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SCU SERIE

Antriebs- und Anlagensicherheit
Einfach und komfortabel integriert in EtherCAT - Umgebung
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SAFETY @ ITS BEST!

Sicherheitstechnik leicht gemacht

Sicherheitsapplikationen haben den Anspruch einen sicheren Maschinen- oder Anlagenzustand in
allen Betriebszustanden zu gewahrleisten. Sicherheitssteuerungen und -komponenten erflillen diese
Bedingung in Bezug auf eine korrekte Programmabarbeitung und Hardwarefunktion. Die korrekte
Erstellung des Applikationsprogramms ist aber der Grundstock zur Gewahrleistung der Sicherheit in

allen Zustanden der Applikation.

Safety @ its best! Bedeutet nicht nur Sicherheits-
steuerungen und — komponenten auf hochstem
Sicherheitsniveau, sondern eben auch optimale
Unterstlitzung in der Erstellung, Validierung und
Wartung der Applikation. Gerade in der Feldbus-
umgebung ist hier ein hochstes Mafs an Trans-

Sicherheitsaufgaben in der Feldbusumgebung. Aber
auch die umfangreichen Bibliotheken fir geprifte
10- und Drive Monitoring Funktionen unterstltzen
optimal die Umsetzung der Sicherheitsapplikation.
Sicherheitstechnische Aufgaben von einfacher Safe
10-Verarbeitung bis hin zu komplexen Safe Drive

SCU - SICHERHEITSSTEUERUNGEN

sind die ideale Losung fur jede Sicherheitsaufgabe

Die SCU Serie bietet sichere Master- und Slave-Gerate flir FSOE Kommunikation in EtherCAT-
Umgebung. Mit den integrierten Funktionen liefern sie eine ideale Basis zur Losung jeder Sicherheits-

aufgabe in der EtherCAT-Umgebung.

Neben den Standardfunktionen flr Eingangs-,
Ausgangs- und Logikverarbeitung sind spezielle
Funktionen fir zeitlich und funktional anspruchsvolle
Applikationen integriert. Deterministische Programm-
durchlaufe gewahrleisten definierte Reaktions-
zeiten. Mit der optional verwendbaren Fast Channel

die Uberwachung von GroéRen aus kinematischen
Modellen einer Antriebsgruppe wie z.B. TCP-Uber-
wachung etc. SCU Slaves mit der Mdglichkeit der
sicheren mehrfachen synchronen Positionserfassung
oder auch Kombination aus Streckengeber und im
Standardkanal (bertragenen Motorfeedback zur

parenz und sicherer Konnektivitit —gefordert. Monitoring von kinematischen Bewegungen mehrerer Verarbeitung sind auch sehr schnelle Reaktionen, z.B. Erzeugung von sicherer Position erganzen die Serie

Die BBH SCU Serie bietet mit der sicheren
Profilerkennung und zentralen Parametrierung

Antriebsgruppen lassen sich mit der Funktionalitat bei einen Lichtvorhang, moglich. Synchrones Sample, ideal fur jede Safe Drive Monitoring Aufgabe.

der BBH SCU Serie auch in vernetzten und komplexen Feldbuskommunikation und Verarbeiten ermoglichen

von Slave-Geraten eine ideale Losung fir Umgebungen einfach und sicher umsetzen.

SCU SLAVES | SICHERHEITSSTEUERUNG | SDU 11 /12 / 21/ 22, SIO-1/-2 , SSB-x | SICHERE FSoE SLAVES

—

SCU-0-EC SCU-0-EC/NM SCU-1-EC SCU-1-EC/NM SCU-2-EC SCU-2-EC/NM - - SDU-21* SDU-22*
Geeignet bis PL e (EN ISO 13849-1) / SIL3 (IEC 61508)
Komfortabel und ibersichtlich programmier- und

parametrierbar mittels SafePLC?

