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1 Introduzione

1.1
Scopo del documento

L’obiettivo generale della linea di ricerca 3.1 riguarda lo sviluppo di un sistema prototipale per la rilevazione remota dei dati relativi alle attività di pesca, la loro trasmissione a terra, via satellite, la loro successiva archiviazione ed elaborazione al fine di ottenere mappe sullo sforzo di pesca.

L’attività di questa fase prevede la realizzazione, sperimentazione e validazione del prototipo complessivo composto dal:

· sottosistema di rilevazione remota (Blue-Box)  da installare a bordo di pescherecci;

· sottosistema di comunicazione;

· sottosistema di archiviazione ed elaborazione dei dati.

Lo scopo del presente rapporto è quello di documentare la realizzazione del prototipo Blue-Box nelle sue varie componenti e di fornire tutti gli elementi necessari all’assemblaggio del sistema ed alla sua installazione sul motopeschereccio. 

Saranno inoltre descritti i principali test effettuati in laboratorio sul prototipo Blue-Box, gli inconvenienti più  significativi riscontrati e le azioni correttive intraprese.

1.2
Definizioni, acronimi e abbreviazioni

CLUSTER
Coordinare e Legare Unità di produzione Scientifica e Tecnologica con l’Economia Regionale

BLUE-BOX
Sinonimo utilizzato per identificare il Sottosistema di Rilevazione Remoto

INMARSAT
Sistema di comunicazioni satellitari

GPS
Global Position System

PC
Personal Computer

NMEA 1083
Protocollo di comunicazione

RS232 C
Protocollo di comunicazione

RS232 TTL
Protocollo di comunicazione

IPXX
Grado di protezione da agenti esterni

1.3 
Documenti di riferimento


[1]
Rapporto tecnico di dettaglio fase 3.1.1


[2]
Rapporto tecnico della fase 3.1.2

1.4
Contenuti

Il capitolo 1 sintetizza le finalità, gli acronimi e la documentazione correlata al presente documento che riguarda il sottosistema di rilevazione remota e di comunicazione dati tra imbarcazione e sistema di archiviazione ed elaborazione dati.

Il capitolo 2 riporta alcuni elementi riguardanti le periferiche utilizzate (ecoscandaglio, terminale per le comunicazioni satellitari, GPS, personal computer).

Il capitolo 3 descrive le componenti hardware completamente realizzate nell’ambito della attività  oggetto di questo rapporto, in particolare la scheda alimentatore e la scheda di condizionamento dei segnali provenienti dai sensori.

Nel capitolo 4  sono illustrate le modalità di connessione tra loro di tutte le componenti della Blue-Box. Nello stesso capitolo sono inoltre descritti gli schemi  realizzativi dei cavi per il collegamento dei sensori e delle schede di condizionamento.

Il capitolo 5  sintetizza le componenti software della Blue-Box.

2 Periferiche utilizzate

2.1 Ecoscandaglio

Il sistema di ecoscandaglio originariamente previsto, ovvero il Mod. V850 della Raytheon al momento dell’acquisizione si è dimostrato non disponibile sul mercato. E’ stato quindi  acquisito l’ecoscandaglio Mod. FCV 581 della FURUNO con display LCD a colori, avente le caratteristiche rispondenti a quelle definite nelle specifiche progettuali. Il Mod. FCV 581  ai fini del progetto risulta essere perfettamente equivalente al Raytheon V850; dispone di una porta per le comunicazione verso l’esterno in formato NMEA 0183, la quale viene collegata ad una delle porte seriali del PC per la lettura di stringhe contenenti dati riguardanti la profondità. Onde evitare erronee operazioni del personale di bordo del peschereccio, ed essendo questo strumento funzionale alla sola Blue-Box si è ritenuto opportuno disabilitare la tastiera dell’ecoscandaglio con un intervento sull’ hardware dello strumento. Lo strumento pilota un trasduttore passante in Bronzo da 200 Khz ed è alimentato con una tensione a 24 V dal sistema di controllo delle alimentazioni tramite il connettore J6.

