TBEN-LL(H)-4RMC

m Kurzbetriebsanleitung
Motorrollen-Ansteuerung

Weitere Unterlagen
Ergénzend zu diesem Dokument finden Sie im Internet unter www.turck.com folgende
Unterlagen:

Datenblatt

Betriebsanleitung

Zulassungen

EU-Konformitétserklarung (aktuelle Version)

Zu lhrer Sicherheit

BestimmungsgemaBe Verwendung

Das Blockmodul TBEN-LL(H)-4RMC ist ein kompaktes Multiprotokoll-I/O-Modul zur Ansteue-
rung von Motorrollen.

Das Gerét ist in Schutzart IP67 ausgelegt und kann direkt im Feld montiert werden. Das Gerat
lasst sich auch in Sicherheitsanwendungen bis SIL 2 (gemaB IEC 61508) und Performance
Level d (gemaB ISO 13849) einsetzen. Die Steckplatze X4...X7 kénnen durch das Abschalten
von V2 Uber ein externes Sicherheitsrelais oder eine Sicherheitssteuerung sicher abgeschaltet
werden.

m Guide d'utilisation rapide

Commande de moteurs a rouleaux

Documents supplémentaires
Sur www.turck.com vous trouverez les documents suivants, qui contiennent les informations
complémentaires a la présente notice:

Fiche technique

Mode d'emploi

Homologations

Déclaration de conformité UE (version actuelle)

Pour votre sécurité

Utilisation conforme

Le module bloc TBEN-LL(H)-4RMC est un module d'E/S multiprotocole compact pour la com-
mande de moteurs a rouleaux.

L'appareil est congu avec une classe de protection IP67 et peut étre monté directement sur le
terrain. Lappareil peut également étre utilisé dans des applications de sécurité jusqu'a SIL 2
(selon la norme IEC 61508) et au niveau de performance d (selon la norme ISO 13849). Les
emplacements X4...X7 peuvent étre déconnectés en toute sécurité en coupant V2 via un relais
de sécurité externe ou un contrdleur de sécurité.

/\ GEFAHR

Die vorliegende Anleitung enthalt keine Informationen zum Einsatz in sicherheitsgerichteten

Anwendungen.

Lebensgefahr durch Fehlanwendung!

»  Bei Einsatz in sicherheitsgerichteten Systemen: Unbedingt die Vorschriften der zugehéri-
gen Betriebsanleitung einhalten.

Das Gerat darf nur wie in dieser Anleitung beschrieben verwendet werden. Jede andere
Verwendung gilt als nicht bestimmungsgemag. Fiir daraus resultierende Schaden tibernimmt
Turck keine Haftung.

Allgemeine Sicherheitshinweise
Nur fachlich geschultes Personal darf das Gerat montieren, installieren, betreiben, parame-
trieren und instandhalten.
Das Gerét erfullt die EMV-Anforderungen fiir den industriellen Bereich. Bei Einsatz in Wohn-
bereichen MalBnahmen treffen, um Funkstérungen zu vermeiden.
Gerédt nur in Bereichen mit einem Verschmutzungsgrad von maximal 2 einsetzen.

Produktbeschreibung
Gerételibersicht
siehe Abb. 2

Funktionen und Betriebsarten

Das Gerat verfuigt an den Steckpldtzen X4...X7 tber vier Schnittstellen zur Ansteuerung

von 24-V-Motorrollen (TBEN-LL-4RMC) bzw. 24- und 48-V-Motorollen (TBEN-LLH-4RMC) mit
CANopen-Schnittstelle.

Dariiber hinaus stehen an den Steckpladtzen X0 und X1 vier digitale PNP-Eingénge und an den
Steckplatzen X2 und X3 vier universelle digitale Kanale zur Verfligung. Insgesamt lassen sich
bis zu acht PNP-Sensoren oder vier PNP-DC-Aktuatoren anschlieBen. Der maximale Ausgangs-
strom pro Ausgang betragt 2 A.

Das Multiprotokoll-Modul ist in den drei Ethernet-Protokollen Modbus TCP, EtherNet/IP und
PROFINET einsetzbar. Das erforderliche Ethernet-Protokoll wird automatisch erkannt oder
manuell ausgewdhlt.

Montieren
» Gerat gemaB Abb. 3 auf einer ebenen, vorgebohrten und geerdeten Montageflache befes-
tigen. Das maximale Anzugsdrehmoment fiir die Befestigung der Schrauben betragt 1,5 Nm.

Anschlieen

Ethernet anschlieBen

Das max. Anzugsdrehmoment der Ethernet-Anschliisse betragt 0,6 Nm.

» Gerat gemaB der Pinbelegung (siehe ,Wiring Diagrams — Ethernet”) an den Feldbus an-
schlieBen.

