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Anwendungsbereich

LIMAX33 CP ist ein magnetisches Schachtinformations- und Sicherheitssystem, mit sicheren Ein-
gangen und Sicherheitsrelaispaaren (mechanisch und elektronisch) nach SIL 3 (IEC 61508).

Ein redundanter Zweifach-Sensor mit integrierter Uberwachungsfunktion erfasst die aktuelle abso-
lute Kabinenposition Uiber ein Magnetband und tber die Sicherheitsrelais (mechanisch und elektro-
nisch) werden entsprechende Schaltfunktionen umgesetzt.

Sicherheitsfunktionen LIMAX33 CP

Die Sicherheitsfunktionen werden durch das Ansteuern von elektronischen Stellgliedern erreicht,
welche in der Lage sind, den Aufzug in einen sicheren Zustand zu fiihren, wenn dies aufgrund der
Sicherheitsfunktionen erforderlich wird. Dieses wird durch externe Bremsvorrichtungen, die direkt
oder indirekt mit den Aktoren des LIMAX33 CP verbunden sind, durchgefihrt. Fur die Sicherheits-
einrichtung werden die Aktoren OC, SR und eSGC verwendet.

Die Struktur der elektronischen Schaltung ist zweikanalig aufgebaut. Die digitalen Eingange sind an
der Systemgrenze einmalig ausgefuhrt, teilen sich jedoch unmittelbar nach der EMV-
Schutzbeschaltung auf die beiden Kanéle auf.

Alle benutzten Bauteile werden innerhalb ihrer Spezifikation verwendet. Bezgl. Spannung und
Strom bzw. Leistung, ist dies je nach Einsatzgebiet unterschiedlich.

Kurzbezeichn. Beschreibung

ETSL Emergency Terminal Speed Limiting / Verzégerungs-
regelung am Ende des Aufzugsschachts

ocC Relay contact to be wired in the safety circuit /
Relaisausgénge vom Sicherheitsrelais, im Sicherheitskreis integriert

eSGC Electronic Safety gear contact. Solid state Relay contact to be wired to an electrome-
chanical actuator / Kontaktausgange der Fangvorrichtung. Kontaktausgange des solid
state Relais mit elektromech. Ausldseeinheit verbunden

SR Relay contact to be wired in the safety circuit /
Relaisausgéange vom Sicherheitsrelais, im Sicherheitskreis integriert

UCM Unintended Car Movement / unbeabsichtigte Bewegung des Fahrkorbs

Tabelle 1: Kurzbezeichnung

Umsetzung der Sicherheitsfunktionen in einer elektronischen Schaltung

Jeder Kanal besitzt eine Verarbeitungseinheit in Gestalt eines p-Controllers, Typ H8SX1638. Die
beiden p-Controller sind Uber eine SPI-Schnittstelle sowie Uber 2 Handshakeleitungen jeweils zwi-
schen GPIO Port-Pins der p-Controller (Interprozessorkommunikation) verbunden und sind signal-
seitig galvanisch entkoppelt.

Zudem gibt es 2 EEPROMSs (einen je Kanal). Diese sind je Kanal mit einer I2C- Schnittstelle des
jeweiligen p-Controllers verbunden.

Des Weiteren werden drei Aktorausgange bereitgestellt. Einen OC-Aktor (over-bridge-able contact),
einen eSGC-Aktor (safety gear contact) und einen SR-Kontakt (safety relay contact).

Die Aktoren OC, SR1 und SR2 sind jeweils durch die Serienschaltung von NO-Kontakten zweier
zwangsgefiuhrter Sicherheitsrelais mit Riickmeldekontakten realisiert.

Das A-Kanal Sicherheitsrelais des jeweiligen Aktors wird jeweils von einem GPIO- Port-Pin des A-
Kanal-p-Controller angesteuert. Das B-Kanal Sicherheitsrelais wird jeweils vom einem GPIO-Port-
Pin des B-Kanal-p-Controller angesteuert.

Der Zustand des Rickmeldekontaktes des A-Kanal Sicherheitsrelais wird jeweils hardwaremafig an
einen GPIO-Port-Pin des A-Kanal-u-Controllers zurlickgemeldet. Der Zustand des Riickmeldekon-
taktes des B-Kanal Sicherheitsrelais wird jeweils hardwaremaRig an einen GPIO-Port-Pin des B-
Kanal-p-Controllers zuriickgemeldet.
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Der Aktor eSGC ist durch die Serienschaltung zweier selbstsperrender N-Kanal MOS-Transistoren,
sowie Schaltungsteilen zum Zwecke der Diagnose realisiert.

