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1.3 Standby Systeme

Mit den PCD3.M6880 Standby Steuerungen kdnnen redundante Automationsldsungen realisiert werden.
Damit wird der unterbrechungsfreie Betrieb der Anlagen und der Prozesse sichergestellt.
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1.3.1 PCD3.M6880 Seite 41

PCD3 Standby Steuerung, modular mit 2 Ethernet TCP/IP
und Co-Prozessor fiir Standby Betrieb

L

1.3.2 PCD3.T668 43

Smart RIO fiir den Anschluss
an die Standby Prozessoreinheit




38

Standby System Ubersicht
Einfiihrung

Mit den Standby Steuerungen PCD3.M6880 kénnen redundante Automationsldsungen realisiert werden.
Damit wird der unterbrechungsfreie Betrieb der Anlagen und der Prozesse sichergestellt.

Die Standby Systeme (redundanten Automationsysteme)

von SBC zeichnen sich durch die folgenden Eigenschaften aus:

» Basiert auf der modularen und robusten PCD3-Familie und nutzt E
Standardmodule

» Einfacher Systemaufbau erfordert keine speziellen komplexen Ar-

SCADA1 SCADA-System SCADA 2

= _-__-_

Primare Ethernet Sekundare
chitekturen und spart somit Kosten Station, Station
. . &> Standby
» Redundante Steuerungen mit gemeinsamen Ethernet Remote % Controller
10 erspart die doppelte Ausfiihrung der Ein-/Ausgénge sowie P PCD3.M6880
der Sensoren/Aktoren
» Programmierbare Remote IO fiir den Aufbau von intelligenten

dezentralen Knoten bieten viel Flexibilitat und zusatzliche Sicher- IP-Netzwerk

heit mit Glasfaserring

» Netzwerkaufbau mit Standard Ethernetkomponenten. g]
Lasst sich in Standard Ethernet-TCP/IP Netzwerke integrieren ,
und mit anderen Diensten gleichzeitig betreiben ,%4 Smart RIOS

» Einfaches Engineering und Inbetriebnahme. Gute Unterstiitzung <3 PCD3.T668 <3
der Standby Steuerungen im PG5 Engineering-Tool. Projekte und 1 1 ] 1
Konfigurationen werden automatische generiert. Die redundan- Prozess E/A Prozess E/A

ten Programme sind identisch und werden nur einmal erstellt
. . Typischer Aufbau eines redundanten Systems mit PCD3.M6880 Standby PCD und
» Unterbrechungsfreie Umschaltung von «aktiver» auf «standby» PCD3.T668 Ethernet Smart RIOs

PCD

» Die Standby Steuerungen verfiigen tiber ein Doppelprozessor-
system. Ein Prozessor fiir die Bearbeitung des redundanten
Programmes und die Uberwachung der aktiven PCD. Ein zweiter,
unabhangiger Prozessor, fiir die Bearbeitung von anderen nicht
redundanten Funktionen. Damit wird die Leistung als auch die
Flexibilitdt des System deutlich erhoht

» Leistungsfahige Diagnosemaglichkeiten helfen dem Anwender
bei der Inbetriebnahme und im Fehlerfall

Begriffsdefinitionen

Zum besseren Verstdndnis der Eigenschaften und des Funktionsprinzipes gelten die nachfolgenden Definitionen:

Standby Steuerung Steuerung PCD3.M6880, welche die Redundanzfunktionalitat unterstitzt.

Primare PCD PCD, welche gemdss Konfiguration beim Aufstarten (Power-up) jeweils die aktive Funktion Gibernimmt.

Sekundare PCD PCD, welche beim Auftstarten die Standby Funktion einnimmt und nur im Fehlerfall der anderen PCD die aktive
Funktion Gbernimmt.

Aktive PCD PCD, welche jeweils das redundante Programm bearbeitet und die Ein-/Ausgange (PCD3.T668 RIOs) steuert.