Optional sicheres Kinematikmodul fiir 6/12 Achsen zur
raumlichen Geschwindigkeits-/ Positionsiiberwachung

M Logikverarbeitung bis PL e (EN ISO 13849-1) und SIL3 (IEC 61508)

M Sichere Erfassung von Geschwindigkeit und Position fiir bis zu 6 Achsen
Spezifisch auf Umrichtertypen / -hersteller adaptierbare
Profile fiir Prozessdatenaustausch

M Zentrale oder dezentrale Auswertung von sicherer Geschwindigkeit und Position

Zentrale oder dezentrale Antriebsiiberwachung M I/0O-Slaves fiir die dezentrale Erweiterung einer FSoE-Masterbaugruppe

Fast-Channel Task = garantierte Reaktionszeit von 4 ms Bis zu 32 FSoE-Slave-Baugruppen

* erhaltlich als Analog-Variante
**Verschiedene Varianten, abhangig vom Encoder-Interface

n SCU sere - die perfekte Sicherheitslésung fiir EtherCAT

Irrtiimer und Anderungen
vorbehalten
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Safe PLC?

SafePLC? komfortable Programmierung
SafePMT applikationsfreundliche Parametrierung

SofelL (2

Die Programmieroberflache SafePLC? erflillt die Anspriiche einer modernen Programmieroberflache und vereint
alle Serien unserer Sicherheitssteuerungen miteinander. Die Ansicht kann flir die Bediirfnisse des jeweiligen
Benutzers individuell gestaltet werden. Eine sehr umfangreiche Bibliothek mit Sensorik und Aktorik stehen dem
Anwender zur Verfiigung. Diese kdnnen an die Anforderungen des Kunden angepasst und erweitert werden.

BEFEHLSGERATE, SENSOREN

UND STEUERUNGSARCHITEKTUR

Alle in der Sicherheitstechnik gangigen Befehlsgerate und
Sensoren wie Taster, Not-Aus, Tlrkontakte, Zweihandtaster,
Lichtgitter, Betriebsartenwahlschalter und Endschalter
werden als vorkonfigurierte Elemente per Icon angeboten.
Beim Einfligen in den Klemmenplan werden diese Elemente
dem Modul im Rack der Steuerungsarchitektur zugewiesen,
mit dem es physikalisch verbunden ist.

GEBERKONFIGURATION

Fir die sichere Geschwindigkeit-und / oder Positions-
erfassung der einzelnen Achsen im Verbund sind je nach
Sicherheitskategorie ein oder zwei Sensoren erforderlich.
Fir die Konfiguration des Sensortypen und der technischen
Daten, ebenso wie fiir die achsbezogene Auflosung, wird ein
eigenes Men(li mit vielerlei Eingabe- und Berechnungshilfen
angeboten. Die Ermittlung der richtigen Eingangsdaten ist
damit auch ohne besondere Vorkenntnisse moglich.

SCU sere - die perfekte Sicherheitslésung fiir EtherCAT

NETZWERKPLAN

Bei Verwendung von netzwerkbasierender Sicherheits-
steuerung werden die jeweiligen Netzwerkarten angezeigt
und diagnostiziert.

VERDRAHTUNGSPLAN

Durch die Konfiguration der Sicherheitssteuerungen und der
Sensorik & Aktorik wird automatisch ein Verdrahtungsplan
erstellt. Dieser kann in EPLAN exportiert werden.

FUNKTIONSPLAN

Funktionsplanorientierte ~ Programmierung mit  Logik-
elementen. Die Uberwachungsfunktionen lassen sich durch
logische Operatoren miteinander verknlpfen. Geschwindig-
keiten, Beschleunigungen und Positionen mehrerer Achsen
werden in Relation zueinander Uberwacht. Die umzu-
setzenden Uberwachungsaufgaben kénnen sehr iibersicht-
lich in verschiedenen Pages verteilt und dokumentiert
werden.

BLOCKFUNKTION

Aus einer Bibliothek kdnnen bereits geprifte Funktions-
module Ubernommen werden oder auch eigene
Funktionsmodule definiert, geschitzt und zur Wiederver-
wendung abgespeichert werden.