Versorgungsspannung anschlieBen
> Gerat gemal der Pinbelegung (siehe ,Wiring Diagrams — Supply Voltage”) an die Versor-
gungsspannung anschliefen.

i EES

Die Pinbelegung der Versorgungsspannungsanschliisse der Variante TBEN-LLH-4RMC
weicht von der Standard-Pinbelegung ab.

Sensoren und Aktuatoren anschlieBen

Das max. Anzugsdrehmoment der M12-Steckverbinder betragt 0,8 Nm.

» Sensoren und Aktoren gemaf der Pinbelegung (siehe ,Wiring Diagrams - 1/0 channels”) an
die digitalen Kanéle anschlieBen.

Motorrollen anschlieen

Das max. Anzugsdrehmoment der M12-Steckverbinder betragt 0,8 Nm.

» Gerate gemal der Pinbelegung (siehe ,Wiring Diagrams — 10-channels”) an die Motorrollen-
Kanéle anschlieBen.

In Betrieb nehmen
Informationen zur Inbetriebnahme des Geréts entnehmen Sie der Betriebsanleitung.

/\ DANGER

La notice ne contient aucune information contraignante sur |'utilisation dans des applications
de sécurité.

Risque de mort en cas de mauvaise utilisation !
> En cas d'utilisation avec des systémes de sécurité: respecter impérativement les direc-
tives du manuel de sécurité correspondant.

L'appareil doit étre utilisé conformément aux indications du manuel. Toute autre utilisation
est considérée comme non conforme. La société Turck décline toute responsabilité en cas de
dommages causés par une utilisation non conforme.

Consignes générales de sécurité
Seul un personnel qualifié est habilité a monter, installer, utiliser, paramétrer, programmer et
entretenir I'appareil.
L'appareil répond aux exigences CEM pour le domaine industriel. En cas d'utilisation dans
des zones résidentielles, prendre des mesures pour éviter les interférences radio.
L'appareil ne doit étre utilisé que dans une zone ne dépassant pas le degré de pollution 2.

Description du produit
Apercu de I'appareil
Voir fig. 2

Fonctions et modes de fonctionnement

L'appareil dispose de quatre interfaces aux emplacements X4...X7 pour controler les moteurs a
rouleaux avec interface CANopen de 24V (TBEN-LL-4RMC) ou de 24 et 48 VV (TBEN-LLH-4RMC).
En outre, quatre entrées numériques PNP sont disponibles aux emplacements X0 et X1 et
quatre canaux numériques universels sont disponibles aux emplacements X2 et X3. Au total, il
est possible de raccorder jusqu'a huit capteurs PNP ou quatre actionneurs PNP DC. Le courant
de sortie maximal par sortie est de 2 A.

Le module multiprotocole peut étre utilisé dans les trois protocoles Ethernet : Modbus TCP,
EtherNet/IP et PROFINET. Le protocole Ethernet requis est détecté automatiquement ou sélec-
tionné manuellement.

Montage
» Montez I'appareil sur une surface de montage plane, pré-percée et mise a la terre, comme
indiqué sur la Fig. 3. Le couple de serrage maximal pour la fixation des vis est de 1,5 Nm.

Raccordement

Connexion Ethernet

Le couple de serrage maximal des connexions Ethernet est de 0,6 Nm.

» Connecter |'appareil au bus de terrain en suivant le brochage (voir « Wiring Diagrams —
Ethernet »).

Connexion a la tension d’alimentation
» Connecter l'appareil a la tension d'alimentation en suivant le brochage (voir « Wiring Dia-
grams — Supply Voltage »).

A vore

L'affectation des broches des connexions de tension d'alimentation de la variante
TBEN-LLH-4RMC différe de I'affectation standard des broches.

Connexion des capteurs et acteurs

Le couple de serrage maximal des connecteurs M12 est de 0,8 Nm.

» Connecter les capteurs et les actionneurs aux canaux suivant les brochages respectifs
(voir « Wiring Diagrams — /0O channels »).

Connexion des moteurs a rouleaux

Le couple de serrage maximal des connecteurs M12 est de 0,8 Nm.

» Connecter |'appareil aux canaux du moteur a rouleaux en suivant le brochage (voir « Wiring
Diagrams — 10-channels »).

Mise en service
Pour des informations sur la mise en service de l'appareil, veuillez vous reporter au mode
d'emploi.

m Quick Start Guide

Motor roller controller

Other documents
Besides this document the following material can be found on the Internet at www.turck.com:
Data sheet
Instructions for use
Approvals
EU declaration of conformity (current version)

For your safety

Intended use

The TBEN-LL(H)-4RMC block module is a compact multiprotocol I/0 module for controlling
motor rollers.