Standby PCD PCD, welche im Standby-Betrieb ist. D.h. keine Ausfiihrung des redundanten Programmes und keine Steuerung
der Ausgdnge (PCD3.T668 RIOs).

Haupt-CPU «CPUO» von der priméren oder sekundéren PCD, bearbeitet das nicht redundante Programm. Dieses Programm

kann in der primaren und sekundéren PCD unterschiedlich sein.

Redundante CPU «CPU1» von der priméren oder sekundaren PCD, bearbeitet das redundante Programm. Dieses ist in der priméren
oder sekundaren PCD identisch. Die CPU ist aktiv und bearbeitet das Programm oder ist in Standby und Gber-
wacht die aktive PCD.
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Mit den Standby Steuerungen PCD3.M6880 kénnen redundante Steuerunglésungen aufgebaut werden. Die Ein-/Ausgange
(Prozesssignale) werden Uiber Ethernet Smart RIOs PCD3.T668 angebunden und gesteuert. Die RIO E/A-Stationen sind nicht redun-
dant aufgebaut und werden via Ethernet-Anschluss an beide Steuerungen angeschlossen. Es ist somit nicht notwendig die Ein-
und Ausgénge sowie die Sensoren und Aktoren doppelt auszufiihren. Die beiden PCDs (Primary und Secondary) tiberwachen sich
gegenseitig. Im Fehlerfall Gbernimmt die Standby PCD den Betrieb und steuert die angeschlossen RIO-Stationen. Das Prozess-
abbild (E/A) und die internen PCD Medien (F, R, T, C, DB) werden iber die Ethernet-Verbindung laufend von der aktiven PCD an

die Standby PCD libertragen. Damit ist eine unterbrechungsfreie Umschaltung von der aktiven zur Standby PCD gewdbhrleistet.
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Die Standby Steuerung verfiigt tiber zwei unabhangige Ethernet-
schnittstellen. Die Schnittstelle ETH 2.x ist ausschliesslich fiir den
Betrieb der PCD3.T668 RIO-Stationen reserviert. Uber die gleiche
Schnittstelle synchronisieren die PCDs auch ihre Prozessdaten.
Aus Sicherheitsgriinden empfehlen wir dieses Netzwerk in einer
Ringstruktur mit spezifischen Netzwerkkomponenten von Dritt-
anbietern aufzubauen. Gute Erfahrungen haben wir mit den
industriellen Ethernet-Switches von Hirschmann gemacht.

PCD3.M6880

Ethernet 2
(2 port Switch)

Die Schnittstelle ETH 1 steht fiir den Anschluss und den Betrieb von
anderen Systemen und Geraten zur Verfiigung. Uber diese Schnitt-
stelle kdnnen beispielsweise auch SCADA-Systeme anschlossen
werden. SBC bietet keine eigenen spezifischen SCADA-Systeme fiir
redundante Automationslésungen an. Grundsatzlich kénnen beliebi-
ge Systeme genutzt werden. Die SCADA-Systeme kdnnen einfach
oder redundant aufgebaut werden. Die Steuerungen PCD3.M6880
stellen detaillierte Status- und Diagnoseinformationen bereit,
welche von den SCADA-Systemen ausgewertet werden kdnnen.

PCD3.M6880

Ethernet 1
Bestellangaben
Typ Beschreibung Gewicht
PCD3.M6880 PCD3 Standby Steuerung modular mit 2 Ethernet TCP/IP und Co-Prozessor fiir Standby Betrieb 8209

4809

PCD3.T668 Smart RIO fiir Standby Prozessoreinheit
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Systemlayout

Die redundanten Automationsldsungen kdnnen mit unterschiedlichen Netzwerktopologien realisiert werden.

