 60529

Vibraciones (55 a 2000 Hz)

< 100 m/s? de conformidad con
|IEC 60068-2-6

Impacto (6 ms)

< 2000 m/s? de conformidad con
IEC 60068-2-27

Material, envolvente Aluminio
Tratamiento superficial Anodizado
Peso Aprox. 400 g
Precision y resolucion

Resolucioén, total 25 Bit

13 Bit, 8192 posiciones por vueltal2

Bit, n° de vueltas 4096

Precision +1LSB
Tensién nominal 9-36 Vcc
Protegido contra inversion de polaridad | Si
Protegido contra cortocircuito Si

Velocidad de bus

10 kbit/s - 1 Mbit/s

Tipo de codigo

Binario

Funciones programables

Resolucion, modo 0

Consumo de corriente

50mA a 24 Vcc

Consumo maximo

100mA
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www.jokabsafety.com




Encoder de SateEncode Descripcion de entradas y salidas
seg u ri d ad i E et - AdrEncoderA: Direccién para encoder A
-~ - AdrEncoderB: Direccion para encoder B

Bloque de funcién para encoders mo- - MaxDiff: Diferencia maxima entre los encoders.
novuelta que generan posicién segura y “E"”F"‘g - Rango: Cantidad de pulsos por vuelta.
valor de velocidad de dos encoders ab- - OK: Configurada en 1 cuando los encoders funcionan y el
solutos. valor de posicion esta dentro de los margenes, ('MaxDiff')

Maditt Spesd) - Position: Valor de posicion- Speed: Valor de velocidad en
Funcién pulsos/10 ms- A: Posicion del encoder de pulsos A. NOTA:
El bloque lee y evalta un encoder abso- iNo se utiliza en el programa del PLC!
luto. El valor de posici(’)n se coloca en la o A - B: Posicion del encoder de pulsos B. NOTA: iNo se utiliza en el
salida 'Position' (Posicion). La salida 'Has- programa del PLC!
tighet' (Velocidad) es el valor medio de la ®
velocidad en pulsos/10 ms. Si se produce NOTA: El valor de posicién de cada encoder de pulsos sélo
un error, la salida 'OK' es puesta a cero. es para facilitar la configuracion y no debe utilizarse a los fines
En algunas aplicaciones, los valores 'Po- de seguridad.
sition' y 'Hastighet' deben utilizarse junto
con la salida 'OK'. NOTA: En caso de error, los valores son 'Position'= -1,

'Speed'=-32768 y la salida OK del bloque esta desactivada.
Encoder de SaeE reosubiun Descripcion de entradas y salidas
seg u rid ad AdErcodesk OO - AdrEncoderA: Direccion para el encoder de pulsos A
- - AdrEncoderB: Direccion para encoder de pulsos B
mu Itlvuelta - MaxDiff: Diferencia maxima permitida entre los encoders de
a3 rec el pulsos (max. 2% del nimero de pulsos)
Blogue de funcién para encoders de va- Sa—- - IncrPerRev: Cantidad de pulsos por vuelta
rias vueltas que genera posicion segura - OK: Configurada en 1 cuando los encoders funcionan y los
y valor de velocidad de dos encoders ab- Mulii  Speed valores de posicion estan dentro del margen de error deter-
solutos. Se requiere un sistema operativo minado por 'MaxDiff.
2.4.4 o superior. - Position: Valor de posicién
B e A - Speed: Valor de velocidad en pulsos/10ms
Funcion - A: Posicion del encoder de pulsos A. NOTA: iNo se utiliza en
El blogque lee y evalua dos encoders absolu- el programa del PLC!
tos. El valor medio de los dos encoders se - - B: Posicién del encoder de pulsos B. NOTA: iNo se utiliza en
calculay coloca en la salida 'Position’. La sa- el programa del PLC!
lida 'Hastighet' (Velocidad) es el valor medio
de la velocidad en pulsos/10 ms. El bloque NOTA: El valor de posicién de cada encoder de pulsos solo
controla que el valor de posicion de los en- es para facilitar la configuracion y no debe utilizarse a los fines
coders no se desvie mas que la diferencia de seguridad.
con que ha sido configurado el valor de en-
trada 'MaxDiff. Si se produce un error, la sa- NOTA: En caso de error, los valores son 'Position'= -1,
lida 'OK' es puesta a cero. En algunas apli- 'Speed'=-32768 y la salida OK del bloque esta desactivada.
caciones, los valores 'Position' y 'Hastighet'
deben utilizarse junto con la salida 'OK'.
Encoder de levas ErcodeC v Descripcion de entradas y salidas
Bloque de funcién para mecanismo de |Presfien Q -P(?sReg: Entra(’ja.pa.ra vglor CO[Rel . .
levas electrénico. -MinPos: Valor limite inferior-MaxPos: Valor limite superior
Funcién —p-
La salida Q esta activada si el valor en el
registro de entrada 'PosReg’ estad dentro
de los limites para 'MinPos’ y 'MaxPos' g -
NOTA: Es posible especificar una leva que
atraviese la posicién cero del encoder. No
se permite la posicion<0.Ejemplo: Si Min-
Pos=3000 y MaxPos=200, Q esta activa-
da cuando la posicion es superior a 2999
e inferior a 201.
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__Ejemplo - Célula robotizada con Pluto