UBERWACHUNGSFUNKTION

Machtige Funktionen zur Bewegungsiiberwachung wie
Geschwindigkeits-, Stillstands-, Bereichs- und
Richtungsiiberwachung, bzw. Not-Stopp-, Zielfahrt- und
Schrittmafdiiberwachung werden zur Auswahlangeboten.
Nach Auswahl kénnen die Funktionen kontextorientiert
direkt parametriert werden.

ARITHMETIK-FUNKTIONEN

Die mathematischen Funktionen werden (ber-
sichtlich in  der SARC-Rechenfunktionsbibliothek
angezeigt. Mit dieser kann eine sichere kinematische
Berechnung flir Mehrachs-applikationen in den SCU-
Sicherheitssteuerungen ausgefihrt werden. Per Drag &
Drop werden die Safe Arithmetic Calculation-Funktionen
in den Funktionsplan gezogen. Dort erscheinen sie als
Blocke.

SafePMT

Mit dem aus der Praxis entstandenen SafePMT
Softwaretool kdnnen Ihre Sicherheitsfachleute eine fiir
Ihr Unternehmen mafsgeschneiderte Bibliothek von vor-
validierten Sicherheitsapplikationen erstellen.

Greifen Sie zurlick auf einzigartiges Customizing und
wahlen Sie zwischen Parametrieren oder dem freien
Programmieren fiir Ihre Sicherheitslosung.

Irrtimer und Anderungen
vorbehalten

Mit dem SafePMT bestimmen Sie welche Parameter
(Grenzwerte  fiir  Stillstandstiberwachung,  sicher
reduzierte Geschwindigkeit, Schutzgitter etc.) durch
Inbetriebnehmer, Servicefachkrafte oder Instand-
haltungspersonal verandert werden kdnnen. Flr den
jeweiligen Maschinentyp muss also nur noch die Auswahl
der Sicherheitsapplikation aus Ihrer Bibliothek getroffen
werden und die geanderten Parameter validiert - schon
haben Sie eine normgerechte Sicherheitsldosung.

Unzulassige Manipulationen werden hierdurch ebenso
ausgeschlossen wie zu hohe Schwellwerte etc. Das Ein-
arbeiten in die Programmierung oder in eine spezifische
Oberflache entfallt. Kiirzeste Servicezeiten sind dadurch
garantiert und Fehlerquellen eliminiert.

i#... then | | I '\’(a, o)
SARC F

Sin

)

(aytaz+..a,) a,

(by+bz+ .. b,) a,

SARC Exp #ISARC App

Arcsinw?t |
a;x a;=r _AZ_. ;
ARC muL

R—Z
- Z->R W}

MMMUL ™ il SARC v

i

(a*-b?)

i
|

ik

Ifs

SQRT

S
g
£

ax[M,)-

3
-
=]
&
=]
H

[ )
>
= S
— [
SEEM =
g

Abb.: Safe Arithmetic Calculation-Icons
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Safe ARithmetic Calculation (SARC)

Sichere Rechenfunktionen

Mit Hilfe der SARC-Rechenfunktionsbibliothek kann
eine sichere kinematische Berechnung fir Mehrachs-
applikationen in den SCU-Sicherheitssteuerungen
ausgefuhrt werden.

Hierzu werden Eingangswerte (sichere Position/
Geschwindigkeit, konfigurierbare Konstanten etc.) in
einen ,single precision Float“-Wert umgewandelt und
normiert, um diese weiter fiir die SARC verwenden zu
konnen. Flr die weitere Berechnung steht eine
Vielzahl von mathematischen Funktionen, in Form von
Bausteinen, zur Verfiigung, die individuell miteinander

SARC Basic

verknlpft werden kénnen. Aus diesen Verknipfungen
entsteht letztendlich eine Anweisungsliste
der kinematischen Berechnung, die auf die
Sicherheitssteuerung geladen und ausgefiihrt wird.
Das Ergebnis der SARC-Berechnung(en) kann in eine
virtuelle Position bzw. Geschwindigkeit umgewandelt
und mit den vorhandenen Sicherheitsfunktionen
wiederum verknipft werden. Somit koénnen die
verschiedensten Applikationsanforderungen realisiert
werden. Die SARC-Funktionsbibliothek ist in den
Varianten BASIC und ADVANCED erhaltlich.