Es wird empfohlen, das Management Netzwerk (SCADA-Systeme) und das Netzwerk fiir die Remote E/As physikalisch zu trennen.
Zusatzlich empfehlen wir das Remote-E/A-Netzwerk in einer Ringstruktur mit fiberoptischen Netzwerkkomponenten aufzubauen.
Damit wird die Leistung, Sicherheit und vor allem die Netzwerkverfligbarkeit und somit auch die Anlagenverfligbarkeit bedeutend
erhoht. Fir die Netzwerkomponenten (Switches) kdnnen Standardgeréte von Drittanbietern verwendet werden. Gute Erfahrungen
haben wir mit den Switches (RS30 Familie) der Firma Hirschmann gemacht. Die Netzwerke kénnen jedoch auch mit Standard-
komponenten in einer Sternstruktur realisiert werden. Ein gemeinsames physikalisches Netzwerk fiir die Remote 10s und Management-
systeme ist ebenfalls mdglich. Dabei wird jedoch auch die Verfligbarkeit der Anlage entsprechend reduziert.

SCADA1 SCADA-System SCADA 2 SCADA1 SCADA-System SCADA 2
Primdre Ethernet Sekundare Primare Ethernet Sekundare
Station, Station Station, Station
2 Standby < 2 Standby 24
@ | Controller & 1 & I Controller & i
> PCD3.M6880 N> i N> >
é fi” ﬁf” 'y’ PCD3.M6880 'y’
Redundantes Netzwerk
mit Glasfaserring Ethernet
% Smart RIOs %j %‘ Smart RIOs ’%‘
%’, PCD3.T668 %’} %/ PCD3.T668 %/
Prozess E/A Prozess E/A Prozess E/A Prozess E/A

Empfohlene Netzwerktopologie mit physikalisch getrennten
Netzwerken und fiberoptischem Ring

SCADA1 SCADA-System SCADA 2
Primare Ethernet Sekundare
Station Station

f‘ﬂ 5 fﬂl 5

- 4 "4

Standby CPU
PCD3.M6880

Standby CPU
PCD3.M6880

¢

&
!

: ] Smart RIOs
V PCD3.T668

7

>

-

Prozess E/A Prozess E/A

Gemeinsames physikalisch Netzwerk in Sterntopologie
mit Standardkomponenten

Physikalisch getrennte Netzwerke in Sterntopologie mit
Standardkomponenten



1.3.1 PCD3.M6880 Standby Controller
Aufbau der Standby Steuerung PCD3.M6880

PCD3.M6880

Standby Steuerung PCD3.M6880

Redundante Haupt
CPU1 CPUO
E/A
“Nicht Flash
o .
R;dundantes LMEd'a redundantes BACnet
LogIgmn S-Bus Programm Lon
Com
PCD3.M6880
Eth 2.2 Eth 2.1 UsB Eth1
Ethernet RIO SCADA und/oder
PCD3.T668 andere Systeme

! Mediadaten-Ubertragung (Austauschbereich und/oder CSF/FBox)
2 S-Bus GWY CPUO — CPU1 (2 verschiedene S-Bus-Adressen)
3 Redundantes Program auf CPU1 lduft nur, wenn beide PCD das gleiche Programm enthalten

* Nichredundantes, Programm kann in beiden PCD unterschiedlich sein

Die Standby Steuerung PCD3.M6880 verfiigt liber zwei unabhédngige Prozessoren (CPUO und 1). Beide Prozessoren nutzen eigene
getrennte PCD-Medien (F, R, T, C, DB/TX).

Die redundante CPU1 bearbeitet das redundante Anwenderprogramm und die gemeinsamen Ein-/Ausgénge der PCD3.T668 Remote |0.
Die redundanten Programme in der primdren und sekundaren PCD3.M6880 sind identisch. Im Normalbetrieb bearbeitet nur die aktive
PCD das redundante Programm. Die internen PCD Medien (F, R, T, C, DB/TX) der CPU1 werden Uber die Ethernet-Schnittstelle 2 (ETH2.x)
von der aktiven an die Standby PCD bertragen. Im Fehlerfall Gibernimmt die Standby PCD unterbrechungsfrei den Betrieb und bearbei-
tet das redundante Programm mit dem gleichen Prozessabbild wie zuvor die aktive PCD.

