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Allgemeine Hinweise

Durch die Automatisierung in der Industrie, im Gewerbe und Hande! ergeben
sich viele neue Probleme und Aufgaben. Sie werden besonders dadurch her-
vorgerufen, daf Produktions- ocder Betriebsabidufe ganz oder teilweise selb-
sténdig, in kUrzester Zeit und technologisch optimal erfolgen sollen. Die
hierzu noiwendigen Steuerungselinrichtungen werden immer umfangreicher
und komplexer. Damit steigt aber auch der Funklionswert des einzelnen Bau-
elementes. In modernen Steuerungen stehen héufig die Anschaffungskoslen
des Bauelementes in keinem Verhdlinis zu den Kosten, die durch den Ausfall
diases Elementes verursach -erden kinnen. Beltrisbssicherheit, selbst bei
ungunstigsten &duBeren Einflissen und Betriebsbedingungen, ist daher eine
Haupiforderung an Bauelemente fiir Steuerungen.

Eine weitere Forderung ergibt sich aus der im Interesse einer hohen Produk-
tivitat gesteigerten Geschwindigkeit von Produkbtions- oder Betiriebsablaufen.
Dia im Steuerungaablauf fir eine Schalthendlung eines Bauelementes zur Ver-
flgung siehende Schaltzeit wird immer kleiner, wédhrend die Schalthdufigkeit
stark wéchst. Moderne Bauelemenie sollen daher mit kleinster Eigenzeit und
verschleififrei arbeiten.

Eine dritte Forderung ist die nech weitgehend universeller Verwendbarksit
der Bauelements, Steuerungsaufgaben sind so unterschiedlich, daB die Ent-
wicklung, Herstellung und Verwendung speziell zugeschnittener Geréte nichi
mehr méglich ist. Die moderne Gerétetechnik ist eine Bausteintechnik.

LOGISTAT Reihe |

Das von der AEG entwickelte Steuersystem ohne Kontakte ist ein elektroni-
sches digitales Bausteinsystem, das dfesen Forderungen voll entspricht. Es
gestattet durch seinen konsequent durchdachien Systemaufbau die Verwirk-
lichung elektrischer Steuerungen. Die besonderen Sysiemeigenschaften
Stof- und Rlitielfestigkelt,

Unempfindlichkelt gegen Staub, Feuchtlgkeit, aggressive Almosphire

und gegen hohe elekirische und magnetische Fromdfelder,

VarschlelBfralihalt,

geringe Schalfzeit,

ermdglichen die Verwendung dieses Sysiems besonders dori, wo mechanische
Kontaktanordnungen zu anfillig, langsam oder aus Griinden groBer informa-
tionsverarbeitung nicht anwendbar sind,

Das Steuersystem LOGISTAT Relhe | hat aich in mehrjdhriger Praxis in
Hiitten-, Stahl- und Walzwerken, an Werkzeugmaschinen, in der chemischen
Industrie, der Energieerzeugung und -verteilung, der Holz-, Papier- und Textil-
industrie, im Bahnwesen und auf Schiffen gut bewihrt. Der erfolgreiche Ein-
gang in die Praxis kann nicht zuletzt auf die einfache Handhabung der Bau-
steine zuriickgeflbrt werden.



LOGISTAT Reihe | - das Steuersystem ohne Kontakte

Systemaufbau

Nach DIN 192226 versteht man unter

Stevern — Sfeusrung — ein Vorgang in einem abgegrenzien System, bei dem
eine oder mehrere Groflen als EingangsgréBen andere als Ausgangsgréflen
ouf Grund der dem System eigentimlichen GesetzméBighkeit beeinflussen,

Kennzeichen flir den Yorgang des Steverns in seiner elemenforen Form ist der
offene Wirkungsoblauf im einzelnen Ubertragungsglied oder in der Steuerkette.

Bild 1 zeigt die Struktur einer Steuerung. Dfe Steuereinrichtung weist eine
funktionelle Dreiteilung auf, die im Inieresse einer glnstigen Datenverarbei-
tung bei LOGISTAT Reihe | auch gerdtetechnisch bericksichtigt wurde (Bild 2).
Alle drel Baugruppen des Systems arbeiten mit normierten Einheitssignalen,
Die Werts 0 und L (bzw. ,aus” und .ein” oder ,geschlossen” und ,offen"
oder ,nicht vorhanden"” und ,vorhanden"”) des statischen Einheitssignals ent-
sprechen etwa OV und etwa —12V (0-Signal, L-Signal). Das dynamische
Einheitssignal ist ein L-0-Ubergang (positive Spannungsédnderung van etwa
—12V auf etwa 0 V). Da auBerdem jeder Baustein eine bestimmte Schalt-
funktion verwirklicht, ist flir die Projektierung dle Innenschaltung von unter-
geordneter Bedeutung. Es geniigt, die Bausteine durch Schaltkurzzeichen
darzustellen. Anpessungs- und Dimensionierungeschwisrigkeiten entfallen, eo
dafi die Handhabung auch dem wenig Geliibten leicht fallt.