The device is designed in IP67 and can be mounted directly in the field. The device can be used
in safety functions up to SIL 2 (acc. to EC 61508) and Performance Level d (acc. to ISO 13849).
Connectors X4...X7 can be safely switched off by switching off V2 via an external safety relay or
a safety controller.

/\ DANGER

These instructions do not provide any information on use in safety-related applications.

Danger to life due to misuse!

»  When using in safety-related systems: Always follow the instructions in the relevant
operating instructions.

The device may only be used as described in these instructions. Any other use is not in ac-
cordance with the intended use. Turck accepts no liability for any resulting damage.

General safety instructions
The device may only be assembled, installed, operated and maintained by professionally
trained personnel.
The device meets the EMC requirements for industrial areas. When used in residential areas,
take measures to avoid radio interference.
Only use the device in an area of not more than pollution degree 2.

Product Description
Device overview
See fig. 2

Functions and operating modes

The device has four interfaces at slots X4...X7 for controlling 24 V motor rollers (TBEN-LL-4RMC)
or 24 and 48 V motor rollers (TBEN-LLH-4RMC) with CANopen interface.

In addition, four digital PNP inputs are available at slots X0 and X1 and four universal digital
channels are available at slots X2 and X3. Up to eight PNP sensors or four PNP DC actuators can
be connected. The maximum output current per output is 2 A.

The multi protocol module can be used in the three Ethernet protocols Modbus TCP,
EtherNet/IP and PROFINET. The required Ethernet protocol can be detected automatically or
determined manually.

Installing
» Fasten the device on a level, pre-drilled and grounded mounting surface as per Fig. 3. The
maximum tightening torque for fastening the screws is 1.5 Nm.

Connecting

Connecting Ethernet

The maximum tightening torque of the Ethernet terminals is 0.6 Nm.

» Connect the device to the fieldbus according to the pin assignment (see “Wiring Diagrams
- Ethernet”) .

Connecting the power supply
» Connect the device to the supply voltage according to the pin assignment (see “Wiring
Diagrams - Supply Voltage”).

ﬂ NOTE

The pin assignment of the supply voltage connections of the TBEN-LLH-4RMC variant
differs from the standard pin assignment.

Connecting sensors and actuators

The maximum tightening torque of the M12 connector is 0.8 Nm.

» Connect sensors and actuators to the digital channels according to the pin assignment (see
“Wiring Diagrams - I/O channels”).

Connecting motor rollers

The maximum tightening torque of the M12 connector is 0.8 Nm.

» Connect the devices to the motor roller channels according to the pin assignment (see
“Wiring Diagrams - |O-channels”) .

Commissioning
Please observe the operating instruction to put your device into operation.

TBEN-LL(H)-4RMC
Motor roller controller
Quick Start Guide
Doc-No. 100030886 2505

Additional

information see E E
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Wiring diagrams

Betreiben Opération Operating

LED-Anzeigen Affichages LED LED displays Ethernet

LED PWR Bedeutung LED PWR Signification LED PWR Meaning

aus keine Spannung oder Unterspannung an V1 Eteinte Pas de tension ou sous-tension a V1 Off No voltage connected or under voltage at V1 < < B

grin Spannung an V1 und V2 ok Verte Tension aV1 etV2 ok Green Voltage V1 and V2 OK i ; ZB((: i ; ;-'?;((1

rot keine Spannung oder Unterspannung an V2 Rouge Pas de tension ou sous-tension a V2 Red No voltage connected or under voltage at V2 1 3 3=TX- 1 59 3 3=RX -

LED BUS Bedeutung LED BUS Signification LED BUS Meaning 4=RX- 1 4=TX-

aus keine Spannung vorhanden Eteinte Pas de tension présente off No voltage connected XET flange = FE XF2 flange = FE

grin Verbindung zu einem Master vorhanden Verte Connexion a un maitre disponible Green Connection to a Master established

blinkt 3x griinin2s ARGEE/FLC aktiv Verte clignotante 3xen2s ARGEE/FLC actif Flashing green 3 xin2s ARGEE/FLC active

blinkt griin (1 Hz) Gerét betriebsbereit Verte clignotante (1 Hz) Appareil prét a fonctionner Green flashing (1 Hz) Device is ready for operation Supply voltage

rot IP-Adressen-Konflikt oder Modbus-Verbindungs-Time-out Rouge Conflit d'adresse IP ou timeout de la connexion Modbus Red IP address conflict or Modbus Connection Timeout _ < _ <

blinkt rot (1 Hz) Wink-Kommando aktiv Rouge clignotante (1 Hz) Commande de signalement (WINK) active Red flashing (1 Hz) Wink command active 1=GNDVI1 1=24VDCV1

blinkt rot/griin (1 Hz) Autonegotiation und/oder DHCP/BootP-Suche der Rouge/verte clignotante Autonégociation et/ou recherche de paramétres DHCP/BootP Red/green flashing (1 Hz) Autonegotiation and/or DHCP/BootP-searching for settings FE 2=24VDCV1 FE FE 2=GNDV2 F
Einstellungen (1H) ) o Meaning 1 6% 4 ievocvs 4 AT 6@6 45 enovi 4 (B9 1