Descripcion:

la célula.

2:28 | =JoKAB sAFETY=

Este ejemplo describe una rectificadora que es atendida
por un robot. El sistema de seguridad de la maquina con-
siste en un Pluto al que se han conectado todos los res-
guardos de proteccion. El robot ha sido provisto de un Plu-
to al que se han conectado los resguardos de proteccion
de la célula. El Pluto de la maquina se conecta con cable
de bus al Pluto del robot para que las funciones comunes,
como los paros de emergencia, puedan utilizarse en toda

Funcién:

El paro de emergencia es de nivel superior y detendra
la maquina y el robot. La trampilla de la maquina funciona
como divisora de zonas: cuando la puerta esta cerrada, la
maquina es una zona y el robot es otra zona. Cuando la
trampilla de la maquina esta abierta, la maquina y el robot
pertenecen a la misma zona. Si se abre la puerta cuando la
trampilla de la maquina esta abierta, la maquina y el robot
se detienen; con la trampilla de la maquina cerrada sélo
se detiene el robot.Después de que la puerta ha estado
abierta, debe hacerse un rearme con el boton reset en el
lado exterior de la puerta. Para el rearme del paro de emer-
gencia se extrae el pulsador oprimido. NOTA: el ciclo de
trabajo de la célula no debe comenzar directamente con el
rearme del paro de emergencia o la puerta.

www.jokabsafety.com
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__Configuracién de Pluto 0
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Pluto 0
10.0=Nodstopp_kanal_1 ;Canal 1 del pulsador de paro de emergencia
10.1=Nodstopp_kanal_2 ;Canal 2 del pulsador de paro de emergencia
0.2=Dérr ;Senal del encoder en la puerta
Q0.2=Robot_Autostopp_OK ;Paro automatico del robot
Q0.3=Robot_Nd&dstopp_OK ;Paro de emergencia del robot
Q0.10= ;Salida que genera una sefal dinamica
GMO0.0=Reset_ind_mem ;Memoria colectora para indicacion en pulsador de reset
GMO0.1=Né&dstopp_OK_mem ;Memoria auxiliar para paro de emergencia OK
MO0.0=Reset_Ind_1_mem :Memoria auxiliar 1 para indicacién en el boton de reset
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Pluto 1
I1.1=No&dstopp_maskin_kanal_1 ;Canal 1 del pulsador de paro de emergencia en la maquina.
11.2=No6dstopp_maskin_kanal_2 ;Canal 2 del pulsador de paro de emergencia en la maquina.
I1.11=Maskinlucka_NC ;Canal 1 del interruptor de llave.
I1.12=Maskinlucka_NO ;Canal 2 del interruptor de llave.
I1.15=Reset ;Pulsador de reset Reset.
Q1.0=Maskin_nddstopp_OK ;Paro de emergencia de la maquina.
Q1.1=Maskin_skyddstopp_OK ;Paro de proteccion de la maquina.
Q1.10= ;Salida que genera una sefal dinamica.
Q1.15=Reset_Ind ;Ldmpara de indicacion en el botén de reset.
GM1.0=Lucka_OK_mem ;iMemoria auxiliar global de la supervision bicanal del interruptor de llave en la
trampilla de la maquina.
GM1.1=No6dstopp_maskin_OK_mem ;Memoria auxiliar global de la supervision bicanal del paro de emergencia de la
maquina.
M1.0=Reset_Ind_2_mem :Memoria auxiliar 2 para indicacion en el botén de reset
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Caédigo PLC de Pluto 0