Abk. Funktion Rechenregel
R serine : - . wissenschaftlich = a.b * 10° > single precision floating
SARC-CST | Definiert eine Konstante point = r
( . . . a > single precision floating point =r
Z-R SARC-IN Konv.e'rtlerung.von El.ngfngsdaten il il D > single precision floating point = d
Coad) precision floating point a*d=r
R—-Z SARC-OUT | Konvertierung des ,,single precision floating a*D>integer32
W D point“-Werts zu Ausgangsdaten Lange gemafs Parameter priifen L
a,+a,=r | SARC-ADD/ | Addition / Subtraktion von a,+a,=r,
SARC-SUB i —a. =
2 .. 8 Eingangswerten a,-a,=r
@ &30 1 SARC-MUL | Multiplikation von zwei Werten a *a,=r
B B 5
a, SARC-DIV | Division zweier Werte a /a,=r
V_ Quadratwurzel des
(a) - . =
a SARC-SQRT Fingabewerts SQRT() =r
3 SARC-NEG | Multiplikation mit -1 “1*a
lal SARC-ABS éﬂs‘;lggxevrvt‘zrst des ABS(a) = r
SARC 4ss 8
Sin @
4 SARC-SIN | SIN-Wert des Eingangswertes (rad) SIN(a) =r
N SARC-ASIN | ARC SIN-Wert des Eingangswertes (rad) ARC SIN(a) =r
- SARC-COS | COS-Wert des Eingangswertes (rad) COS(@) =r
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__I,| | SARC-ACOS | ARC COS-Wert des Eingangswertes (rad) ARC COS(a) =r

SARC acos

—/——' SARC-TAN | TAN-Wert des Eingangswertes (rad) TAN(@@) =r
1 | SARC-ATAN | ARC TAN-Wert des Eingangswertes (rad) ARC TAN(a) =r

SARC ADVANCED

MATRIX Matrixberechnung
[all alm] [bll bill
N E
IVTIGIF\;(EL Matrix-Matrix-Multiplikation anl - anm [rllikl... mrl?]kl
rl%l rl.(l
M, |- i ix-
1]~ R sarc.Ms7 | Konvertierung des Matrix-Werts zu
m Augsangsdaten
Virtual Axis 1 Emulation von Standard-Achsen mit ahnlichen Eigenschaften,
. .| Speichern von Berechnungsergebnissen Speichern einer Position und einer Geschwindigkeit pro Ach-
3 Virtual Axis | . . « . .
in ,virtuellen“ Achsen se, Verwendung von bis zu 18 virtuellen Achsen
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Abb.: Sichere Uberwachung von Wickelmaschinen

Irrtimer und Anderungen
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> SafePLC? safe drive Profile

Mit der SafePLC? kann man verschiedenste Drive-Profile erstellen. Dies ermdglicht die Erstellung klei-
ner (Standard) und grofser (Komplexe) Profile. Eine entsprechende Konfiguration der Profile erlaubt
die Verwendung dezentraler, zentraler sowie achsubergreifender Sicherheitsfunktionen.

Die aus der SafePLC? heraus exportierten Profile konnen wiederum mit der SafePLC? in die Applikation
der SCU (FSoE-Master) importiert und verwendet werden.
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» SafePLC? Export / Import ENI-File

Mit dem exportierten ENI-File, aus dem EtherCAT-Master, kann die SafePLC? automatisch die notwen-
digen Verknipfungen und Konfigurationen darin erstellen.

Die Parametrierung mit SafePLC? ist einfach und Ubersichtlich.

EtherCAT Master

Irrtimer und Anderungen
vorbehalten

Drive 3-4

Drive 5-6
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EABSFEtherCAT

Automation Protocol

» SCU FSoE-Master - Kommunikation

Die SCU ist als FSoE-Master konzipiert und besitzt eine Vielzahl von Kommunikationsmoglichkeiten.
Mit der optionalen Feldbusschnittstelle ist die Anbindung an ein libergeordnetes Steuerungssystem
moglich. Zusatzlich kdnnen sichere Informationen zwischen den Zellen mittels Safe Master - Master
Communication (SMMC) lber das EtherCAT Automation Protocol (EAP) ausgetauscht werden.