LED ERR Bedeutung LED ERR Signification Off No voltage connected ﬁb = GNDV2 @1@7 dﬁ 7 = 20VDC V2 @1@

aus keine Spannung vorhanden Eteinte Pas de tension présente Green No diagnostic message, device in normal condition 2 3 FI; 3 2 2 3 Fl; 3 2

gr:m I;?lne Dlaglrloste, Gerat fehlerfrei \R/erte gycun dl?ggf)stlc,-igl)parell sans erreur Red Diagnostic message available XD1 XD2 XD1 XD2

1o iagnose liegt vor ouge iagnostic disponible LED L/A Meanin

LEDs L/A Bedeutung LEDs L/A Signification off No Ethenet connection TBEN-LLH-4RMC TBEN-LL-4RMC

aus keine Ethernet-Verbindung Eteinte Pas de connexion Ethernet Green Ethernet connection established, 100 Mbps

grin Ethernet-Verbindung hergestellt, 100 Mbit/s Verte Lien établi, 100 Mbit/s Green flashing Data traffic, 100 Mbps : Lilchianielsg lielelianie | SEnie

blinkt griin Datentransfer, 100 Mbit/s Verte clignotante Trafic Ethernet, 100 Mbit/s Yellow Ethernet connection established, 10 Mbps

gelb Ethernet-Verbindung hergestellt, 10 Mbit/s Jaune Lien établi, 10 Mbit/s Yellow blinking Data transfer, 10 Mbps < RV < 1= Vaux]

blinkt gelb Datentransfer, 10 Mbit/s Jaune clignotante Trafic Ethernet, 10 Mbit/s LED WINK Meaning g o S?g‘;r)w(al In g 2 = Signal In/Out

LED WINK Bedeutung LED WINK Signification White blinking Wink command active 1 20 3 3=GNDV1 13 3=GNDV1

blinkt weif3 Wink-Kommando aktiv Blanche clignotante Commande de signalement (WINK) active DIP/DXP channel LEDs Meaning (input) Meaning (output) 5 4 4 =Signal In 5 4 g = é:zgnal In/Out

DIP/DXP-Kanal-LEDs Bedeutung (Eingang) Bedeutung (Ausgang) ITEDs des canaux DIP/DXP  Signification (entrée) Signification (sortie) Off Input inactive Output inactive X0.. X1 S=FE X2...X3 -

aus Eingang inaktiv Ausgang inaktiv Eteinte Entrée inactive Sortie inactive Green Input active Output active (max. 2 A)

griin Eingang aktiv Ausgang aktiv (max. 2 A) Verte Entrée active Sortie active (max. 2 A) Red _ Overload at actuator

rot - Uberlast Aktuator Rouge - Surcharge de l'actionneur Red flashing (1 Hz) Short-circuit at the supply voltage for the respective connector. Lolhannel-Erolledmeton

blinkt rot (1 Hz)

Uberlast der Versorgung am jeweiligen Steckplatz. Beide LEDs
des Steckplatzes blinken.

Rouge clignotante (1 Hz)

Surcharge de |'alimentation au connecteur correspondant. Les
deux LED de I'emplacement clignotent.

RM-Kanal-LEDs Bedeutung LEDs canaux RM Signification

LED 8,10,12,14 LED 8,10,12,14

aus kein Motor parametriert und angeschlossen Eteinte Pas de moteur paramétré et connecté

grin Motor angeschlossen, CANopen-PDO-Transfer lduft Verte Moteur connecté, transfert PDO CANopen actif
blinkt griin Motor parametriert aber noch nicht angeschlossen bzw. bereit Verte clignotante Moteur paramétré mais pas encore connecté ou prét
rot Motor meldet Fehler Rouge Moteur signale une erreur

blinkt rot (1 Hz)

Uberlast Motor

Rouge clignotante (1 Hz)

Surcharge du moteur

LED9,11,13,15

LED9,11,13,15

aus Motor im Stillstand Eteinte Moteur a l'arrét

griin Motor in Bewegung Verte Moteur en marche

blinkt griin Motor betriebsbereit, CANopen-Kommunikation gemaf Verte clignotante Moteur prét a fonctionner, communication CANopen selon le
CANopen-Drives-Profil profil CANopen Drives.

Einstellen Réglages

Das Gerat kann tiber die Steuerungssoftware eingestellt und parametriert werden. Weitere
Informationen zum Einstellen des Gerats entnehmen Sie der Betriebsanleitung.