1

e

2 Supervision bicanal con rearme automatico de paro de emergencia en la puerta.

N&dstopp_kanal_1 TC1S N&dstopp_OK_mem
10.0 GMO.1

| In1 Q— < D
Nodstopp_kanal_2
10.1

[ In2

Start

GMO.1 = Nédstopp_OK_mem
/0.0 = Nédstopp_kanal_1
10.1 = Nédstopp_kanal_2

Memoria auxiliar para el paro de emergencia OK
Canal 1 del pulsador de paro de emergencia
Canal 2 del pulsador de paro de emergencia

3
Paro de emergencia del robot
Cuando se activa el paro de emergencia, el robot se detendra de emergencia. Para restablecer la seguridad es necesario rearmar el pulsador
de paro de emergencia.
Nodstopp_OK_mem  Nodstopp_maskin_OK_mem Robot_ NS_OK
GMO.1 GM1.1 Q0,3
|| | —
GMO.1 = Nodstopp_OK_mem Memoria auxiliar para el paro de emergencia OK
GM1.1 = Nédstopp_maskin_OK_mem Memoria auxiliar global de la supervision bicanal del paro de emergencia en la maquina.
Q0.3 = Robot_NS_OK Paro de emergencia del robot
4
Paro automatico del robot
Cuando se abre la puerta de la célula, el robot se detiene de forma automatica. Para restablecer la seguridad es necesario cerrar la puerta y
después dar la senal de reset.
Puerta ResetT Robot_Autostopp_OK
10.2 Qo,2
| | In1 Q< >
Reset Reset_ind_1_mem
11.15 M0.0
| | R
| I Reset . >
IndReset
Test
10.2 = Dérr Senal del encoder en la puerta
11.15 = Reset Pulsador de rearme Reset.
MO.0 = Reset_ind_1_mem Memoria auxiliar para indicacién en el botén de reset
Q0.2 = Robot_Autostopp_OK Paro automatico del robot
5

Indicacion en el boton reset.

Reset_ind_1_mem
MO0.0

Combinacion de memorias locales que generara una sefial en la l[dmpara reset.
La memoria global se utiliza después en el Pluto donde esta la salida.

Reset_ind_mem
GM0.0

GMO0.0 = Reset_ind_mem
MO.0 = Reset_ind_1_mem
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Memoria colectora para indicacion en el pulsador de reset
Memoria auxiliar 1 para indicacién en el pulsador de reset
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Indicacion en el display.

Alarma 03 — Trampilla de la maquina abierta.Para generar una alarma puede presentarse un codigo UE (UE = User Error) en el display de Pluto
Este codigo de alarma se selecciona escribiendo el valor 200 a 299 para el registro del display de Pluto.SR_ErrorCode = 0 se utiliza como una
condicion para priorizar las alarmas internas de la unidad.