2.2 Terminale Inmarsat

Il sistema di comunicazione “Terminale Inmarsat” impiegato risponde alle specifiche progettuali e come previsto trattasi di un sistema Trimble Galaxy. Il sistema di comunicazione Inmarsat comunica con il PC tramite una delle porte seriali. Per rendere possibile la comunicazione seriale è stato necessario realizzare una scheda di  condizionamento dei segnali che trasforma i livelli della trasmissione RS232 TTL in livelli RS232C. L’alimentazione a 24 V del terminale Inmarsat è fornita direttamente dalla batteria della motonave, avendo questo strumento un assorbimento di corrente, in fase di trasmissione, piuttosto elevato. Dalla scheda di controllo delle alimentazioni viene prelevata  dal connettore J6 una tensione di 24 V  per l’avvio dell’apparecchio.

2.3 GPS

Le schede GPS,  sono previste solo per le Blue-Box  che  non prevedono la possibilità  di trasmissione di dati via satellite, sono dedicate a fornire i dati di posizione del peschereccio. Le schede acquisite sono della Trimble mod. ACE 8 canali. Tali schede,  in fase di test, si sono dimostrate critiche al funzionamento del sistema GPS. Per tali ragioni, vengono alloggiate in scatole metalliche, collegate elettricamente a massa, che garantiscono la schermatura dalle interferenze elettromagnetiche presenti all’interno del case del PC. Il cavo per la connessione con l’antenna Hard mount è stato passato attraverso una dei fori presenti sul retro del PC. L’uscita dati della scheda GPS è collegata ad una delle porte seriali del PC tramite un sistema di condizionamento di segnali che trasforma i livelli della trasmissione RS232 TTL in livelli RS232C
2.4 Black-Box

La sezione Black-Box è stata realizzata con un PC industriale, fornito dalla CAPAX e basato su processore 486 DX4 da 100 Mhz avente 4 porte seriali, floppy disk 3(“ed un disco fisso allo stato solido da 8 MB. La scelta di un disco fisso allo stato solido è giustificata dalla necessità di garantire resistenza alle sollecitazioni meccaniche tipiche di un peschereccio in mare. La soluzione tecnologica scelta presenta un numero di cicli di scrittura dichiarata dal costruttore  pari a 100.000 tipico e 1 Megacicli massimo, e viene fornita  con  firmware  a bordo per la gestione della distribuzione dei dati nelle locazioni di memoria. Questo tipo di disco  risulta quindi essere adatto per le applicazioni della Blue-Box, essendo previsto solo qualche ciclo per anno di scrittura sull’intero disco. Il disco fisso del PC e’  stato formattato secondo le specifiche del costruttore e si e’  provveduto ad installare il “Command.com” del sistema operativo DOS 6.22 ed i soli driver necessari al funzionamento del PC, in modo da occupare il minor spazio possibile.

Su tale PC sono state eseguite alcune modifiche sull’ Hardware. In particolare è stato sconnesso il tasto di accensione posto sul fronte del case e con opportune modifiche all’interno del convertitore DC-DC, la linea di alimentazione a 24 V è stata direttamente collegata alla scheda di controllo delle alimentazioni  sul connettore J1, la quale, con opportuno sistema a relè alimenta il convertitore DC-DC e quindi l’intero PC. Sempre sul PC, è stato sconnesso il diodo led posto sul fronte ed indicante il sistema acceso,  ed è stato riconnesso, mantenendo la stessa funzione sul connettore J5 della scheda di controllo delle alimentazioni. 