I
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Projektierungshinweise

Die Projektiorung von Steuerungen erfolgte bisher vorwiegend nach der
personlichen Erfahrung und Veraniagung des Projekteurs. Bei LOGISTAT
ergibt gich eine wesentliche Erleichterung der Projektierung, da jeder Baustein
eine hestimmte Schaltfunktion verwirklicht, die durch ein Schaltkurzzeichen
eindeutig wiedergegeben wird, so daff auch weniger Gelibte schwierige Auf-
gaben relativ schnell 16sen kénnean.

An Hand des folgenden Planungsschemas wird die systematische Projektis-
rung einer Steuerung mit LOGISTAT nach der gestellten Aufgabe erldutert.
Die in sechs Punkten zusammengefaBten Arbeitsvorschriften sollen Richt-
linien sein, um dem Projekteur das Arbeiten zu erleichtern. Es sei jedoch
ausdriicklich erwahnt, daB sich dleses Arbeitsschema je nach Aufgabe und
persdnlicher Veranlagung variieren laBt.

Planungsschema

1. Aufgabe formulleren

Die Aufgabe ist kurz und Ubersichtlich zu formulieren und durch eine Skizze
zu erléutern. Hierbei sind alle Eingangselemente (Befehlsgeber, Tastschalter,
Initiatoren usw.) sowie die Stellglieder (Motore, Ventile usw.} zu erfassen
und zu bezeichnen. Vorteilhaft verwendet man fir die Eingangselemente
kleine und fir die Ausgangselemente (Stellglisder) groBe Buchstaben.

2. Arbeitsfolge festlegen

Auf Grund des Arbeitsablaufes (Technologie) ist die zeitliche Arbeitsfolge der
Bausteine festzulegen. Je nach Art und Umfang der Aufgabe kdnnen mehrere
Wege beschritten werden. Oft geniigt es schon, die zeitliche Arbeitsfalge der
Bausteine aufzuschreiben. Lediglich bet umfangreichen Anlagen sollte durch
Scheltfolgetabellen oder Zeitdiagramme (siehe Biid 18) die Ubersichtlichkeit
erhdht werden.

3. Steuervorgang aufgliedern

Der Steuervorgang ist in einzelne Arbeitstakte aufzugliedern. Dadurch wird
die zeitliche Arbeitsfolge der Bausteine festgelegt. Bei Eintakisteuerungen ver-
wondet man eine Wahrheitstabells, bel Mehrtaktsteuerungen eine Folgetabelle.
Bei kleineren Mehriakisteuarungen kann die Wahrheitstabelle geniigen. Fol-
gende Formulierung erleichtert das Aufstellen dieser Tabelie:

Eingangselemeante a UND b UND ¢ usw. angesprochen dann Stellglied X
Eingangselemente a UND ¢ UND d UND f usw. angesprachen dann Stellgiied Y
Eingangsetemente x UND g UND d usw. angesprochen dann Stellglied Z

4. Steuerung aufbauen

Ist der Steuervorgang klar fixiert, so kann die Steuerung entweder durch Ein-
setzen der Funktionsglieder {durch Probiergn) oder rechnerisch bzw. grafisch
mit Hilfe der Schealtalgebra und ihrer Verfanren aufgebaut werden. Es ist
unglinstig, die LOGISTAT-Steuerung aus einer evtl. vorhandenen Relaissteu-
erung zu entwickeln oder die Steuerung lber eine Kontakisteuerung aufzu-
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bauen. Dabei erhélt man in der Regel eine unglinstigere oder aufwendigere
Anordnung als bel direkter Entwicklung aus der Aufgsbenstellung.

5. Vereinfachungsmdéglichkeiten suchen
Die empirisch oder rechnerisch gefundene Steuerung ist auf Vereinfachungs-
méglichkeiten zu untersuchen. Hierbei sind die Rechenregeln und Verfahren
der Schaltalgebra nlizlich, jedoch nicht unbedingt erforderlich. Zur Versin-
fachung der Steuerung gehidrt das Ausscheiden der Funktionsglieder, die nur
eine Uberbestimmung zur Folge haben.