Reparieren

Das Gerat ist nicht zur Reparatur durch den Benutzer vorgesehen. Sollte das Gerat defekt sein,
nehmen Sie es auBBer Betrieb. Bei Riicksendung an Turck beachten Sie bitte unsere Rlicknahme-

bedingungen.

L' appareil peut étre réglé et paramétré via le logiciel de commande. Vous trouverez de plus
amples informations sur le réglage de I'appareil dans le mode d'emploi.

Réparation

L'appareil ne peut pas étre réparé par I'utilisateur. En cas de dysfonctionnement, mettez I'appa-
reil hors tension. Veuillez tenir compte de nos conditions de reprise lorsque vous souhaitez

renvoyer I'appareil a Turck.

RM channel LEDs
LED 8,10,12,14

Both connector LEDs are flashing.
Meaning

Off No motor connected

Green Motor connected, CANopen PDO transfer running
Green flashing Motor parameterized but not connected or ready
Red Motor reports an error

Red flashing (1 Hz)

Overload motor

LED9,11,13,15

Off

Motor at standstill

Green

Motor in motion

Green flashing

Motor ready, CANopen communication acc. to CANopen Device
Profile

Setting

This device can be set and parameterized via the control software. Further information is provi-
ded in the operating instructions.

Repair

The device must not be repaired by the user. The device must be decommissioned if it is faulty.
Refer to our return acceptance conditions when returning the device to Turck.

Disposal

The devices must be disposed of correctly and must not be included in general

1= Va2
C 2 =CAN High
2 3=GNDV2
) 4 =CAN Low
13 5=GNDV2
5 4
X4... X7

CONDITIONS OF ACCEPTABILITY

For use only in complete equipment where the acceptability of the combination is

determined by UL LLC:

(1) This device is to be supplied from an isolated power supply. The device is evaluated
for use in Overvoltage Category Il only.

(2)  This device provides overcurrent protection to each output. The protection is achieved
by means of internal supplementary fuses rated 5 A DC.

(3)  This device is provided with terminals suitable for factory wiring only.

(4)  The enclosure was evaluated for Type 1.

(5)  This device does not provide internal over temperature and overload protection for

the motor.

(6)  This device is not evaluated for functional safety.

Entsorgen Mise au rebut household garbage.
Die Gerate mussen fachgerecht entsorgt werden und gehéren nicht in den normalen Les appareils doivent étre mis au rebut convenablement et ne doivent pas étre jetés dans
Hausmiuill. les poubelles traditionnelles.
L
Technical Data
Device Protocol detection Automatic Digital inputs General information
Type designation TBEN-LLH-4RMC TBEN-LL-4RMC Service Interface Ethernet via XF1 or XF2 Number of channels 8 Operating temperature -40°Cto +70°C
Ident-No. 100018352 100050634 PROFINET Connectivity inputs M12, A-coded, 5 pin Storage temperature -40...+85°C
Supply MinCycleTime Tms Input type PNP Altitude Max. 5000 m
Supply voltage V1:24VDC V1:24VDC Fast Start-Up (FSU) <150 ms Switching threshold EN61131-2 Typ 3, PNP Protection class 1P65/IP67/IP69K
V2:24VDC/48 VDC V2:24VDC EtherNet/IP Electrical isolation Galvanically isolated to the fieldbus, voltage proof up 500 VDC MTTF 148 years acc. to SN 29500 (Ed. 99) 20 °C
Admissible range V1:18...30VDC V1:18...30VDC Quick Connect (QC) Device <150 ms Digital outputs
V2:18...56 VDC V2:18...30VDC Level Ring (DLR) Supported Number of channels 4 Certiﬁca’[ion Data

Voltage supply connection

M12, L-coded, 5 pin

Sensor/Actuator supply VAUX1

X0...X3 powered by V1, short-circuit proof, 120 mA per port

Electrical isolation

Galvanic isolation of the voltage groups V1 and V2, voltages
up to 500 VAC

System data

Modbus TCP

Connection technology outputs M12, 5-pin

Transmission rate

Ethernet 10 Mbit/s/100 Mbit/s

Supported Function Codes FC3, FC4, FC6, FC16, FC23 Output type PNP

Number of TCP connections 8 Output voltage 24 VDC from potential group

Roller motor interface Output current per channel 2.0 A, short-circuit proof, max. 2.0 A per port
Number of channels 4 Load type EN 60947-5-1: DC-13

Approvals and markings

Cce

FCC

UV-resistant in accordance with DIN EN ISO 4892-2A (2013)