3.  Hardware realizzato
3.1 Scheda di controllo delle alimentazioni

La scheda di controllo delle alimentazione elettrica di bordo è stata realizzata in forma prototipale, partendo dalle specifiche progettuali descritte nella sezione “codice 5” della Fase 3.1.1  a cui sono state apportate le opportune modifiche in fase di test e collaudo. Gli schemi elettrici definitivi, i disegni dei circuiti stampati e le distinte dei componenti utilizzati, sono riportati nelle pagine seguenti. La realizzazione di questo apparato ha comportato l’utilizzo di tecnologia thrue hole con circuiti stampati, appositamente progettati e costruiti, a doppia faccia e componentistica commerciale. Tale sistema, si avvale di una batteria tampone da 5,6 ampere/ora a tensione di 12 V, che garantisce l’alimentazione del microprocessore durante il fermo del motopeschereccio, situazione durante la quale la Blue-Box  viene  spenta. La Batteria tampone scelta è di tipo sigillato, dovendo essere sollecitata da notevoli vibrazioni meccaniche tipiche di un peschereccio in mare, che garantisce quindi la tenuta rispetto a perdite di acidi che sarebbero fatali per il funzionamento della Blue-Box. La scheda di controllo delle alimentazioni è stata collocata all’interno del PC industriale utilizzando come supporto meccanico una delle slot libere. La batteria tampone è stata anch’essa collocata all’interno del PC e tramite un opportuno sistema di staffe metalliche resa solidale al case del PC. La batteria tampone è collegata alla scheda di controllo delle alimentazioni sul connettore J8. La connessione del sistema di alimentazione al PC è stata realizzata tramite collegamento ad una porta seriale con connessione esterna al case tramite il connettore P2, mentre al  connettore P1 vengono collegate tramite una linea seriale RS232, le schede di condizionamento. La seguente foto mostra la collocazione della scheda controllo delle alimentazioni e della batteria tampone all’interno del case del PC. L’alimentazione a 24 V del PC viene fornita tramite il connettore J5 del sistema di controllo delle alimentazioni.
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Foto 1 – Collocazione della scheda alimentazione all’interno del PC industriale

3.1.1 PCB scheda alimentatore

Di seguito è riportato lo schema del PCB della scheda alimentatore. Su tale schema sono  visibili le due facce del circuito stampato ed il piano di montaggio dei componenti.

3.1.2 Part list alimentatore

Designator
Part Field 3
Part Field 1
Part Field 2

C1
Cond. Elettrolitico
47 uF
16 V

C10
Cond. Poliestere
0.1 uF
63 V

C11
Cond. Poliestere
0.1 uF
63 V

C12
Cond. Poliestere
0.1 uF
63 Volt

C13
Cond. Poliestere
0.1 uF
63 Volt

C14
Cond. Poliestere
0.1 uF
63 Volt

C15
Cond. Poliestere
0.1 uF
63 Volt

C16
Cond. Poliestere
0.1 uF
63 V

C17
Cond. Elettr.
22 uF
16 Volt

C2
Cond. Elettrolitico
22 uF
25 V

C3
Cond. Elettrolitico
47 uF
16 V

C4
Cond. Poliestere
0.1 uF
63 V

C5
Cond. Elettrolitico
1 uF
16 V

C6
Cond. Elettrolitico
1 uF
16 V

C7
Cond. Elettrolitico
1 uF
16 V

C8
Cond. Elettrolitico
1 uF
16 V

C9
Cond. Eletrolitico
1 uF
16 V

D1
Diodo al silicio da1 A
1N4007
1 A

D10
Diodo da 10 A
BY397P


D11
Diodo 10 A
BY397P
10 A

D12
Varist. Ossido Silicio
S07K30


D13
Diodo Sop. Transitori
SBYV28-100 (MUR120)