6. Schaltplan erstellen

Der Schaltplan der Steuerung muB jetzt unter Verwendung der Schaltkurz-
zeichen gezeichnet werden. Falls erforderlich, kann daraus unmittelbar ein
Bauschaliplan entwickelt werden,

Projektierungsheispiel 1

Eine Metallschelbe soll eine rotierende Bewegung ausfihren. Die Drehung
der Scheibe soll durch 2 Taster (d, und d;) ausgelést werden.
Bedingungen fir den Arbeitsablauf (Bild 15):

A v
% /)
o o e o o 0
4, d, d J, d,
Bild15a Bild15b Bild15¢

Bild 15 Arbeitsablauf zu Belspial 1

a) Punkt A der Scheibe sieht oben, Taster d, und d, sind nicht betétigt (Bild 15a).

b) Werden d,UND d, betdtigt, dreht sich die Scheibe im Uhrzeigersinn. Bei
Betdtigung nur eines Tasters soll sich die Scheibe nicht drehen bzw.
sofort stehen bleiben {Bild 15b).

¢} Wenn die Schelbe eine halbe Umdrehung ausgefilhri hat {Punkt A unten),
soll sle sich weiter drehen, gleichglltig ob die Taster betétigt werden
oder nicht (Bild 15¢).

d) Nach einer vollendeten Umdrehung (Punkt A wieder oben) soll die Scheibe
stehaen bleiben, gleichgiiltig ob die Taster noch betatigt sind oder nicht.

e) Eine neue Umdrehung kann nur denn eingeleitet werden, wenn nach dem
Stehenbleiben der Scheibe beide Taster losgelassen waren. Die neus Um-
drehung kann dann nach b) eingeleitet werden,
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Da es sich hier nur um eine sinfache Aufgabe handell, sind nicht alle Punkte
des Planungsschemas unbedingt erforderlich. Die Aufgabe ist bereits so
geetellt, daB die Bedingungen 1.und 2. im wesentlichen erfillt sind. Nach 3.
missen nunmehr die Ansprschbedingungen fiir das Stellglied (Antriebsmotot)
gefunden werden.

Fiir den Ablauf 0 bis 180° gilt:

Wenn Taster d, UND d, betiétigt sind, ist Stellglied M srregt.

Fiar den Bereich von 180 bis 360° sind beide Taster ohne Bedsutung. Ein
Initiator soll lediglich die Stellung der Scheibe (180 bis 360°) sbtasten und
ein entsprechendes Signal an das Stellglied geben. Dadurch wird eine Art
Selbsthaltung erreicht (Bild 16a}). Diese Teilschaltung erfillt die Forderungen
a), b) und c). Die Bedingung d} kann einfach durch efnen Speicher erfillt
werden (Bild 16b}). Der Ausgang A des Speichers habe beim Einschalten von
d; UND d;, L-Signal. Beim Ansprechen des Initiators wird der Speicher geléscht,
dadurch fehlt dem UND-Glied ein Eingangssignal. Da bel Errsichen des
oberen Totpunktes das Ausgangssignal des Initiators Null wird, bteibt die
Scheibe stehen,

Es gilt fiir das UND-Glled:

Wenn d; UND d, UND L-S8ignal am A-Auegang des Speichere, dann M erregt.
Ist der Speicher durch den Initiator umgeschaltet worden, so wiirde der Vor-
gang nicht wieder eingeleitet werden kdnnen. Daher muB der Speicher
wioder eingeschaltet {(gespeichert) werden. Nach Bedingung e) darf des
Arbeitsspiel nur wieder eingeleitet werden, wenn nach dem Ablauf eines
vollen Arbeitsspieles (0 bis 380°) beide Grucktaster losgelassen werden,
Fiir das Speichern des Speichers gilt also:

Wenn d, (NIGHT} UND d, (NICHT), dann Speicher ein.

Hier handslt es sich um ein negisrtes ODER-Verhalten (ODER-NICHT), das
durch ein ODER-Glied verwlrklicht werden kann. Die Gesamtschaltung bs-
steht demnach aus 3 Funktionsgliedern, 1 Verstarker und 1 Initiator (Bild 16c).
Erwéhnt sel noch, daB die Ausgangsleistung des Initiators nicht ausreicht,
den Verstirker und den Eingang des Speichers auszusteuern, daher mui ein
ODER-Glied als Verstdrker verwendet werden (nic gezeichnet).

Eine schaltalgebraische Behandlung der Aufgabe ware in diesem Fell aufwen-
dig und wiirde das empirisch gefundene Ergebnis nicht weifer vereinfachen.