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

/1 - N

GM1.0 = Lucka_OK_mem Memoria auxiliar global de la supervision bicanal del interruptor de llave en la trampilla de la maquina.
SRO0.10 = SR_PlutoDisplay Pluto display figure
SR0.11 = SR_ErrorCode Error code. For user error 200 + no

Indicacion en el display.

Alarma 02 — Puerta abierta. Alarma 03 — Trampilla de la maquina abierta. Para generar una alarma puede presentarse un codigo UE (UE
= User Error) en el display de Pluto.Este codigo de alarma se selecciona escribiendo el valor 200 a 299 para el registro del display de Pluto.
SR_ErrorCode = 0 se utiliza como una condicion para priorizar las alarmas internas de la unidad.

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

L I

10.2 = Dérr Senal del encoder en la puerta
SRO0.10 = SR_PlutoDisplay Pluto display figure
SR0.11 = SR_Errorcode Error code. For user error 200 + no

Indicacion en el display.

Alarma 01 — Alarma de emergencia activada Para generar una alarma puede presentarse un cédigo UE (UE = User Error) en el display de
Pluto.Este codigo de alarma se selecciona escribiendo el valor 200 a 299 para el registro del display de Pluto..SR_ErrorCode = 0O se utiliza
como una condicién para priorizar las alarmas internas de la unidad.

Nédstopp_OK_mem  SR_ErrorCode =0 SR_PlutoDisplay = 201
GMO.1 SR0.11=0 SR0.10 = 201
% o I
GMO.1 = Nédstopp_OK_mem Memoria auxiliar para el paro de emergencia OK
SRO0.10 = SR_PlutoDisplay Pluto display figure
SRO0.11 = SR_ErrorCode Error code. For user error 200 + no
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Caédigo PLC de Pluto 1

1

B

2 Supervision bicanal con rearme automatico del paro de emergencia en la maquina.
N&dstopp_maskin_kanal_1 TC1S Nodstopp_OK_mem
11.1 GM1.1
| In1 —
No6dstopp_maskin_kanal_211.2
[ In2
Start
GM1.1 = Nédstopp_maskin_OK_mem Memoria auxiliar global de la supervision bicanal del paro de emergencia en la maquina.
10.0 = Nédstopp_maskin_kanal _1 Canal 1 del pulsador de paro de emergencia en la maquina.
0.1 = Nédstopp_maskin_kanal_2 Canal 2 del pulsador de paro de emergencia en la maquina.
3)
Supervision bicanal del interruptor de trampilla de la maquina.
El interruptor tiene conectores alternos y el nombre de la variable muestra la imagen del conector para cada sefial cuando la llave esta introducida
en el encoder.
- Lucka_NC ger signal- Lucka_NO ger signal.
Maskinlucka_NC TC1S Lucka_OK_mem
11.11 GM1.0
|| In1 Q—<C >
Maskinlucka_NOI1.12
Y4 In2
Start
GM1.0 = Lucka_OK_mem Memoria auxiliar global de la supervisién bicanal del interruptor de llave en la trampilla de la maquina.
11.11 = Maskinlucka_NC Canal 1 del interruptor de llave.
11.12 = Maskinlucka_NO Canal 2 del interruptor de llave.
4 . o
Paro de emergencia de la maquina.
Cuando se activa el paro de emergencia, la maquina se detendra de emergencia. Para restablecer la seguridad es necesario un rearme del
pulsador de paro de emergencia.
Nodstopp_OK_mem  Ndédstopp_maskin_OK_mem Maskin_n&dstopp_OK
GMO.1 GM1.1 Q1,0
| | —
GMO.1 = Nédstopp_OK_mem Memoria auxiliar para el paro de emergencia OK
GM1.1 = Nédstopp_maskin_OK_mem Memoria auxiliar global de la supervision bicanal del paro de emergencia en la maquina.
Q1.0 = Maskin_nédstopp_OK Paro de emergencia de la maquina.
5)

Paro de proteccion de la maquina.