D15
Diodo al silicio da 1 A
1N4007
1 A

D2
Diodo al silicio da1 A
1N4007
1 A

D3
Diodo al silicio da1 A
1N4007
1 A

D4
Diodo Zener da 15 V
1N5352B


D5
Varistore Ossido Silicio
S07K30


D6
Diodo da 10 A
BY397P
10A

D7
Zener 18 V
BZX85V18


D8
Diodo ZENER da 8,2 V
BZX85C 8V2


F1
Connettore Sauro
Con. serie Sauro 2 Poli


F2
Filtro Sopr. Disturbi
EXCEMET 222 DC


F3
Filtro Sopr. Disturbi
EXCEMET 222 DC


F4
Filtro Sopr. Disturbi
EXCEMET 222 DC


F5
Filtro Sopr. Disturbi
EXCEMET 222 DC


F6
Fusibile ripristinabile
RUE300
3 A

F7
Filtro Sopr. Disturbi
EXCEMET 222 DC


F8
Fusibile Ripristinabile
RUE300
3 A

ISO1

4N25


J1

Con. serie Sauro 2 Poli


J2

Connettore 2 Poli SAURO


J3
Ponticello da stampato passo 0.1 mil
Connettore SIP2


J4

Connettore 2 Poli SAURO


J5

Connettore 2 Poli SAURO


J6

Connettore 2 Poli SAURO


J7

Connettore 2 Poli SAURO


J8

Con. serie Sauro 2 Poli


K1
Relè singolo scambio 24 V
G6C-1114P-US-24 (OMRON)
*

K7
Relè singolo scambio 24 V
G6C-1114P-US-24 (OMRON)
*

P2
Connettore 9 poli RS232 (femmina)
Presa a 9 Poli


PCM1
Connettore a 9 poli da stampato (Spina)
Spina a 9 poli


Q1

BC 557


Q2

BC 557


R1
Resistori con term. comune
8 x 10 KOHM


R10
*
0.47 OHM
6 W

R11

2.2 KOHM
¼ W

R12

2.2 KOHM
¼ W

R13

27 KOHM
¼ W

R14
199-6441
0.47 OHM
6 W

R16
*
680 OHM
2 W

R17
*
680 OHM
2 W

R18

1.2 KOHM
¼ W

R2
Res. con term comune
8 x 10 KOHM


R3

2.2 KOHM
1/4W

R4

1 KOHM
¼ W

R5

56 KOHM
¼ W

R6

22 KOHM
¼ W

R7
*
0.47 OHM
6 W

R8

1 KOHM
¼ W

R9

2.2 KOHM
¼ W

RL2
Relè singolo scambio 24 V
G6C-1114P-US-24 (OMRON)
*

RL3
Relè singolo scambio 24 V
G6C-1114P-US-24 (OMRON)
*

RL4
Relè singolo scambio 24 V
G6C-1114P-US-24 (OMRON)
*

RL5
Relè singolo scambio 24 V
G6C-1114P-US-24 (OMRON)
*

U1
Microcontr. ST
ST62T25


U2
Memoria I2C da 256x8
PCF8582E 2P


U3
Circuito DARLINGTON
ULN2003A


U4

LM7805


U5
Traslatore RS422
DS3695N


U6
RS232 Transceiver (MAXIM 232ECPE)
MAX232EC


U7
Filtro soppressione EMI
BNX 005-05
*

U8
Riduttore SWITCH da 12V
GS-R412


Y1
Risuonatore ceramico 8 MHZ
Risuonatore 8MHZ


3.1.3 Schemi elettrici alimentatore

Di seguito sono riprodotti gli schemi elettrici della scheda alimentatore.  

3.2 Schede di condizionamento

Le schede  di condizionamento, sono funzionali, come descritto nelle specifiche di progetto, all’acquisizione dei dati dal campo e alla comunicazione di tali  dati verso il PC. Tali schede, appositamente progettate, sono state realizzate con tecnologia thrue hole impiegando circuiti stampati a doppia faccia e componentistica elettronica commerciale. Tali schede sono state montate all’interno di contenitori che garantiscono una protezione IP65, considerato che sono destinati ad essere collocati  in ambienti critici in quanto esposti  a getti di acqua marina ed agenti corrosivi come liquidi utilizzati per il funzionamento delle parti meccaniche del peschereccio. Gli involucri scelti inoltre garantiscono a queste schede la necessaria resistenza meccanica. La connessione tra le schede di condizionamento, poste tra di loro in cascata ed il connettore P2 della scheda di controllo delle alimentazioni è  realizzata usando connettori a tenuta IP67  ad avvitamento e cavi a quattro doppini che realizzano la connessione per la comunicazione seriale e l’alimentazione elettrica delle schede. La realizzazione dei sistemi di condizionamento ha tenuto conto della necessità  di  ottenere un oggetto non invasivo rispetto agli ambienti nei quali sono stati collocati e quindi le dimensioni ottenute sono da considerarsi le minori possibili. La foto seguente mostra una scheda di condizionamento già montata all’interno della scatola a tenuta IP65, sono riconoscibili i connettori per il collegamento seriale e per il collegamento dei sensori.
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Foto 2 - Scheda di condizionamento inserita nel case metallico IP67 e collegata ai connettori esterni.