= T
=
A

Bild 16a Bildi6 b Bild 16 ¢
Blld 16 Schaltplan zu Belspiel 1
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Projektierungsbeispiel 2

Der Arbeitskopf einer Werkzeugmaschine fibrt innerhalb einstellbarer Gren-
zen (Umkehrpunkte v und ur) hin- und hergeshende Bewsgungen aus, Dieser
Vorgang soll durch Einschalten einer ,Automatik” (a) selbsttéitig ablaufen,
Er wird durch Betédtigen von Tastscheltern fiir Links- und Rechtslauf {#; fr}
eingeleitet. Der Vorgang darf jedoch nur ablaufen, wenn ein Schutzgitter {g)
aufgestellt ist, um Unfélle zu vermeiden.

Bei , Handbetrieb’™ sind die Fluhler an den Umkehrpunkten des Arbeitskopfes
und die Verriegelung {Schutzgitter g} unwirksam. Lediglich die Endschalter (e|;
er) sorgen genau wie bel Stellung ,,Automatik’, daf dle Meschine nicht be-
schédigt wird. Durch Betdtigen des Tastschalters # oder # wird ein Links-
oder Rechtslauf erreicht. Verschwindet Signal f oder #+, s0 wird der Vorgang
sofort gestoppt. Bei dem Kommando , Rechislauf” wird ein Ausgangssignal X:
auf ein Magnetventil und bei ,Linkslauf” (X)) auf ein anderes Magnetventil
gegeben. Die Magneiventile alirfan nur erregt werden, wenn geniigend
Schmierdl {s} fir die Werkzeugmaschine vorhanden |st.

Diese Aufgabe soll in Anlehnung an das Planungsschema mit LOGISTAT ga-
1658t werden, Hierbet wird bewuBt auf eine schaltalgebraische Behandlung ver-
zichtat, um zu zeigen, daB solche Aufgaben auch rein empirisch gelost

werden kdnnen, 1 T r
2

Bild 17  Planungsschema zu Beispiel 2

1. Kurzfassung der Aufgahe
Handbefrieb:

Wahlschalter auf Stellung h;
Schmierdl vorhanden (s}, dann Ausgang médglich;

Umkehrpunkte vi und ur nicht wirksam;

Endschelter el und e sollen entsprechenda Bewegungsrichtung unterbrachen;
wann Tastschalter + oder # betatigt wird, erfolgt solange Ausgangssignal {X)
oder X);

Ausgangssignale X) und X; sollen gegeneinander verriegeit sein.

Automatik:

Wahlschalter auf (@ = h);

Schutzgitter aufgestellt {g);

Schmierdl vorhanden (s), dann Ausgang mdéglich;

Umkehrpunkte v und ur leiten entgegengesetzte Bewegungsrichtung ein;
Endschaltar e und er sollen entsprechende Bewegungsrichtung unterbrechen;
wenn Tastschalter fioder # betétigt wird, erfolgt Ausgangssignal {(X| oderXr);
Ausgangssignal (X oder X;) h#lt sich selbst, bis durch v/ oder ur Umschal-
tung erfolgt;

Ausgangssignale X und X; sollen gegeneinander verrisgelt sein.
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2. Arbeitsablauf
Der Vollsténdigkeit halber sei auch das hier nicht unbedingt erforderliche
vereinfachte Zeftdiagramm dargestellt,

u, ] dee - _
%o :_ M—
t, H— | |
wl e |
X im0 1 |
b ) — .l | ! - e
Linksiauf | Rechislauf Linkslauf |[ Rechistauf §
! P
Handbetrieb Automatik ( Zeit

Bild 18 Zeltdlagramm zu Beispial 2

3. Steuervorgang

Folgende Ansprechbedingungen ergeben sich fir X, fir X. sind die Bedin-
gungen sinngeman:

wenn f, UND_e| UND & UND_Xr_ dann X,

wenn u, UND e UND 5 UND X_ UND @ UND g UNOu,  dann X,

wenn X, UND e UND s UND X, UND a UND g UND 5,  dann X,

In der ersten Zeile ist kein Hinweis auf den Handbetrieb erforderlich, da
diese Bedingung sowohi flir Hand- als such Automatik-Betrieb giltig ist.
AuBerdem Ist zu beachten, daB h=a ist. In der zweiten Zeile muB u) ainge-
fihrt werden, da beim Ansprechen von wi der Ausgang X/ =0 werden muB.
Die dritte Zeile ist srforderlich, da X) bestehen bleiben soll (sich selbst halt),
wenn h oder ur zu Null werden. Die Selbsthaitung bleibt bastehen, bis
v den Ausgeng X1 abschaltet und X: einschaltet,

Aus der vorstehenden Formulierung 188t sich berelts die schaltalgebraische
Gleichung ableitan. Hier soll jedoch sofort ampirisch eine Schaltung aufgebaut
werden, zundchst ohne zu untersuchen ob einfachere Ldsungen moglich sind.