Die Anwenderprogramme der Haupt-CPUO konnen je nach Anforderung in der priméren und sekundéren PCD3.M6880 verschieden
sein. Die CPUO verfligt grundsatzlich Gber die gleichen Eigenschaften und Funktionsumfang wie eine Standard PCD (z.B. PCD3.M5560).
Die lokalen E/As im Basisgehduse sowie in den E/A Erweiterungsmodultrdgern werden von der CPUO gesteuert.

Nur die CPUO verfiigt tiber den gesamten Funktionsumfang des AutomationServers. Externe Systeme und Geréte (SCADA-Systeme,
Webbrowser und andere Fremdgerate) kommunizieren nur mit der CPUO. Die internen PCD Medien (F, R, T, C, DB/TX) der CPUO

werden nicht zwischen der aktiven und Standby PCD synchronisiert.

Vom Anwenderprogramm der Extension CPU1 hat man keinen direkten Zugriff auf die lokalen E/As sowie auf die Medien der CPUO (und
umgekehrt). Der Datenaustausch zwischen CPUO und CPU1 erfolgt Giber den sogenannten Media Exchange Mechanismus.

Die auszutauschenden Daten (PCD-Medien) werden in globalen Symboldateien definiert. Im Betrieb werden diese Daten vom
Betriebssystem automatisch zyklisch zwischen CPUO und CPU1 ausgetauscht.
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Saia PCD3.M6880 Steuerung
High Power Standby Steuerung

Dateisystem

Programm

E/A 1023
Bis zu 4.2 GByte

2 MByte

(WL VEY =T N E LT 0.1/0.3 s Bit/Word

PCD3.M6880
Technische Daten Haupt-CPUO Redundante CPU1
Anzahl Ein-/Ausgange 1023 —
bzw. E/A-Modulsteckplatze 64 —
E/A-Erweiterungsanschluss fiir PCD3.Cxxx Modultréager ja —
Abarbeitungszeiten [us] Bit-Operation 0.1...0.8 ps
Word-Operation 0.3 ps

Echtzeituhr (Real time clock - RTC) ja
On-Board Speicher
Programmspeicher, DB/TEXT (Flash) 2 MByte
Arbeitsspeicher, DB/TEXT (RAM) 1 MByte 128 KByte
Flashspeicher (Programm, S-RIO und Konfiguration) 128 MByte
Anwender-Flash-Dateisystem (INTFLASH) 128 MByte —
PCD Medien:

Register 16384 16384

Flag 16384 16384

DB/TEXT 8192 8192
On-Board Schnittstellen
USB 1.1 ja nein
Ethernet 10/100 MBit/s, fullduplex, autosensing/crossing ETH1 ETH2.x (2 port switch)
RS-485 auf Klemmenblock (Port 2) oder bis zu 115 kBit/s N
RS-485 Profibus-DP Slave, Profi-S-Net auf Klemmenblock (Port 2) bis zu 187.5 kBit/s
Optionale Datenschnittstellen
E/A-Steckplatz 0: ia nein
PCD3.F1xx Module fiir RS-232, RS-422, RS-485 und Belimo MP-Bus J
E/A-Steckplatz 0...3 bis zu 4 Module bzw. 8 Schnittstellen:
PCD3.F2xx Module fiir RS-232, RS-422, RS-485, BACnet® MS/TP, Belimo MP-Bus, DALI ja nein
und M-Bus
Weitere Eigenschaften
Kommunikations Protokolle/Systeme (BACnet, Modbus, LonWorks®, DALI, M-Bus...) wie PCD3.M6860 ohne .