3.2.1 PCB scheda di condizionamento 

Di seguito è riportato lo schema del PCB della scheda condizionamento. Su tale schema sono  visibili le due facce del circuito stampato ed il piano di montaggio dei componenti.

3.2.2 Part list schede di condizionamento

Designator
Part Field 3
Part Field 1
Part Field 2

C1
Cond. Elettrolitico
22 uF
16 V

C2
Cond. Elettrolitico
22 uF
25 V

C3
Cond. Elettrolitico
22 uF
25 V

C4
Cond. poliestere
0.1 uF
63 V

C5
Cond. Poliestere
1 uF
63 V

C6
Cond. Poliestere
0.1 uF
63 V

D10
Diodo al Silicio
1N4007
1 A

D11
Diodo al Silicio
1N4007
1 A

D12
Filtro Transitori
S05K14


D2
Diodo al silicio da 1 A
1N4001


D8
Diodo al Silicio
1N4007
1 A

D9
Diodo al Silicio
1N4007
1 A

DL1
Led rosso
L934HD
*

DL2
Led rosso
L934HD
*

DL3
Led rosso
L934HD
*

DL4
Led rosso
L934HD
*

F1
Fusibile Ripristinabile
RXE 60V
0.5 A

F2
Filtro EMI
DSS 30655 F


F3
Filtro EMI
DSS 30655 F


F4
Filtro EMI
DSS 30655 F


F5
Filtro EMI
DSS 30655 F


F6
Filtro EMI
DSS 30655 F


F7
Filtro EMI
DSS 30655 F


J1
Conn. passo 0.1 mil
Conn. da stampato Pont.
*

J10
Conn. passo 0.1 mil
Conn. da stampato Pont.
*

J12
Conn. passo 0.1 mil
Conn. da stampato Pont.
*

J14
Conn. passo 0.1 mil
Conn. da stampato Pont.
*

J16
*
*
*

J17
*
*
*

J18
*
*
*

J19
*
*
*

J2
Conn. passo 0.1 mil
Conn. da stampato Pont.
*

J20
*
Basette per  c.s. da 2.54 mm
*

J21
*
Basette per  c.s. da 2.54 mm
*

J3
Conn. passo 0.1 mil
Conn. da stampato Pont.


J4
Conn. passo 0.1 mil
Conn. da stampato Pont.
*

J7
Conn. passo 0.1 mil
Conn. da stampato Pont.
*

J8
Conn. passo 0.1 mil
Conn. da stampato Pont.
*

R1
8 resistenze con comune
10 KHOM x 8 (Serie SIL)
¼ W

R12

1 KOHM
¼ W

R13

1 KOHM
¼ W

R16

1 KOHM
¼ W

R17

1 KOHM
¼ W

R2

2.2 KOHM
¼ W

R20

1 KOHM
¼ W

R21

1 KOHM
¼ W

R22

1 KOHM
¼ W

R3
*
*
*

R4
*
*
*

R5
*
*
*

R6
*
*
*

R7

1 KOHM
¼ W

R8

33 KOHM
¼ W

R9

10 KOHM
¼ W

U1
Microcontrollore ST
ST62T25


U2
Memoria I2C da 256 x 8
PCF8582E 2P


U3
Transceiver RS422
DS3695N


U4
Regolatore di Tensione (5 V)
LM7805


U5
Filtro Murata da 10 A
BNX005-01
10 A 50 V

Y1
Risuonatore Ceramico da 8 MHZ
CST8.00MTW
*

3.2.3 Schemi elettrici scheda di condizionamento

Di seguito sono riprodotti gli schemi elettrici della scheda condizionamento.  

4 Configurazione Hardware

In questo capitolo vengono riportate tutte le informazioni necessarie ad effettuare le connessioni tra i vari componenti della Blue-Box.