4, Steuerung

Jede der dref Zeilen kann durch ein UND-Glied dargestellt werden. Da jedoch
nur 5 Eingdnge je Funktionsglied vorhanden sind, so miBten diese Glieder
tir Zgile 2 und 3 durch Vorsiitze erweitert werden. Da anderarseits die GréBen
s, o und g sowohl fir Rechis- als auch fiir Linkslauf in gleicher Weise band-
tigt werden, so werden diese GréBen im UND-Glied {G} zusammengefatt, Da
Zeile 1 ODER Zelle 2 ODER Zeile 3 jeweils X| ergeben, so miissen die Aus-
gédnge der 3 UND-Glieder an den Eingang eines ODER-Gliedes gefiihrt wor-
den (Bild 19). Initiatoren, Endschalter und Ausgangsverstarker wurden nicht
eingezeichnet, da sie flir das Verstidndnis der Schaltung nicht erforderlich sind.
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Bild 19 Sirukturplan zu Beispiel 2 Anordnung fir X. nicht gezeichnat
Ur )
[
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Bild 20 Anschtuf des Speichers in Beispiel 2 H{

5. Vereinfachung

Diese Schaltung erscheint aufwendig, daher soll untersucht werden, ob durch

einen Speicher, der ja bereilts ein kombiniertes Funktionsglied darstellt, eine

Vereinfachung méglich Ist.

In der dritten Zelle wurde flr die Selbsthaltung X eingefithrt. Diese Grébe

wird wirksam, wenn 4 bzw. u wieder verschwinden, Es wire jedoch auch

denkbar, statt X| e¢ine andere HilfsgréBe (H)), die noch néher bestimmt wer-

den mul, einzufithren,

Hr darf entsprechend der Auigabe nur dann wirksam werden, wenn die Steu-

erung auf Automatik o geste!lt ist, und das Schutzgitter g vorhanden st

Eingeleitet wird diese HilfsgroBe durch # oder u. Hi muB jedach verschwin-

den, wenn g ODER o (NICHT) da ist, oder der linke Umkehrpunkt u; wirksam

ist. Dieses Verhalten kann durch einen Speicher verwirklicht werden. Hierbei

ist f{i ODER u, Speichersignal und v ODER g ODER o Léschsignal, Selbst-

versténdlich mussen aus Sicherheitegrinden die L&schsignale vor den
sichersignalen dominieren (Bild 20).

nunmehr gilt fir das Ausgangssignal X

wenn f; UND e UND s UND X dann X,

wenn H, UND g UND s UNDX dann X,

2%
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6. Schaltplan

Aus dieser Formulierung |88t sich sofort der Schaltplan auvfbauen. Da #
ODER H, in Verbindung mlt_eI UND s UND Yr das Ausgangesignal X, bewirken,
werden fi und Hi an den Eingang eines ODER-Vorsatzes gelegt. Der Aus-
gang des ODER-Vorsatzes mit den anderen GréBen wird dann den UND-
Glied-Eingéngen zugefuhrt. Eine entsprechende Anordnung ergibt sich fiir X..
Bild 21 zeigt den Schaltplan fiir Rechts- und Linkslaef mit Initiatoren und
Ausgangsverstdrkern. Die Schaltungsinderung brachte, wie man erkennen
kann, eine Vereinfachung um insgesamt 4 Funktionsgtieder.
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Bestellangaben und technische Daten

Obersicht und Bestellangaben

Bezelchnung Typ Gewicht E-Hr Freis
kg DM

Schlitziniliator, sleckbar SJ 3 0,086 2303-51312
Schiitzinlliztor mit Kabsel, 1m 0,06 -51313
Niherungsinitiator, steckbar MJ 3 0,05 -51322
Maherungsinltialer mil Kabel, 1m 0,08 -51323
Kabelstecker fir 533 und NJ 3 0.04 -80513
MeBtrigger MA 2 o1 -51411
UMD-Glied UL 2 0,1 2303-54151
ODER-Glled oL 2 0,1 -54951
NICHT-Glied NL 21 01 -54821
Spaicher 5L 3 01 -5454a1
Halispeichar HL 2 01 -54565
Impulsspelcher JE1 0,1 54710
ZEIT-Qlied IL 2 0,25 -54850
UND-Vorsatz UP 21 0,1 -54451
CDER-Yorsalz OP 21 o1 -54361
Transistor-Versiiirker 3 W AV 1 0,1 2303-57 10
Transistor-Varstirker 3x 3 W AV 13 0,25 ~57113
Transistor-Varsatirker 60 W AV 4 0.5 -57140
Transislor-Verstirker Boo W AV éa 1.5 -57161
Verstiirker mil steuerbarer AV 11 i -5¥210
Silizlumzelle 435 W~ 13090 W—