SICHERE UND UNSICHERE FELDBUSSE

Uber die verschiedenen Feldbusprotokolle kénnen sowohl
sichere als auch unsichere Ein- und Ausgange empfangen

und Ubertragen werden.

nonsafe fieldbus
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Die Konfiguration erfolgt einfach und tbersichtlich in der
SafePLC2 Diese Ein- und Ausgange sind fir die fest integ-
rierte EtherCAT-Schnittstelle sowie der optionalen Schnitt-

stelle konfigurierbar.
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FSoE, EtherCAT & CIP Safety

Die SCU ist als FSoE-Master konzipiert und startet die siche-
re Ubertragung via FSoE. Zudem ist diese als EtherCAT-Slave
Teilnehmer im unsicheren EtherCAT-Netzwerk.

Ein separater EtherCAT-Master startet die nicht-sichere
Ubertragung via EtherCAT.

Optional sicherer Slave mit FSoE-, PROFIsafe- oder
CIP Safety-Stack flr die sichere Datenlibertragung iber EAP

SMMC

Die SMMC Kommunikation ermdglicht den sicheren Daten-
austausch von 2 Byte zwischen mehreren SDDC Mastern.
Die Kommunikation erfolgt ohne Master fiir die Koordination
der Daten. Somit ist der Datenaustausch zwischen verflig-
baren Teilnehmern immer gegeben. Durch dieses Prinzip
kann ohne Anderung der Konfiguration ein unvollstindiges
oder getrenntes Netzwerk in seinen Teilbereichen arbeiten.

Safety over
EthercAT™ -2 ﬁ

SMMC liber EAP

Zelle 1 Zelle 2 N ——

» SCU FSoE-Master - Fast Channel Verarbeitung

Die SCU FSoE-Master verfuigen Gber einen signifikanten Unterschied zu anderen Sicherheitssteuerun-
gen. Dieser Unterschied liegt ganz besonders in der deterministischen Zykluszeit.

GARANTIERTE REAKTIONSZEITEN

Die deterministische Zykluszeit von 16 ms ermdglicht garantierte Reaktionszeiten. Um diesen Vorteil noch weiter unter-
streichen zu kdnnen, wurde ein Fast Channel Task fiir die Logikverarbeitung implementiert, der eine Reaktionszeit von 4 ms
sicherstellt.

H

(At CHN1E/L PIOCESSII

4 ms

Irrtiimer und Anderungen SCU serie - die perfekte Sicherheitslosung fiir EtherCAT

vorbehalten



SCU-0-EC/x , SCU-1-EC/x , SCU-2-EC/x
Sichere FSoE-Master in der SCUSERIE

Bei den FSoE-Master-Modulen SCU-0-EC (/NM), SCU-1-EC (/NM) sowie SCU-2-EC(/NM) handelt
es sich um frei programmier- und konfigurierbare Sicherheitssteuerungen fir die EtherCAT-
Umgebung.

»

»

»

»

»

»

»

»

»

»

»

»

Geeignet bis PL e (EN ISO 13849-1) und SIL3 (IEC 61508)
Komfortabel und tbersichtlich mittels SafePLC? in FUP programmierbar
Bibliothek fir alle gangigen I0-Elemente (Not-Halt, Tlrverriegelung, Lichtvorhang

etc.)Vollstandiges Set von Antriebsiiberwachung fiir Einzelachsen und verrechnete
Achsen

Optional sicheres Kinematikmodul

Einfache Einbindung von sicheren Antrieben durch adaptierbare Safe Drive Profile
Speicherung der Safe-Parameter in der SCU

Wahlweise zentrale oder dezentrale Antriebstiberwachung

Optionaler FSoE-Slave, PROFIsafe- oder CIP Safety-Stack zur sicheren Anbindung
an Ubergeordnete Steuerungssysteme

Fast-Channel Task ermdglicht eine garantierte Reaktionszeit von 4 ms
Sicherer Datenaustausch zwischen mehreren SCU FSoE-Mastern tiber EAP