In particolare vengono descritte le connessioni, al modulo di alimentazione, delle periferiche esterne, gli schemi realizzativi dei cavi di collegamento del modulo alimentatore alle schede di condizionamento sensori, il collegamento dei sensori e la configurazione delle schede di condizionamento in funzione dell’uso a cui sono destinate. 

4.1 Connessioni Modulo di Alimentazione (BBALIM) e periferiche esterne

J1 =  24 Vcc / 5A Alimentazione dalle batterie della Motonave

J2 =  15 – 28 Vcc / 0.5 A Da Connettere agli organi di alimentazione delle elettrovalvole gasolio 

(N.B. il cavo connesso al morsetto negativo è allo stesso potenziale del negativo delle batterie della motonave)

J4 = Alimentazione 12 Vcc del Modulo dei sensori CHA (MAX 0.5 A)

J5 = Alimentazione 12 Vcc del Modulo dei sensori CHB (MAX 0.5 A)

J6 = Alimentazione 24 Vcc del Modulo ECOSCANDAGLIO (MAX 1 A)

J7 = Alimentazione 24 Vcc del Modulo GPS (MAX 0.5 A)

J8 = 12 Vcc / 1A Batteria Tampone interna

F1 = Fusibile generale di alimentazione (5 A)

P2 = Connessione Cavo Seriale RS232 Standard

1 = N.C.

2 = RX 

3 = TX 

4 = N.C.

5 = GND

6 = N.C.

7 = RTS

8 = CTS

9 = N.C.

PCM1 = Connessione del Modulo alimentatore alle periferiche remote e connessione Cavo di cablaggio.

Colore Cavo Cablaggio
PIN dello Spinotto PCM1
Descrizione





Nero (Blu) + GND
1
GND

X
2
RS422_0

X
3
RS422_1

Nero (Verde)
4
RS422_1

Verde
5
RS422_0

Nero (Rosso)
6
GND

Rosso 
7
12 Vcc HA

X
8
N.C.

Blu
9
12 Vcc CHB

Significato dei Jumper 

J3 = Resistenza di Carico sulla linea RS422 (Chiuso = Resistenza di carico presente)

4.2 Layout della scheda alimentatore


4.3 Scheda di condizionamento: Descrizione delle connessioni fra Sensori e Moduli di condizionamento dei segnali

Modulo Verricello

Connessioni fra lo spinotto CNT2 ed i sensori GT1* 

GT1 (SEN1)
Nero
Bianco
Rosso
X
X
X
X
X

GT1 (SEN2)
Nero
X
X
Bianco
Rosso
X
X
X

GT1 (SEN3)
Nero
X
X
X
X
Bianco
Rosso
X

CNT2
1
2
3
4
5
6
7
8











Conn. CAVO
Nero (Rosso)
Bianco
Nero (Bianco)
Blu
Nero (Blu)
Verde
Nero (Verde)



Rosso










GT1 = SEN1-3 (Sensore per il rilievo del movimento del Verricello)

Sensore della Honeywell del tipo ad effetto di HALL (sensore di velocità allo stato solido) Modello 1GT101DC (Gear Tooth Sensor) da connettere rispettando il posizionamento seguente:


Posizione dei Jumper per il modulo Verricello:
J1
J2
J3
J4
J7
J8
J10
J12
J14
J16
J17
J18
J19

ON
OFF
OFF
ON
OFF
ON
OFF
ON
OFF
OFF
ON
ON
OFF


J1 = ON => Alimentazione del modulo prelevata dal canale di alimentazione A

J2 = ON => Alimentazione del modulo prelevata dal canale di alimentazione B

J3 = ON => Resistenza di carico inserita sulla linea RS422 (ON solo sull’ultimo modulo della catena)

J4 = Alimentazione sensore 1 => (ON Alimentazione a 12 VCC; OFF Alimentazione a 5VCC)

J7 = Connessione PULL-UP / PULL-DOWN del sensore 1 (ON PULL-DOWN; OFF PULL-UP)

J8 = Alimentazione sensore 2 => (ON Alimentazione a 12 VCC; OFF Alimentazione a 5VCC)

J10 = Connessione PULL-UP / PULL-DOWN del sensore 2 (ON PULL-DOWN; OFF PULL-UP)