Buchsenlelste 0,03 2203-50410
Metzgerit NA 1 3,2 2303-58110
Netzgerit NB 2 8,0 -99581
Transisterwechselrichter Nw 2 0.2 -24012
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Typ Schaltkurzzeichean Farbe Baugréfie bel Steckanschluf Mafe
alt nou erfarderliche Bitd
DM 43700 Buchsenleisten
SJ 3 - - 23
@ schwarz
NJ 3 - - 22
MAZ % IE schwarz | 1 24
—
oL 2 v -d;m;b griin I 1 24
v
1 L LLLLll
NL 21 ' | I i{_,’«{"}i rot [ 1 2
SL 3 ED blau | i 24
H iy L
blau | 1 24
HL 2 L
o @ i | 1 "
ZL 2 ﬁ braun 1 2 2
]
A ’
uP 21 E % gelb I 1 2
LLLLLL
Tran
oP 21 Ui NY grin | 1 24
T T
AV 1 | 1 24
AV 13 1 pid 24
AV 4 E schwarz  — 2 26
AY 6a - - 27
AV 11 - - 28
Buchsenleiste schwarz - - 25
NA 1 - - 30
~ grau
NB 2 - - 29
NW 2 schwarz |l 2 24
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Technische Daten

In dieser Liste sind nicht sédmtliche Daten aufgeflhrt, Oie Angaben geniigen nur
zur Projektierung einfacher Steuerungen. Vollstdndige Unterlagen (Datenhléatter)
stehen auf Anfrage zur Verfligung.

Fir die Verschaltung von Bausteinen untereinander ist in erster Linie die
Kenntnis der Eingangsblirden und der maximalen Belastbarkeit der Ausgénge
wichtig. Zur Kennzeichnung der Ein- und Ausgénge werden sogenannte
Birdeneinhelten Eo eingefUhrt. Wird z. B. der Ausgang eines aktiven Funk-
tionsgliedes mit den Eingédngen mehrerer anderer akiiver Funktionsglieder
belastet, so darf die Summe der Elngangshiirden dieser Funktionsglieder die
maximale Belastbarkeit des vorgeschalieten Funkiionsgliedes nicht iiber-
schreiten.

Zur Auslegqung der Stromversorgung sind die Betriebs-, Vor-, Hilfs- und

6n aller Bausteine der vorliegenden Steuerung zu addieren. Es ist
unbedingt darauf zu achten, daB die angegebenen Warte der Vorsorgungs-
spannungen eingehalten werden.

Grifenbezelchnungen

A == Arbelisausgang r = Signaleingéange, statisch
a = Signaleinginge, statisch H = Sonderansghlul

i} = Ruheausgang Tsch = Schalizeit

b — Signaleingdnge, statisch ty = Verzégerungszsit

c = Signaleingange, dynamisch Uy = Betriehsspannung

Eq = Birdensginheit Uy = Hilfsspannung

B = Sighaleingénge, statisch Us = Eingangs-Signalspannung
h = Hilfsanschluf Ueq = Ansprechwert

Iy = Botriebsstrom Ugn = Ritckiallwert

" = Hilfsstrom Ye max = max. zuldssige Eingangs-
! seh = Schailstrom [sl';‘ll?)gerlgzl.?:?uunnggswert)

fy = Vorstrom Usen = Schaltspannung

k = KondensatoranschluB v, = Vorspannung

M = Mittellaiter S = Umgebungstemperatur
Re = Elngangswiderstand x = Verstarkerausgang

Ry = Lastwiderstand



Allgemeine Daten

L-Signal, (Funktionsglieder} Eingang
Ausgang
E-Signal, (Funktionsglieder) Eingang
Ausgang
Eingangswiderstand {Funktionsglieder) Rg
Schaltzeit (Funktionsglieder) Tach
Zulassige LUImgebungstemperatur ity
Versorgung
Betriebsspannung Uy
Yorspannung Uy

Spannungsschwankungen:

Absolute Grenzen fir Tomperaturen +5° C bis 145% G
Maximal zulassiger Unterschied zwischon Up und Uy
Maximal zuldssige Welligkeit

Grenzen flir Temperaturen —20°C bis +55° C
Hierbei diirfen auch Augenblickswerte um nicht
mehr als 3% vom Mennwert abweichen.