Cuando se activa el paro de emergencia, la maquina se detendra de emergencia.Si se abre la puerta del robot al mismo tiempo que la trampilla
de la maquina esta cerrada, la maquina continuara el ciclo de trabajo. Para restablecer la seguridad es necesario que la puerta o la trampilla de
la maquina esté cerrada y después se da reset.

Lucka_OK_mem ResetT Maskin_skyddstopp_OK
GM1.0 Qt,1

|| In1 Q—< —
Puerta Reset_ind_2_mem
10.2 M1.0
Resgth r1 5

1o

IndReset——C )—‘

1 Reset

Test
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|
GM1.0 = Lucka_OK_mem Memoria auxiliar global de la supervisién bicanal del interruptor de llave en la trampilla de la maquina.

10.2 = Dérr Senal del encoder en la puertal

1.15 = Reset Pulsador de reset Reset

M1.0 = Reset_Ind_2_mem Memoria auxiliar 2 para indicacién en el pulsador de reset
Q1.1 = Maskin_skyddstop_OK Paro de seguridad de la maquina.

Indicacion en el pulsador de reset
Combinacion de las memorias que generaran una senal en la lampara de reset.

Reset_ind_mem Reset_Ind
GM0.0 Q1.15
| >—
Reset_Ind_2_mem
M1.0
||
GMO0.0 = Reset_Ind_mem Memoria colectora para indicacién en el pulsador de reset
M1.0 = Reset_Ind_2_mem Memoria auxiliar 2 para indicacién en el pulsador de reset
Q1.15 = Reset_Ind Lampara de indicacidn en el pulsador de reset.

Indicacion en el display

Alarma 03 — Trampilla de la maquina abierta.

Para generar una alarma puede presentarse un codigo UE (UE = User Error) en el display de Pluto.

Este codigo de alarma se selecciona escribiendo el valor 200 a 299 para el registro del display de Pluto.
SR_ErrorCode = 0 se utiliza como una condicion para priorizar las alarmas internas de la unidad.

Lucka_OK_mem SR_ErrorCode =0 SR_PlutoDisplay = 203
GM1.0 SR1.11=0 SR1.10 =203
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GM1.0 = Lucka_OK_mem Memoria auxiliar global de la supervisién bicanal del interruptor de llave en la trampilla de la maquina.
SR1.10 = SR_PlutoDisplay Pluto display figure
SR1.11 = SR_ErrorCode Error code. For user error 200 + no

Indicacion en el display

Alarma 02 — Puerta abierta.

Alarma 03 — Trampilla de la maquina abierta.

Para generar una alarma puede presentarse un cédigo UE (UE = User Error) en el display de Pluto.

Este codigo de alarma se selecciona escribiendo el valor 200 a 299 para el registro del display de Pluto.
SR_ErrorCode = 0 se utiliza como una condicion para priorizar las alarmas internas de la unidad.

Puerta SR_ErrorCode =0 SR_PlutoDisplay = 202
10.2 SR1.11=0 SR1.10 =202
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10.1 = Dérr Senal del encoder en la puerta
SR1.10 = SR_PlutoDisplay Pluto display figure
SR1.11 = SR_ErrorCode Error code. For user error 200 + no

Indicacion en el display

Alarma 01 — Alarma de emergencia activada

Para generar una alarma puede presentarse un cédigo UE (UE = User Error) en el display de Pluto.

Este codigo de alarma se selecciona escribiendo el valor 200 a 299 para el registro del display de Pluto.
SR_ErrorCode = 0 se utiliza como una condicion para priorizar las alarmas internas de la unidad.

Noédstopp_OK_mem  SR_ErrorCode =0 SR_PlutoDisplay = 201
GMO.1 SR1.11=0 SR1.10 =201
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GMO.1 = Nédstopp_OK_mem Memoria auxiliar para el paro de emergencia OK
SR1.10 = SR_PlutoDisplay Pluto display figure
SR1.11 = SR_ErrorCode Error code. For user error 200 + no

www.jokabsafety.com =JOKAB SAFETY= | 2:35