. nein
2. Ethernetschnittstelle

AutomationServer (Webserver, FTP-Server, E-Mail, SNMP, Flash Filesystem...) ja nein
Anschluss und Betrieb von PCD3.T668 RIO Stationen nein ja
Anzahl unterstitzte RIO Stationen — 64
Anschluss und Betrieb von PCD3.T665/T666 Remote IO ja _
Anzahl unterstitzte RIO Stationen 64
Zugriff auf die lokalen E/A-Steckpldtze im Basisgehduse ia nein
sowie auf die E/A Erweiterungsgehduse PCD3.Cxxx )
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Umschaltkritieren Standby - Aktiv

Die Standby PCDs (CPU1) senden sich zur gegenseitigen Uberwachung «Keep Alive» Telegramme.

Die Umschaltung von «Standby» zu «Aktiv» erfolgt wenn:

» Innerhalb der konfigurierten «Keep Alive» Uberwachungszeit (timeout) kein «Keep Alive» Telegramm empfangen wurde.
Die «Keep Alive» Uberwachungszeit kann im PG5 Devicekonfigurator zwischen 100 und 500 ms eingestellt werden.
Dadurch ergibt sich eine maximale Umschaltverzdgerung von kleiner als 100...500 ms
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» Die Aktive PCD ist nicht im «RUN» oder «STOP» Zustand (d.h. es werden keine «Keep Alive» Telegramme mehr gesendet)

» Es wurde Uber das Anwenderprogramm oder von aussen eine manuelle Umschaltung ausgeldst

L

\ Datensynchronisation und Uberwachung &

V,« (Keep Alive) ;",x

S >

Datensynchronisation und Programmbearbeitungszyklus:

Die in der redundanten CPU1 genutzten PCD-Medien (R,F,T/C,DB/TX) werden zyklisch zwischen der aktiven und Standby PCD
synchronisiert. Die Ubertragungszeit fiir die Snychronisation aller PCD-Medien ist normalerweise kiirzer als 200 ms.
Diese Zeit reduziert sich entsprechend, wenn nur ein Teil der PCD-Medien genutzt wird.

Die Programmzykluszeit wird wie folgt berechnet: Programmzyklus = Programmbearbeitungszeit + Datenlbertragungszeit
Die Programmzykluszeit fiir eine grosse Applikation kann wie folgt angenommen werden: 100 ms + 200 ms = 300 ms

Fiir kleinere Applikationen mit weniger PCD-Medien und kleineren Programmen reduziert sich die Zykluszeit entprechend.

1.3.2 PCD3.T668 Standby RIO
Aufbau Remote 10 PCD3.T668

Die PCD3.T668 Remote 10 sind speziell und ausschliesslich fiir den Betrieb mit den Standby Steuerungen PCD3.M6880 ausgelegt.
Bis auf die Redundanzfunktion unterstiitzen sie die gleichen Eigenschaften/Funktionen wie eine PCD3.T666 Remote IO Station.
Standard Remote 10s PCD3.T665 und PCD3.T666 kdnnen nicht mit den Standby CPUs genutzt werden.

» Als einfache dezentrale E/A-Station oder intelligente programmierbare = e
E/A-Station nutzbar ! —_—

» Mit PG5 programmierbar. Wichtige oder zeitkritische Aufgaben kdnnen
direkt im RIO bearbeitet werden

» Anwenderprogramme der RIOs werden zentral im Smart RIO Manager (PCD)
verwaltet und automatisch an die RIOs verteilt

» Datenaustausch mit effizientem Ether-S-10-Protokoll.
Einfache Konfiguration mit dem RIO-Netzwerkkonfigurator

» Querkommunikation mit anderen PCD-Systemen mit Ether-S-Bus (FBoxen)

» Intelligente Kommunikationsmodule (M-Bus, DALI) werden mit PCD3.T666
unterstutzt

» Weitere Kommunikationsprotokolle (z. B. Modbus) tiber Ethernet TCP/IP
und mit dem PCD3.T666 auch liber die onboard RS-485-Schnittstelle