Der A-Kanal-MOS-Transistor des eSGC-Aktors wird von einem GPIO-Port-Pin des A-Kanal-u-Con-
trollers angesteuert.

Der B-Kanal-MOS-Transistor des eSGC-Aktors wird von einem GPIO-Port-Pin des B-Kanal-u-Con-
trollers angesteuert.

Uber Komparatoren werden jeweils nach dem A-Kanal-MOS-Transistor sowie nach dem A-Kanal-
MOS-Transistor zwei Signale zu Diagnosezwecken generiert.

Eines der Signale gibt an, ob die Spannung grof3er als ein bestimmter Sollwert ist (MOS-FET hat die
Spannung durchgeschaltet); das andere Signal gibt an, ob die Spannung kleiner als ein bestimmter
Sollwert ist (MOS-FET hat die Spannung abgeschaltet).

Durch entsprechende Ausgestaltung der Software kann so gepriift werden, ob jeder MOS-Transistor
fuir sich alleine genommen fahig ist, den Stromfluss zur angeschlossenen elektromechanischen Aus-
I6seeinheit zu unterbrechen und diese somit in den sicheren Zustand zu versetzen.

Die Prifung der Abschaltfahigkeit geschieht im laufenden Betrieb und zwar so schnell, dass das
abgeschlossene Bremselement nicht abfallt.

Die Relais fur OC, SR1 und SR2 sind vom Typ SR2M von TE Schrack.

- OC-Aktor und SR-Aktor, Kategorie AC15/DC13 (elektromagnetische Last bei Wechselspannung
oder bei Gleichspannung => Hauptschutz Sicherheitskreis),

- eSGC-Aktor, Nennspannung 24VDC (elektromagnetische Last bei Gleichspannung => Spule
Haltemagnet der Fangvorrichtung, der Fernausléser des Geschwindigkeitsbegrenzers oder ei-
ner anderen geeigneten Bremseinrichtung, z.B. Seiloremse), ob eine andere Bremseinrichtung
als die Fangvorrichtung geeignet ist, hdngt von den zu realisierenden Sicherheits-funktionen ab.

Maximaler Strom fir OC, SR1 und SR2: 2A bei 230VAC (max. 250VAC); oder 1A bei Nennspannung
24VDC (max. 30V); oder 250mA bei Nennspannung 110VDC; jeweils mit einer ohmschen / indukti-
ven Last mit L / R <40ms.

Maximaler Strom fir eSGC: 1A; 24V Nennspannung (max. 30V), L/R der angeschlossenen Auslo-
sespule: kleiner 10ms; grof3er 1ms.

Die Ansprechzeit der Sicherheitsrelaiskontakte betragt < 55ms.

Die Ansprechzeit der Kontaktausfange fiir die Fangvorrichtung betragt <45ms. Maximale Betriebs-
zeit fir das LIMAX33 CP ist fur 20 Jahre ausgelegt.

Zusatzlich gibt es einen “nicht getakteten digitalen Eingang”. Dabei entspricht jeweils 24V einen lo-
gischen Pegel und 0V einen logischen Pegel. Diese digitalen Eingdnge sind jeweils mit einer EMV-
Schutzbeschaltung beschaltet. Der Eingang verzweigt sich jeweils, so dass Eingang auf einen
GPIO_IN des A- und das B-Kanal p-Controllers gefihrt wird. Die GPIO_IN des A- und das B- Kanal-
Controllers sind separat durch Optokoppler von der 24V-Seite entkoppelt, wobei gleichzeitig eine
Umsetzung des Spannungspegels erfolgt. Uber diesen nicht getakteten digitalen Eingang kann ein
System-Reset ausgeldst werden.

Fur den EN 81-21-Zustand, UP und DOWN gibt es 3 “getaktete” digitale Eingange. Auf diese wird
Uber eine Takttreiberschaltung ein von der Software erzeugtes und tber einen GPIO_OUT des A-
Kanal p-Controllers (einkanalig) ausgegebenes Taktsignal ,AIN_TEST* ,auf moduliert®. Dieses ge-
schieht im Gerat intern.

Des Weiteren gibt es je Kanal eine Hardwarespannungsiiberwachung. Uberwacht werden die Span-
nungen 24V (Hauptversorgung) auf Uberspannung, sowie 12V, 3.3V_A, 3.3V_B, 2V_A und 2V_B
jeweils auf Uber- und Unterspannung. Das Resultat der Spanungsiiberwachung ist als digitaler Pegel
Uber eine Optoentkopplung mit einen GPIO-Pin des p-Controller des anderen Kanals verbunden.