Bis zu 32 FSoE-Slave-Baugruppen

Safety over

<~ EtherCAT. ™ ‘i
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Technische Daten

FSoE Master FSoE Master

Safety Integrity Level SIL3 /IEC 61508 SIL3 /IEC 61508

Performance Level PLe ENISO13849-1 PLe ENISO 13849-1

Kategorie 4 4
Zykluszeit PLC 16 ms 16 ms
Fast Channel zentral / SCU 4 ms 4 ms
Fast Channel dezentral 4ms 4ms
SSB / Standard Slaves
Dezentrale Achsen 32 32
Max. Slaves 32 32
Anzahl sicherer Eingange - 14
Anzahl sicherer Ausgange ) 2/4
(pn- / pp-schaltend)
Anzahl sicherer I/O s - -
Anzahl Relaisausgange = 2
Standardausgange - -
Sicherer Master FSoE FSoE

Grstal sfelnerer e PROFIsafe / FSoE / PROFIsafe / FSoE /

CIP Safety CIP Safety CIP Safety
Unsicherer Slave EtherCAT EtherCAT EtherCAT
Gehausebreite 45 mm 45 mm 90 mm
* Optional erhaltlich: integriertes Kommunikationsinterface (/NM)
Irrtiimer und Anderungen SCU sere - die perfekte Sicherheitslosung fiir EtherCAT

vorbehalten

FSoE Master

SIL3 /IEC 61508
PLe ENISO 13849-1
4
16 ms
4 ms
4 ms
32

32

14

2/4

20
2

4

FSoE
PROFIsafe / FSoE /



SDU-11/-12 /-21 /-22
Sichere FSoE-Slaves in der SCUSERIE

FSoE-Slavebaugruppe fiir sichere Geschwindigkeit und Position von bis zu 2 Achsen zur
weiteren Auswertungin einer FSoE-Masterbaugruppe. Je nach Encoder-Typ und Kombination sind
Anwendungen bis SIL 3 bzw. PL e realisierbar.

»

»

»

»

»

»

»

Logikverarbeitung bis PL e (EN ISO 13849-1) und SIL3 (IEC 61508)
Sichere Erfassung von Geschwindigkeit und Position fir bis zu 2 Achsen
Funktionsplanorientierte Programmierung

Umschaltbare sichere Ausgange pn-, pp-schaltend flir
sicherheitsrelevante Funktionen

Vollstandige geschwindigkeits- und positionsbezogene Sicherheitsfunktionen
zur Antriebstiberwachung gemafs IEC 61800-5-2 in Firmware integriert

Parameterverwaltung flir Erweiterungsbaugruppen im Grundgerat

Umfangreiche Diagnosefunktionen integriert

SCU serke - die perfekte Sicherheitslésung fiir EtherCAT

Technische Daten

Safety Integrity
Level

Performance
Level

Kategorie
Zykluszeiten PLC

Fast Channel

Achsliberwa-
chung

Encoderschnitt-
stellen

Sichere digitale
Eingange

Sichere digitale
Ausgange
(pn-/pp-
schaltend)