PCD3.T668

» Integrierter Automationserver
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Technische Daten

Eigenschaft

PCD3.T668

Anzahl Ein-/Ausgange

64 im Basisgerdt, erweiterbar bis 256

E/A-Modulsteckplatze

4 im Basisgerat, erweiterbar bis 16

Unterstutzte E/A-Module

PCD3.Exxx, PCD3.Axxx, PCD3.Bxxx, PCD3.Wxxx

T %

Max. Anzahl RIO-Stationen 128

Protokoll fiir Datenaustausch Ether-S-10

Ethernet-Anschluss 10/100 MBit/s, full-duplex, auto-sensing, auto-crossing

IP address: 192.168.10.100
Subnet mask: 255.255.255.0
Default gateway: 0.0.0.0

IP-Konfiguration ab Werk

USB-Schnittstelle fiir Konfiguration und Diagnose ja
Programmspeicher 128 kByte
Webserver fiir Konfiguration und Diagnose ja
Webserver fiir Anwenderseiten ja
On-Board Dateisystem fiir Webseiten und Daten 512 kByte
BACnet® oder LonWorks® nein
On-Board Interrupteingdange 2
On-Board RS-485 Schnittstelle ja
Spezialmodule nur fiir E/A-Steckplatz 0 PCD3.F1xx

PCD3.H1xx Zahler
PCD3.F261 DALI
PCD3.F27x M-Bus

fur E/A-Steckplatze 0...3
(bis zu 4 Module)

S-Web Alarming/Trending nein
Watchdog nein
Echtzeituhr (Real-time clock - RTC) nein

Software clock (not battery-powered) ja, wird vom Manager synchronisiert

Batterie nein

Allgemein Daten

Speisespannung 24 VDC +20% geglattet oder 19 VAC £15% zweiweg gleichgerichtet

Belastbarkeit 5 V-Bus / 24 V-Bus max. 650 mA/100 mA

Umgebungstemperatur 0...+55°C oder 0...+40 °C (je nach Montagelage)

Lagerungstemperatur -20...470°C

Relative Luftfeuchtigkeit 30...95%r. L., ohne Betauung

Mechanische Festigkeit gemadss EN/IEC61131-2

Systemeigenschaften/-grenzen und Empfehlungen fiir Lean Automation
Bei Lean Automation ist es nicht sinnvoll, die spezifizierten Grenzen beziiglich max. Anzahl Stationen pro Manager und max.
Anzahl E/As pro RIO voll auszunutzen. Folgende Punkte sollen beachtet werden:

» Die Belastung des RIO-Managers steigt mit wachsender Anzahl RIO-Stationen. Dies hat Auswirkungen auf die
gesamte Applikation im RIO-Manager.

» Bei einer grossen Anzahl RIOs miissen auf dem Manager entsprechend viele PCD-Medien fiir den Datentransfer

reserviert werden.

» Mit wachsender Anzahl RIO-Stationen verlangert sich der Build- und Download-Prozess im PG5 entsprechend.
Ebenso ist das Aufstartverhalten des Managers bzw. des gesamten RIO-Netzwerkes entsprechend langer.

S
2

Empfehlung: 20 Smart RIOs pro Manager ist eine sinnvolle Auslegung fiir einen effizienten und problemlosen Betrieb sowie einfache
Inbetriebnahme und Service.

Die Smart RIOs verfiigen Uber keine Batterie. Bei einem Spannungsunterbruch gehen alle Daten im RAM-Speicher (Register, Flag, DB/
Texte) verloren. Daten und Parameter, welche permanent sein sollen, miissen entweder vom Manager libertragen oder im Flashfile-
system der RIO gespeichert werden. Sollte dies nicht méglich sein, empfiehlt es sich, eine normale Steuerung anstelle einer Smart
RIO einzusetzen. Die Anwenderprogramme sind im Flashspeicher der RIOs gespeichert und bleiben bei einem Spannungsunterbruch
erhalten.