Zudem gibt es je Kanal einen in diskreter Hardware ausgestalteten externen watchdog. Jeder der bei-
den externen wachdogs ist jeweils mit einem GPIO_OUT des p-Controllers des jeweiligen Kanals
verbunden und kann hieriber angestof3enwerden.

Die Zeitkonstante des watchdogs betragt 15ms. Die 12V Spannung wird nur dann zu den Relaisspu-
len sowie zur Ansteuerungsschaltung des eSGC-Aktors durchgeschaltet, wenn beide watchdogs in-
nerhalb ihrer Zeitkonstante mittels einer Low->High — Flanke angestof3en werden.
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Das Elektronik-Konzept fur die Positionsermittlung wird tber Hall-Sensoren hergestellt. Die verwen-
deten Hall Sensoren werden mit einer Spannung von 2V versorgt. Diese liefern abhangig vom Mag-
netfeld eine differentielle Ausgangspannung zuriick. Insgesamt gibt es 72 Hall-Sensoren, je 36
Stlick pro Kanal. Es gibt Hall- Sensoren, welche rein digital ausgewertet werden, welche die nur ana-
log ausgewertet werden, und welche die sowohl digital als auch analog ausgewertet werden.

Die absolute Position ist auf dem Magnetband als eine lineare Abfolge von magnetischen Nord-
und Sudpolen codiert, welche jeweils ein 1 bzw. ein 0-Bit reprasentieren. Ein Bit hat dabei eine
definierte Lange (beim CP 8mm). Ausgehend von einem (Beispielsweise) 14 Bit Pseudozufallscode
wird nach jedem Bit des jeweils inversen Bit eingeftigt. Man erhalt so einen Code doppelter Lénge.
Bei diesem muissen dann 15 Bit abgetastet werden und zwar immer jedes zweite Bit. So gelangt
man wieder zu einer Menge eindeutiger Codeworte Uber die gesamte Messlange.

Zusatzlich zur digitalen Auswertung der Hallsensoren (Ablesung des Codewortes) erfolgt eine ana-
loge Auswertung. Das bedeutet, dass nur diejenigen Sensoren digital ausgewertet werden, welche
eine sichere magnetische Information bekommen und nicht diejenigen, welche auf der Grenze der
Magnete stehen.

Die maximal mdgliche Messlange durch den Code betragt 262m MINUS die Lange des Gerates
von ca. 350mm.

Daher ist die maximal mdgliche Messlange auf 261m festzulegen. Eine fehlerfreie Messung der
Position sowie der Geschwindigkeit ist bis 15 m/s gegeben.

Das Diagnosetestintervall fur den eSGC-Kontaktausgang betragt 10s je Kanal (die Kanale werden
abwechselnd getestet, erst der A-Kanal, nach 5s der B-Kanal und nach weiteren 5s wieder der A-
Kanal).

Ubersicht der erforderlichen SIL-Betrachtung zu den Stellglieder des LIMAX33 CP

Name Norm reference SIL ocC SR1 (SR2) eSGC Comments
Overspeed EN 81-20:2014: SIL 2 X
(pre-tripping) 5.6.2.2.1.6.a.)
Overspeed EN 81-20:2014: SIL 3 X X
(final-tripping) 5.6.2.2.1.1a.)
Overspeed inspection  EN 81-20:2014: No SIL X Supervises the speed adjusted
(pre-tripping) 5.12.1.5.2.1e.) in the configuration
Overspeed inspection  No Norm reference SIL 3 X X This is in order to ensures the
(final tripping) braking distance if “pre-trig-
gered stopping system” trips
Overspeed Teach No Norm reference SIL 3 X Substitute for ETSL, which
(pre-tripping) cannot be carried out in teach
mode
Overspeed Teach No Norm reference SIL 3 X X Cares for additional safety be-
(final-tripping) fore and during commissioning
Final limit switches EN 81-20:2014: SIL 1 X
5.12.2.3.1.h.)
Inspection limit EN 81-21:2012: SIL 2 X
switches 5.5.3.4,/5.7.3.4 (SIL2);
EN 81-21:2018:
5.5.3.4,/5.7.3.4 (SIL2);
resp. EN 81-20:2014:
5.12.1.5.2.1g.
(No SIL)
Supervision on inspec- No norm reference SIL2 X In order to complete safety of
tion direction direction dependency of “in-
spection limit switches”
Pre-triggered stopping EN 81-21:2012: SIL 3 X X
system 5.5.2.2/5.7.2.2
EN 81-21:2018:
55.23/5.7.2.3
Check on retardation, EN 81-20:2014: SIL3 X
ETSL 5.12.1.3

