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INTEGRATION SICHERER ANTRIEBSFUNKTIONEN NACH NORM | EC 62061

Die Sicherheit technischer Systeme und Anlagendiehider Gefahrdung von Personen und Umwelt, waddr
Vergangenheit geprégt durch eine Vielzahl branghezifischer und firmeneigener Standards sowie duationale
Gesetze und Normen. 1998 wurde erstmals die irtterrade Sicherheits-Norm IEC 61508 mit dem Titalnktionale
Sicherheit sicherheitsbezogener elektrischer/alaidcher/programmierbarer elektronischer System@ffemtlicht [1].
Aus dieser Grundnorm sind zwischenzeitlich eind2éiel internationaler, anwendungsspezifischer Noregtstanden
bzw. befinden sich derzeit in der Entstehung. Zustsiel: IEC 61511: Prozessindustrie; EN 50128:ralwendun-
gen, Signaltechnik; IEC 62061: Sicherheit von Maseh; IEC 60601-1: Medizinische elektrische Ger#f€) 26262:
Fahrzeugtechnik.

Der Geltungsbereich der Norm erstreckt sich Gbemz€pt, Planung, Entwicklung, Realisierung, Inbémzhme,
Instandhaltung, Modifikation bis hin zur AuRerbebtmahme und Deinstallation sowohl des gefahrverhesalen Sys-
tems als auch der sicherheitsbezogenen (risikonmdda) Systeme. Die Norm beschreibt Methoden unteXeen zur
Beherrschung systematischer und zufélliger Fellax. Anforderungen an die Sicherheitsintegritéatabhéngig vom
Gefahrenrisiko des jeweiligen technischen Systamd, wird gemaf [1] in die "Safety Integrity LeveSIL1 (nied-
rig)...SIL4 (hoch) unterteilt. Anmerkung: Fir Maschinend Anlagen mit einem Risiko bleibender Verletzem oder
dem Tod einzelner Personen ist i.A. ein SIL3 eddidh. Systematische Fehler werden in allen Pridbknsphasen
durch entsprechende Vorgehensmodelle beherrscht.
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Abb. 1: IEC 61508 Vorgehensmodell am Beispiel ®afe-Entwicklung [1]

Probabilistische Methoden kommen zur Anwendung as Rlisiko zufalliger Fehler abzuschatzen. Je natbrg
dertem SIL sind Grenzwerte probabilistischer Kenfign wie:SFF - Safe Failure Fraction un@lF, - Probabilty of
dangereous Failure, einzuhalten. Diese bestimm#nvgiederum aus den Fehlerratéifl/h], [FIT=10-9/h] des Sys-
tems undDC - Diagnostic Coverage. Fehlerraten von Komponehtsn Systemen werden unterteilt in: Sichere (Safe)
FehlerAs ; Gefahrliche Fehler (Dangereouk) ; bei vorhandenen Diagnoseeinrichtungen kdnneteFghf. rechtzei-
tig entdeckt und gefahrliche Situationen abgewemdetien;Ap kann deshalb weiter unterteilt werden in Geféhdic
unentdeckte Fehler (Dangereous Undeteclgd) und Gefahrliche entdeckte Fehler (DangereousdbetAyp. Aus-
gangsbasis zur Bestimmung von System- oder Gehdgefaten sind etablierte Datenbesténde zu denafxegEn von
Komponenten wie z.B. [2]. Zwischen den genannteil3&n bestehen folgende Zusammenhange:
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Diese Grenzwerte kdnnen ihrerseits durch Systertaktbhrmerkmale wie Ein- oder Mehrkanaligkeit (HFT-
Hardware Fault Tolerance HFT=0 - Ein-kanalig; HETZwei-kanalig), durch den Einsatz von Diagnosetéan
(Diagnostic Coverage DC) und ggf. durch die Wahl &estlegung von Wartungsintervallen beeinflusstder. Zur
Berechnung der Kenngré3en SFF und PFD kommen e Kamplexitat unterschiedliche Methoden wie z.B. FIVA-
Failure Mode Effect an Diagnostic Analysis (FMEDAJTA — Fehlerbaumanalyse, Fault Tree Analysis ddarkov-
Modellierung zum Einsatz.

Aus industrieller Sichtweise hat die Norm u.a. &ide Vorteile:

- Durch den Einsatz von Mikroprozessor und Softwéresichere Funktionen kdnnen diese kostengunstigeye-
setzt werden, und es kdnnen neue, komplexere Seiteinktionen realisiert werden.

- Die internationale Akzeptanz der Norm erleichtiet ErschlieRung internationaler Markte.

lpo6riemMbl aemomMamu3upo8aHHO20 3/ieKmpornpueoda 299



Elektrische und elektronisch geregelte Servo-Abssysteme sind in Anwendungen bei Maschinen, kedis+
einrichtungen, Werkzeugmaschinen, Robotern ettjeder Bestandteil sicherheitstechnischer Bettagien. Die Si-
cherheit dieser Gerate konnte in der Vergangennaitdurch aufwandige, kostenintensive und zuséizlitber-
wachungsschaltungen gewahrleistet werden. Mit den@orm IEC 61508 und der anwendungsspezifischemN
IEC 62061 ist es fur die Hersteller dieser Geraiglioh, sichere Funktionen direkt in das Antrietsteyn zu integrie-
ren. So sind in jungster Vergangenheit von Heestellyon Servo-Antriebssystemen unter dem Stichw8sfety In-
tegrated” [3], etablierte, aber auch neuartige &ichitsfunktionen in die Servo-Antriebssystemegriggt worden. Bei-
spiele fir sichere Antriebsfunktionen sind [4,5,6]:

Sicher abgeschaltetes Moment; safe torque &TO Sicherer Betriebshalt; safe operation stop SOs
Sicherer Stopp 1; safe stop 1 SS1 Sicher begrenzte Geschwindigkeit; safely-limited speddS
Sicherer Stopp 2; safe stop 2 SS2 Sicherer Geschwindigkeitsbereich; safe speed rangeSSR
Sichere Bewegungsrichtung; safe direction SDI
Drehzahl T L . . .
e (P | Beispiel: Sichere Antriebsfunktion SSR
drehzahl [~ e i Bei Vorgabe des Ansteuersignals SSR von einer rgohe
poiare S, L Steuerung tiber z.B. einen sicheren Feldbus, iééetntrieb
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Die Funktion SSR Uberwacht, dass die Istdrehzahledige-
stellten Grenzen nicht Giberschreitet. Nach Ablaarfghramet-
rierbaren ZeitTpssg Uberwacht der Antrieb den Verlauf der
Zeit Bremsrampe, die durch den Paraméiggz und der maximal
moglichen Drehzahl (Geschwindigkeit),,, bestimmt wird.
Sl Nach dem Erreichen des Drehzahlbereichs wird di@dtiung
bereich des Drehzahlbereichs Uberwacht. Wird der Bereictassen,
wird in eine Stoppfunktion gewechselt z.B. STO.igsdabei
parametrierbar, ob bei einer Verletzung der Grenden
Stoppfunktion STO, SS1 oder SS2 eingenommen wird.

Grenz-
drehzahl 2

Ansteuerung SSR

Quittierung SSR

Abb. 2: Beispiel fur sichere Antriebsfunktion: ,8&rer Geschwindigkeitsbereich® [4,5,6]
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