UL

Connection technology

2 X M12, D-coded, 4 pin

Motor interface

Supported devices s. data sheet

Short-circuit protection

Yes

Connectivity

M12, B-coded, 5 pin

Hans Turck GmbH & Co. KG | WitzlebenstraBe 7, 45472 Milheim an der Ruhr, Germany | Tel. +49 208 4952-0 | Fax +49 208 4952-264 | more@turck.com | www.turck.com

Electrical isolation

Galvanically isolated to the fieldbus, voltages up to 500 VDC

© Hans Turck GmbH & Co. KG | 100030886 2025-05
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m Gufa de inicio rapido
Controlador de rodillo del motor

Documentos adicionales
Ademés de este documento, el siguiente material se puede encontrar en Internet en
www.turck.com:

Hoja de datos

Aprobaciones

Declaracion de conformidad de la UE (version actual)

Para su seguridad

Uso correcto

Este dispositivo estd disefiado exclusivamente para su uso en zonas industriales.

El médulo de bloque TBEN-LL(H)-4RMC es un médulo de E/S compacto multiprotocolo para
controlar los rodillos de motor.

El dispositivo esta disefiado con un grado de proteccion IP67 y se puede montar directamente
en el campo. El dispositivo se puede utilizar en funciones de seguridad con calificacion SIL 2
(seguin EC 61508) y nivel de rendimiento d (segun ISO 13849). Los conectores de X4 a X7 se
pueden apagar de forma segura apagando V2 a través de un relé de seguridad externo o un
controlador de seguridad.

/\ PELIGRO

Estas instrucciones no contienen informacion de uso en aplicaciones de seguridad.

Riesgo de muerte por uso inadecuado.

> Cuando se utiliza en sistemas relacionados con la seguridad: Siga siempre las instruccio-
nes de funcionamiento correspondientes.

El dispositivo solo se puede utilizar de la manera en que se describe en estas instrucciones.
Ninguna otra forma de uso corresponde al uso previsto. Turck no se responsabiliza de los dafios
derivados de dichos usos.

Instrucciones generales de seguridad
Solo personal profesionalmente capacitado puede ensamblar, instalar, operar y mantener el
dispositivo.
El dispositivo cumple con los requisitos de EMC para areas industriales. Cuando se utilice en
zonas residenciales, tome medidas para evitar interferencias de radio.
Solo utilice el dispositivo en una zona con un nivel méximo de contaminacién de 2.

Descripcion del producto
Descripcion general del dispositivo
Consulte laImagen 2

Funciones y modos de operacion

El dispositivo tiene cuatro interfaces en las ranuras de X4 a X7 para controlar los motores de
rodillo de 24 V (TBEN-LL-4RMC) o los motores de rodillo de 24 y 48 V (TBEN-LLH-4RMC) con
interfaz CANopen.

Ademads, hay cuatro entradas PNP digitales disponibles en las ranuras X0 y X1, y cuatro canales
digitales universales disponibles en las ranuras X2 y X3. Se pueden conectar hasta ocho
sensores PNP o cuatro accionadores de CC PNP. La corriente méxima de salida por cada salida
esde2A.

El médulo de protocolo multiple se puede utilizar en los tres protocolos Ethernet de Modbus
TCP, EtherNet/IP y PROFINET. El protocolo Ethernet requerido se puede detectar automatica-
mente o se puede determinar de manera manual.

Instalacion

» Fije el dispositivo en una superficie de montaje nivelada, previamente perforada y conecta-
da a tierra como aparece en la Imagen 3. El par de apriete maximo para fijar los tornillos es
de 1,5Nm.

Conexién

Conexidn de Ethernet

El par de apriete méximo de los terminales Ethernet es de 0,6 Nm.

» Conecte el dispositivo al bus de campo segun la asignacion de los polos (consulte “Wiring
Diagrams - Ethernet”).

Conexidn de la fuente de alimentacion
» Conecte el dispositivo a la fuente de alimentacién segun la asignacién de los polos (consulte
“Wiring Diagrams — Voltaje de alimentacién”).

ﬂ NOTA

La asignacién de polos de los terminales de voltaje de alimentacién de la variante
TBEN-LLH-4RMC difiere de la asignacion de polos estandar.

Conexion de los sensores y actuadores

El par maximo de apriete del conector M12 es de 0,8 Nm.

» Conecte los sensores y los actuadores de los canales digitales segun la asignacion de los
polos (consulte “Wiring Diagrams — Canales de E/S").

Conexion de los rodillos del motor

El par maximo de apriete del conector M12 es de 0,8 Nm.

» Conecte los dispositivos a os canales de los rodillos del motor segun la asignacién de los
polos (consulte “Wiring Diagrams — Canales de E/S").