Seite 3 von 5



1.6

2.2
2.3

2.4
2.5

2.6

3.2

Anhang zur EU-Baumusterprifbescheinigung ‘
Nr. EU-ESD 030/1 vom 31.07.2018

Industrie Service

Name Norm reference SIL ocC SR1 (SR2) eSGC Comments
Door bridging (moni- EN 81-20:2014: SIL 2 X (09)
toring the levelling and 5.12.1.4
re-levelling)
Unintended car move- EN 81-20:2014: SIL 2 X X X) X
ment 5.6.7.7
Working platform EN 81-20:2014: SIL 3 X X
5.2.6.43.1b.)

Tabelle 2: SIL-Betrachtung

Anwendungsbereich

Sicherheitsschaltungen mit elektronischen Bauelementen (programmierbares elektronisches
System in sicherheitshezogenen Anwendungen — PESSRAL).

Bedingungen

Bei Anderungen (Hardware oder Software) an dem programmierbaren elektronischen System in
sicherheitsbezogenen Anwendungen (PESSRAL), muss eine erneute EU-Baumusterprifung
durchgefiihrt werden.

Alle sicherheitsrelevanten Parameter missen an der Anlage nachvollziehbar dokumentiert werden.

Der Temperaturbereich flr das Schachtinformationssystem LIMAX33 CP liegt zwischen -25° C
und +85°.

Relative Luftfeuchte Betrieb: 0% - 95%, ohne Kondensation.
Identifikation von LIMAX33 CP

Das System ist durch Hardware-/ und Software-Version wie folgt zu kennzeichnen:

System Component Identification

HW version 03.3-3/00.0-2

SW version 21 Rc7
CRC 35B404BD

Tabelle 3: Identifikation von LIMAX33 CP

Die EU-Baumusterprifbescheinigung darf nur zusammen mit dem dazugehdrigen Anhang und
der Anlage (Liste der Hersteller Serienfertigung) verwendet werden. Diese Anlage wird nach den
Angaben des Herstellers / Bevollméchtigten aktualisiert und mit neuem Stand herausgegeben.

Hinweise

Diese EU-Baumusterpriifbescheinigung wurde auf Basis folgender harmonisierten
Normen erstellt:

- EN 81-20:2014 (D), ziffer 5.11.2.3, Ziffer 5.11.2.6 und Tabelle A.1
- EN 81-21:2018 (D), Ziffer 5.5 und 5.7
- EN 81-50:2014 (D), Ziffer 5.6

Bei Anderungen bzw. Erganzungen der oben genannten Normen bzw. bei Weiterentwicklung des
Standes der Technik wird eine Uberarbeitung der EU-Baumusterpriifbescheinigung notwendig.

Hinsichtlich der Anforderung zu den erforderlichen SIL-Betrachtungen, gab es zu den Normen
EN 81-21:2012 (D) und EN 81-21:2018 (D) keine Anderungen.
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Die Prifergebnisse beziehen sich nur auf die Steuerung ,LIMAX33 CP*“ mit elektronischen Bauele-
menten mit Abgriffe im Sicherheitskreis und Sicherheitsschaltung sowie Teilsystem gegen
unbeabsichtigte Fahrkorbbewegung und die damit verbundene EU-Baumusterprifung.

An der ,Erkennungseinrichtung unbeabsichtigte Fahrkorbbewegung (UCM) — Tirzone® muss ein
Schild (z.B. in der Nahe der Steuerung) mit den Angaben zur Identifikation des Bauteils mit Name
des Herstellers, EU-Baumusterpriifkennzeichen und Typenschild vorhanden sein.

An der Steuerung muss ein Schild mit den Angaben zur Identifikation des Bauteils mit Name des
Herstellers, EU-Baumusterprifkennzeichen und Typenschild vorhanden sein.

Bei Anderungen oder Abweichungen von der hier dokumentierten Ausfiihrung ist eine Uberprifung
und gegebenenfalls die Anpassung der ErsatzmalRhahmen durch die Notifizierte Stelle erforderlich.

Diese EU-Baumusterprifbescheinigung beruht auf dem Stand der Technik, der durch die zurzeit
gultigen harmonisierten Normen dokumentiert wird. Bei Anderungen bzw. Erganzungen dieser
Normen bzw. bei Weiterentwicklung des Standes der Technik kann eine Uberarbeitung notwendig
werden.
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