Systembeispiel peristop®-IMS

\ peristop® - ATO2 Sensoren

Die Erschliessung der Detektionsbereiche erfolgt durch
eine direkte CAN-Bus-Verbindung oder iiber das
bauseitige Netzwerk.

peristop®-IMS VIEW
(Visualisierungssoftware)

Detektion an Diagonalgeflechtzaunen
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CAN-Bus (direkter Anschluss)

peristop®-IMS BASE
(Auswertezentrale)

(bauseitiges Netzwerk)

Alarmkontakte an EMA
—P»  via potenzialfreie Kontakte
oder OPC-Schnittstelle

z.B. LWL-Mauerkantendetektion z.B. Lichtschranken
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In einer CAN-Bus-Strecke konnen bis zu 63 Knotenpunkte (z.B. AT Beschleunigungs- und Lagesensoren oder

MIO Multi-I/O Module) eingebunden werden.

Die am Sicherheitszaun montierten AT Beschleunigungs- und Lagesensoren messen neben dem Korperschall,
welcher bei der Durchdringung des Zaunes entsteht, auch die statische und dynamische Neigung des Sensors,
die sich typischerweise bei einem Ubersteigversuch verindert. Sowohl die statische als auch die dynamische
Neigungserkennung erfolgt unabhangig vom Kérperschallsignal. Hierdurch kénnen auch gerauschlose Angriffe

detektiert werden.

Externe Uberwachungskomponenten, wie z.B. Tiirkontakte oder Lichtschranken, kénnen vollstindig in die

CAN-Bus-Strecke eingebunden werden.

Die Bildung der jeweiligen Sektoren kann frei gestaltet werden, da jede der Komponenten im CAN-Bus einzeln

adressiert ist.

Die Parametrisierung, Auswertung und Uberwachung der CAN-Bus-Strecken erfolgt durch die peristop® -IMS
Base Software, welche auf einer entsprechenden Rechnereinheit installiert ist.
Mit der peristop® -IMS View Software ist eine Visualisierung des zu iberwachenden Perimeters moglich.