Eingangselemente

Initlataren

—7 W bis —15 ¥

—7 ¥ bis —12 V¥

41 W bis =1V
0V bls 03V

ahwa 10 kQ

<l 50 pe

—20°C his +55°C

-12v bezogen auf Mittsl-
P12 ¥ leiler-Fotential

-|-20 % bis —30 %0

10 %, bezogen auf Up
5%

~=3%

Jedem [nitiator mui ein aktives Funktionsglied nachgeschaitet werden. Eine Ausnahma
bildet das NICHT-Gliod WL 21, das nicht direkt von einsm Initiator angestsuert warden darf,

Typ Anschiul Ausgang Betriebsstrom
M A Up max. Balaslung Iy
9J 1, NJ 3, mit Stecker  Mosser 1 Messer 2 Mosser 3
2E 6 mA
543, NJ 3, mit Kabel Kabealader Kabelader Ka?elader o
schiwarz rot weib
MeRtrigger
Typ Ansprech- Riickfall- Eingangs- Ausgang Betriebs- Vor-
spannung Verhdltnis widerstand max. strom strom
Ugy UgnfUgy Re Belastung Iy [
a;:etwa —0,7 bis —B,5V 1} A 10 Ey
MA 2 a,: fir Initiatoren 0,88 12 ka B:1w0E, °mA TmA
Klemmenbslegung
Slecker- bzw. Ldtfahnen 1 2 3 4 i 6 7 & 9 10 11
Anzchliisse B A ay ao - - - - Uy Uy, ]

Nicht belegtes Fabnen (—) kdnnen als Létstitzpunkte verwendet werden,

'} je nach duBeram Vorwiderstand
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Funktlonsglieder

Bezeichnung Typ Eingénga Ausgénge Betriebs.  Vor- Bau-
Zahl Birde max, Belastung  strom strom griiide
je A B Iy Iy
UND-Glisd UL 2 5 2 By WEy 105Ep 20 mA 8 mA [
ODER-Glied oL2 5§ 1 Ep 10Ey; 105E; 20 mA 1.5mA |
NICHT-Glied NL21 2x3 2,2 Eg - g Epy 30 mA 1 mA |
. 3 (a} 1 E
5 0 I
peicher SL3 3 (b) 11Ep 10E; 10.5Ey 22 mA 5 mA
3 {a) i Eq
Haflspeicher HL 2 3 (b} 116, 10E; 10E 35 mA 45mA |
Impulsspeicher JL T 6 1 TEgp IER 0 mA 1.5 mA |
2 (aq, ag)
ZEIT- 1,92 75Eg & E 26 mA 2 mA 1
IT-Glied IL 2 2 (33134) 15Ep SEg o m
UND-Vorsatz U2 (21 1) 22E) - 7 mA - 1
2 {ag)
ODER-Vorsaiz opzi - 010y 0 - - -
3 {aq)
Kiemmenbalegung
Typ Stecker- bzw. Létfahnen
1 2 3 4 5 -] 7 8 9 10 Eh|
UL 2 B A ay ag ag ag a5 Uy U, M
oLz B A a4 82 ag a4 ag h Ub U\I' M
NL 21 Bp By 8y ayp @yg 8y ap  dpm Uy Uy M
5L3 B A aq ag a3 by bo ba Up Uy M
HL 2 B A ay dg ag by b b3 Ub Uy, M
Ju B A r 6 © 6 &ty b Up U, M
ZL2
Leiterplatte 1: = h ko - - - %q - Up U, ™
Leiterplatte 2; B A a4 49 a3 ay - - Up U, ™
up Ag Ay @y ajp a3 4y 4 h U -
OP 21 Ao Ay ajy 8p @3 Ay Hpp dga - - -

Nichtbelegta Fahnen (=) kénnen als Ldtstitzpunkte verwendet werden (auBer ZL 2L

%) sishe Datenblatier
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Auggangsverstirker