Puesta en marcha
Siga las instrucciones de funcionamiento para poner el dispositivo en funcionamiento.
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TBEN-LL(H)-4RMC

m Gufa de inicio rapido

Funcionamiento
LED de indicacion

LED PWR Significado

Apagado No hay voltaje conectado o con bajo voltaje en V1
Verde Voltaje V1 y V2 en buen estado

Rojo No hay voltaje conectado o con bajo voltaje en V2
LED BUS Significado

Apagado No hay voltaje conectado

Verde Conexién a un maestro establecido

Verde intermitente 3 veces
en2s.

ARGEE/FLC activo

| KO EEEET

LED PWR o|oj
Wl V1ol 912l Feto| gLt xiFe Aehe)
=4 V13 v2 Fetol Hael
=1 V20l 12l Feto] gLt xiEe Aefel
LED BUS o|oj
Wl g Moo gig
=4 otAEfof @i ZElof g
e FEEN ARGEE/FLC 24
=4 (1 Hz) 35 550 ZHlg]
eL] IP 54 &8 £ Modbus $1Z AlZH X3t

A HE (1 H)

Wink @ 24

Verde intermitente (1 Hz)

El aparato esta listo para funcionar

Rojo

Conflicto de direccion IP o tiempo de espera de conexion

/=4 (L Ho)

X5 4 8/E= DHCP/BootP 7 24
2loj

Modbus M ZE Hero| 9tg
Rojo intermitente (1 Hz) Comando activo Wink = FITh AR 912, ZX|7F FAF AEfQ
Zoa)zl)verde intermitente Autonegociacién o busqueda de configuracion de DHCP/BootP x| Al ZIChOA|XI2 AR E £ IS
LED ERR Significado ;‘HE,E Eid g: E_: Ul o4 oo
Apagado No hay voltaje conectado 1.—_1:}'1 ol :I ;i ::;'EI
Verde Sin mensaje de diagnostico, el dispositivo funciona en condicio- — A AZE 2T E, 100 Mbps
nes normales =M HE Hl0|Ef E2{=], 100 Mbps
Rojo Mensaje de diagnostico disponible 2 ojfyl H#Z& M™E, 10 Mbps
LED L/A Significado gMoZ 7kl cflo|Ef ®&, 10 Mbps
Apagado Sin conexion Ethernet LED WINK o|o|
Verde Conexién Ethernet establecida, 100 Mbps siMo =z Zuk Wink 2 &M
Verde intermitente Tréfico de datos, 100 Mbps DIP/DXP *{'d LED o|oj(4=) o|o|(£3)
Amarillo Conexion Ethernet establecida, 10 Mbps HE U= HEN EELIER]
Amarillo intermitente Transferencia de datos, 10 Mbps =AM FEES] 3 gM(Hi2A)
LED WINK Significado M - M Z0i|O[E] b
Blanco parpadeante Comando activo Wink M MH(1 Hz) S FHUE| Q] 22 FAO|A ch2ho| ErASHEL|CH & F{4lE{ 9|
LED de canal DIP/DXP Significado (entrada) Significado (salida) LED7t 2 ZarelL|ct
Apagado Entrada inactiva Salida inactiva RM #d LED o|o|
Verde Entrada activa Salida activa (Max. 2 A) LED 8,10,12,14
Rojo . Sobrecarga en el accionador THE HAE DEJGIS
Rojo intermitente (1 Hz) Cortocircuito en el voltaje de alimentacién del conector respec- =AM 2E{7} HZAE, CANopen PDO H& Adl &
tivo. Ambos LED del conector parpadean. VST DE{7} 07 HASHE[QX|OF HA L= ZH|E[X|
LED de canal RM Significado X Al DE0AM QEE 2%t

LED 8,10,12,14

Apagado No hay ningtin motor conectado

Verde Motor conectado, transferencia de PDO CANopen en ejecucion
Verde intermitente Motor parametrizado, pero no conectado o listo

Rojo El motor informa de un error

Rojo intermitente (1 Hz)

Motor sobrecargado

LED9,11,13,15

Apagado

Motor parado

Verde

Motor en movimiento

Verde intermitente

Motor listo, comunicacién CANopen segun perfil de dispositivo
CANopen

Configuracion

Este dispositivo se puede configurar y parametrizar a través del software de control. Se puede
obtener mas informacion en las instrucciones de funcionamiento.

Reparacién

El usuario no debe reparar el dispositivo por su cuenta. El dispositivo se debe desinstalar en
caso de que esté defectuoso. Cuando vaya a devolver el dispositivo a Turck, consulte nuestras

politicas de devolucién.

Eliminacién de desechos
Los dispositivos se deben desechar correctamente y no mezclarse con desechos domé-

sticos normales.