Sichere digitale
I/0's

Relaisausgange

Standard-
ausgange

Sicherer Slave

Gehausebreite

FSoE Slave

SIL3 /IEC 61508

PLe ENISO 13849-1

3%

14

2/4

FSoE

67,5mm

* Maximal 2 je Achse
» SDU-21 / SDU-22 erhaltlich als Analog Variante

Irrtiimer und Anderungen

vorbehalten

FSoE Slave

SIL3 /IEC 61508

PLe ENISO 13849-1

14

2/4

FSoE

90 mm

FSoE Slave

SIL3 /IEC 61508

PLe ENISO
13849-1

3*

14

2/4

FSoE

67,5 mm

FSoE Slave

SIL3 /IEC 61508

PLe ENISO 13849-

4*

14

2/4

FSoE

90 mm

FSoE Slave

SIL3 /IEC 61508

PLe ENISO 13849-1

5*

14

2/4

FSoE

90 mm

FSoE Slave

SIL3 /IEC 61508

PLe ENISO 13849-1

8*

14

2/4

FSoE

135 mm

SCU sere - die perfekte Sicherheitslésung fiir EtherCAT



SSB-3-x / SSB-6-x
Sichere FSoE-Slaves in der SCUSERIE

FSoE-Slavebaugruppe fiir sichere Geschwindigkeit und Position von bis zu 6 Achsen zur
weiteren Auswertung in einer FSoE Masterbaugruppe. Je nach Encoder-Typ und Kombination sind
Anwendungen bis SIL3 bzw. PL e realisierbar. Mit einer Update-Zeit minimal bis zu 1 ms sind
auch Applikationen mit hoher dynamischer Sicherheitsanforderung umzusetzen.

»

»

»

»

»

Geeignet flr Applikationen bis SIL3 (IEC 61508) / PL e (EN ISO 13849-1)
Sichere Erfassung von Geschwindigkeit und Position fir bis zu 6 Achsen
Parametrierbares Interface fur digitale und analog - digitale Encoder
Optional zusatzliche sichere Ein- und Ausgange

Zeitauflosung 1 ms fir Safe-Daten von Geschwindigkeit und Position,
62,5 ps flir non-safe Encoder Werte

SCU serke - die perfekte Sicherheitslésung fiir EtherCAT

Technische Daten

Safety Integrity Level
Performance Level
Kategorie

Zykluszeit sichere Daten

Zykluszeit nicht sichere
Daten

Achstiberwachung
Encoderschnittstellen

Encoder Technologie

Anzahl sicherer Eingange
Sichere digitale Ausgange
Sichere digitale I/0" s
Relaisausgange
Standardausgange

Sicherer Slave

Gehausegrofse
(HXTxB)

** Optional

Irrtiimer und Anderungen
vorbehalten

FSoE Slave

SIL3 /IEC 61508

PLe ENISO 13849-1

4

1ms

S
6

Analog / Digital

8**

10 *%

FSoE

64x176x170 mm

FSoE Slave

SIL3 /IEC 61508

PLe ENISO 13849-1

4
1ms
62,5 us
6
6

EnDAT 2.2

8**

10 *%

FSoE

64x176x170 mm

SCU sere - die perfekte Sicherheitslésung fiir EtherCAT

FSoE Slave

SIL3 /IEC 61508

PLe ENISO 13849-1

4
1ms
62,5 s
6
6

Hyperface DSL

8**

10 *%

FSoE

64x176x170 mm



> SIO-1/ SIO-2

Sichere FSoE-Slaves in der SCUsERIE

SIO-1 SIO-2
Technische Daten
FSoE I0-Slavebaugruppe fiir die dezentrale Erweiterung einer FSoE-Masterbaugruppe.
FSoE I0-Slave FSoE IO-Slave
Safety Integrity Level SIL3 /IEC 61508 SIL3 /IEC 61508
»  Geeignet bis PL e (EN ISO 13849-1) und SIL3 (IEC 61508) Performance Level PLe ENISO 13849-1 PLe ENISO 13849-1
»  Pulsausgénge zur Querschlusserkennung digitaler Eingangssignale KRR - -
.. . Zykluszeiten PLC 8 ms 8 ms
»  Externe Kontaktiiberwachung angeschlossener Gerate (EMU) U
. . L . Fast Channel 2 ms 2 ms
»  Umschaltbare sichere Ausgange pn-, pp-schaltend fiir sicherheitsrelevante
Funktionen Achstiberwachung - -
»  Umfangreiche Diagnosefunktionen integriert Encoderschnittstellen i i
Sichere digitale Eingange 14 14
Sichere digitale Ausgange
(pn-/pp-schaltend) 2/4 2/4
Sichere digitale I/O"s - 10
Relaisausgange 2 2
Standardausgange 2 2
Sicherer Slave FSoE FSoE
Gehausebreite 45 mm 67,5 mm
SCU sere - die perfekte Sicherheitslésung fiir EtherCAT Irrtiimer und Anderungen SCU serie - die perfekte Sicherheitslosung fiir EtherCAT

vorbehalten