Bezeichnung Typ Eingénge Schalt- Schalt- Var- Hilfs- Ba-
spannung  strom strom strom  triebs-
Zahl  Birde Ugeh lgeh Iy Iy strom g
Transistor-
Verstirker, 3 W AV 1 1 11Ey —24V¥ 0125 A 1,2 mA - -
Transistor-
Verstiirker, 9x3 W AV 13 3x1 1 Ep =24V Ix0,i28A 3Ix12mA - -
Transistor-
— A omA —
Verstarkar, 60 W A¥a4 4 2,5 Ep 24V 2.5 A 10m 200m
Translstar-
e 25Ey —48V 125 A ak mA 1.8A -
Verstirker, 60w 2V 8 4 % Eo
Verstirker, 220V, 50 Hz
’ 1 - 2 0,5 mA - 7 mA
485 W~ 1300 W— AVl 5 ] Spelse } m,
spannung
Klemmeanhelegung
Typ Stecker- bzw. Létiahnen
1 2 3 4 & 6 7 8 9 10 11
AV 1 X - - o - - Ugeh - - Uy, M
AV 13 +X1 +X2 +X3 ey =2 es USCh - - U\-" M
AV 4 - X a4 €3 8g 24 b1 Uh - UV "]
AV 6a - - 24 =5 &g a4 ] Uy - U, M
108 106 200 204 205 206 207 208 209 210 211
AY 11 Anschluf} des eingebauten a4 ey en e eqn h Up W M
Potentiomaters zur Ein-  {ODER- {UMD- {rir
steliung der Ausgangs- Eingange) Eingéinge) Yor-
spannung sitze)

Nichtbelegte Fahnen (—) kénnen als Ldtstitzpunkte verwendet werden
Die baim AV 11 nicht aufgefihrten Fahnen dirfen nichf als Litstutzpunkte verwendst wearden.

Anschiufl der Schaltspannung und Lasi

Typ Anschlufi der Schaltspannung Anschluf} der Last

AV 1 Useh und M [Stecker- bzw. Ltfahnan) Ugeh und +X {Stacker bzw. Létiahnen)

AV 12 Usch und M (Stocker- bzw. Létfahnen) Ugen und -1 Xy bzw. +Xo bzw. +X3
(Stecker bzw. Lolfahnen)

AV 4 —Usely und M {Schraubklemmen} Xk und X— {(Schraubklemmen)

AV Ba ~Usch und M [(Schraubklammean) X+ und X— (Schraubklemmen}

AV 11 Wechselstrom-Ausgang Gleichstrom-Ausgang

S0Hz

2] 220

2208 50Hr

R

1y siehs Datenbiditer

%} bei Wechselspannungsausgang: 22 A, 220V; bei Gleichspannungsausgang: 2A, 195V
Uborlastbarkeit: 50 A (Scheitelwsrt) fir 10ms bei 1 min Pausce
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Versorgungsgerdte

Typ. Angchlul an Ausgangsspannung Strom Belastung')
380 ¥ Drehstrom  Up: —12¥ In: 1,2 A z.B. 80 QL2
NA 1 +10 0, ~15% Uy +12V ly: 0,24 A oder 48 SL3
Up: - . lp: = oder 30 UL2
380 V¥ Drehstrom Usch: =24¥ lschtd A 2 AV 4 oder
NB 2 110 %4, —15 % Uy 12V Iy :02A 1AV Jund 20 AV 5
Uy :—4 ¥ Ih :1.2A oder 40 AV 1
NWw 2 12 V- 612124 2 4w
Klemmanhalagung
Typ Klemmen Lastberelch
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 Uy U,
R 5 T M U, Up 0 bls 0,36 A 0 bis007 A
NA 1 R 5 T M U, Up 0,36 bis 0.78 A 0.07 bis 0,18 A
R S T M U, Up 0,78 bis 1.2 A 0,96 bis 0.24 A

Achtung: Es ist darauf zu achten, daB bei ausgefiihrten Steuerungen der Unterschied
zwischen U, und Uy, méglichst klein ist, Es darf bet allen Betriebszustédnden maximal 0%

bezogen auf Up nicht iiberschritten werden,

Typ AngchluBklemmen
MB 2 A5 T £ M M M Ug Uy Uy

Es ist darauf zu achten, dad der Anschlufi
des Transformators im Inneren des Netz-
gerdtes je nach GriBe der MNelzspannung
vorgenommesn  werden muf. 1m  Ausliefe-
rungszustand ist dieser Anschiuf fir eine
Metzepannung von 380V verlegt

Transformatocanschiul

5%
-5%

R

5 T

.||——o§

3353

1Y Bsi anderen Anordnungen ergibt sich die Belastung aus der Summe der Betriebs-,

Vor-, Hilfs- und Schalisiroms
) Néhere Angeabe slehe Lisle ,LOGIDYN"
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