Technical Data
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ae V24 RIEZFBER RN E

BUS LED aX

JBK RIEZHE

E5 3] By FihERE

2R e 2R EINIEIR ARGEE/FLCEUE

S86ANK(1 Hz) EECHEETET

AR IPHiE Az B ModbusiE BT
SLEANR(L Hz) AR ER L BUE

S468/FEBIANK1 Hz) B A/3DHCP/BootPiEZIR E
ERR LED aX

SRR REREBE

E5g) HE, EERFIEERS
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SRR T AR RERE

ES g BRI LUK MIERE, 100 Mbps
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WINK LED aX
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Wiring diagrams

Ethernet
€ 8¢
2 1=TX+ 2 1=RX+
© 2=RX+ % 2=TX+
13 3=TX- 10,93 3=RX-
4 =RX - ) 4=TX-
flange = FE flange = FE
XF1 XF2
Supply voltage
= NDV < i VDCV <
L aaoen L laow
1404 <7 400N 1 /LO\g o7 4 OB
%g 3-48VDCV2 %1§ %g s-aon ()
2 3 4=GNDV2 3 P P 3 4 =24VDCV2 3 P
FE FE
XD1 XD2 XD1 XD2

TBEN-LLH-4RMC

TBEN-LL-4RMC

1/0 channels - DI

1/0 channels - DXP

< <

2 1=Vaux1 2 1=Vaux1

) 2 =Signal In ) 2 = Signal In/Out
1(029)3 3=GNDV1 13 3=GNDV1

o ! ° p

4 = Signal In 54 4 =Signal In/Out

5 4 5=FE 5=FE
X0...X1 X2...X3

1/0 channels - roller motor

1= Va2
C 2 =CAN High
2 3=GNDV2
) 4 =CAN Low
13 5=GNDV2
5 4
X4... X7

CONDITIONS OF ACCEPTABILITY

For use only in complete equipment where the acceptability of the combination is

determined by UL LLC:

(1) This device is to be supplied from an isolated power supply. The device is evaluated
for use in Overvoltage Category Il only.

(2)  This device provides overcurrent protection to each output. The protection is achieved
by means of internal supplementary fuses rated 5 A DC.

(3)  This device is provided with terminals suitable for factory wiring only.

(4)  The enclosure was evaluated for Type 1.

(5)  This device does not provide internal over temperature and overload protection for

the motor.

(6)  This device is not evaluated for functional safety.

Device Protocol detection Automatic Digital inputs General information
Type designation TBEN-LLH-4RMC TBEN-LL-4RMC Service Interface Ethernet via XF1 or XF2 Number of channels 8 Operating temperature -40°Cto +70°C
Ident-No. 100018352 100050634 PROFINET Connectivity inputs M12, A-coded, 5 pin Storage temperature -40...+85°C
Supply MinCycleTime Tms Input type PNP Altitude Max. 5000 m
Supply voltage V1:24VDC V1:24VDC Fast Start-Up (FSU) <150 ms Switching threshold EN61131-2 Typ 3, PNP Protection class 1P65/IP67/IP69K
V2:24VDC/48 VDC V2:24VDC EtherNet/IP Electrical isolation Galvanically isolated to the fieldbus, voltage proof up 500 VDC MTTE 148 years acc. to SN 29500 (Ed. 99) 20 °C
Admissible range V1:18...30VDC V1:18...30VDC Quick Connect (QC) Device <150 ms Digital outputs
V2:18...56 VDC V2:18...30VDC Level Ring (DLR) Supported Number of channels 4 Cer’“ﬁca’uon Data

Voltage supply connection

M12, L-coded, 5 pin

Sensor/Actuator supply VAUX1

X0...X3 powered by V1, short-circuit proof, 120 mA per port

Electrical isolation

Galvanic isolation of the voltage groups V1 and V2, voltages
up to 500 VAC

System data

Transmission rate

Ethernet 10 Mbit/s/100 Mbit/s

Connection technology

2 X M12, D-coded, 4 pin

Modbus TCP

Connection technology outputs M12, 5-pin

Supported Function Codes

FC3, FC4, FC6, FC16, FC23

Output type

PNP

Number of TCP connections 8 Output voltage 24 VDC from potential group
Roller motor interface Output current per channel 2.0 A, short-circuit proof, max. 2.0 A per port
Number of channels 4 Load type EN 60947-5-1: DC-13

Motor interface

Supported devices s. data sheet

Short-circuit protection

Yes

Connectivity

M12, B-coded, 5 pin

Hans Turck GmbH & Co. KG | WitzlebenstraBe 7, 45472 Milheim an der Ruhr, Germany | Tel. +49 208 4952-0 | Fax +49 208 4952-264 | more@turck.com | www.turck.com

Electrical isolation

Galvanically isolated to the fieldbus, voltages up to 500 VDC

Approvals and markings

FCC
c € UV-resistant in accordance with DIN EN ISO 4892-2A (2013)
UL
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