J12 = Alimentazione sensore 3 => (ON Alimentazione a 12 VCC; OFF Alimentazione a 5VCC)

J14 = Connessione PULL-UP / PULL-DOWN del sensore 3 (ON PULL-DOWN; OFF PULL-UP)

J16 = Linee di ADDRESS del Modulo (ON => PB4 LOW)

J17 = Linee di ADDRESS del Modulo (ON => PB5 LOW)

J18 = Linee di ADDRESS del Modulo (ON => PB6 LOW)

J19 = Linee di ADDRESS del Modulo (ON => PB7 LOW)

4.4 Modulo Controllo dei Motori

Moduli Motore 1 e Motore 2

Connessioni fra lo spinotto CNT2 ed i sensori GT1 e LM35

GT1 (SEN4)
Nero
Bianco
Rosso
X
X
X
X
X

LM35 (TMP1)
CC
X
X
CB
CA
X
X
X

CNT2
1
2
3
4
5
6
7
8











Conn. CAVO
Rosso
Nero (Blu)
Blu
Nero (Bianco)
Bianco





Nero (Rosso)











GT1 = SEN1-3 (Sensore per il rilievo del movimento del Volano Motore)

Sensore della Honeywell del tipo ad effetto di HALL (sensore di velocità allo stato solido) Modello 1GT101DC (Gear Tooth Sensor) da connettere rispettando il posizionamento seguente:


Posizione dei Jumper per il modulo Controllo Motore:

Motore 1

J1
J2
J3
J4
J7
J8
J10
J12
J14
J16
J17
J18
J19

OFF
ON
OFF
ON
OFF
ON
ON
ON
OFF
OFF
ON
OFF
ON

Motore 2

J1
J2
J3
J4
J7
J8
J10
J12
J14
J16
J17
J18
J19

OFF
ON
OFF
ON
OFF
ON
ON
ON
OFF
OFF
OFF
ON
ON


J1 = ON => Alimentazione del modulo prelevata dal canale di alimentazione A

J2 = ON => Alimentazione del modulo prelevata dal canale di alimentazione B

J3 = ON => Resistenza di carico inserita sulla linea RS422 (ON solo sull’ultimo modulo della catena)

J4 = Alimentazione sensore 1 => (ON Alimentazione a 12 VCC; OFF Alimentazione a 5VCC)

J7 = Connessione PULL-UP / PULL-DOWN del sensore 1 (ON PULL-DOWN; OFF PULL-UP)

J8 = Alimentazione sensore 2 => (ON Alimentazione a 12 VCC; OFF Alimentazione a 5VCC)

J10 = Connessione PULL-UP / PULL-DOWN del sensore 2 (ON PULL-DOWN; OFF PULL-UP)

J12 = Alimentazione sensore 3 => (ON Alimentazione a 12 VCC; OFF Alimentazione a 5VCC)

J14 = Connessione PULL-UP / PULL-DOWN del sensore 3 (ON PULL-DOWN; OFF PULL-UP)

J16 = Linee di ADDRESS del Modulo (ON => PB4 LOW)

J17 = Linee di ADDRESS del Modulo (ON => PB5 LOW)

J18 = Linee di ADDRESS del Modulo (ON => PB6 LOW)

J19 = Linee di ADDRESS del Modulo (ON => PB7 LOW)

4.5 Modulo Controllo delle Eliche

Moduli Elica1/2

Connessioni fra lo spinotto CNT2 ed i sensori GT1

GT1 (SEN5)
Nero
Bianco
Rosso
X
X
X
X
X

GT1 (SEN6)
Nero
X
X
Bianco
Rosso
X
X
X

CNT2
1
2
3
4
5
6
7
8











Conn. CAVO
Rosso
Nero (Blu)
Blu







Nero (Rosso)










GT1 = SEN5-6 (Sensore per il rilievo del movimento dell’albero dell’elica)

Sensore della Honeywell del tipo ad effetto di HALL (sensore di velocità allo stato solido) Modello 1GT101DC (Gear Tooth Sensor) da connettere rispettando il posizionamento seguente:


Posizione dei Jumper per il modulo Controllo Eliche:

J1
J2
J3
J4
J7
J8
J10
J12
J14
J16
J17
J18
J19

OFF
ON
OFF
ON
OFF
ON
OFF
ON
OFF
OFF
ON
OFF
OFF


J1 = ON => Alimentazione del modulo prelevata dal canale di alimentazione A

J2 = ON => Alimentazione del modulo prelevata dal canale di alimentazione B

J3 = ON => Resistenza di carico inserita sulla linea RS422 (ON solo sull’ultimo modulo della catena)

J4 = Alimentazione sensore 1 => (ON Alimentazione a 12 VCC; OFF Alimentazione a 5VCC)

J7 = Connessione PULL-UP / PULL-DOWN del sensore 1 (ON PULL-DOWN; OFF PULL-UP)

J8 = Alimentazione sensore 2 => (ON Alimentazione a 12 VCC; OFF Alimentazione a 5VCC)

J10 = Connessione PULL-UP / PULL-DOWN del sensore 2 (ON PULL-DOWN; OFF PULL-UP)

J12 = Alimentazione sensore 3 => (ON Alimentazione a 12 VCC; OFF Alimentazione a 5VCC)

J14 = Connessione PULL-UP / PULL-DOWN del sensore 3 (ON PULL-DOWN; OFF PULL-UP)

J16 = Linee di ADDRESS del Modulo (ON => PB4 LOW)

J17 = Linee di ADDRESS del Modulo (ON => PB5 LOW)

J18 = Linee di ADDRESS del Modulo (ON => PB6 LOW)

J19 = Linee di ADDRESS del Modulo (ON => PB7 LOW)

4.6 Modulo BSCOND Descrizione delle connessioni fra Connettori e Circuiti

Connessioni fra lo spinotto CNT3, CNT4   ed il connettore J21

J21
1
2
3
4
5
6
7
8

CNT3
1
X
X
X
5
6
7
8

CNT4
1
X
X
X
5
6
7
8




4.7 Connessioni fra i cavi del cablaggio ed il connettore CNT5-6 (452-136)






Connessioni fra lo spinotto CNT1 (452-120) ed il connettore J20

J20
1
2
3
4
5
6
7
8
9

CNT1
1
2
3
4
5
6
7
X
X



Significato dei Jumper del modulo BSCOND
J1
J2
J3
J4
J7
J8
J10
J12
J14
J16
J17
J18
J19
















J1 = ON => Alimentazione del modulo prelevata dal canale di alimentazione A

J2 = ON => Alimentazione del modulo prelevata dal canale di alimentazione B

J3 = ON => Resistenza di carico inserita sulla linea RS422 (ON solo sull’ultimo modulo della catena)

J4 = Alimentazione sensore 1 => (ON Alimentazione a 12 VCC; OFF Alimentazione a 5VCC)

J7 = Connessione PULL-UP / PULL-DOWN del sensore 1 (ON PULL-DOWN; OFF PULL-UP)

J8 = Alimentazione sensore 2 => (ON Alimentazione a 12 VCC; OFF Alimentazione a 5VCC)

J10 = Connessione PULL-UP / PULL-DOWN del sensore 2 (ON PULL-DOWN; OFF PULL-UP)

J12 = Alimentazione sensore 3 => (ON Alimentazione a 12 VCC; OFF Alimentazione a 5VCC)

J14 = Connessione PULL-UP / PULL-DOWN del sensore 3 (ON PULL-DOWN; OFF PULL-UP)

J16 = Linee di ADDRESS del Modulo (ON => PB4 LOW)

J17 = Linee di ADDRESS del Modulo (ON => PB5 LOW)

J18 = Linee di ADDRESS del Modulo (ON => PB6 LOW)

J19 = Linee di ADDRESS del Modulo (ON => PB7 LOW)

5 
Software dei microprocessori

In questo capitolo è riportata la descrizione del software installato sulla Blue-Box ed implementato a bordo dei microprocessori utilizzati.

5.1 Software  del Microprocessore della scheda alimentazioni

La scheda alimentazioni, basa il suo funzionamento su un microprocessore della serie ST6, il quale è  programmato per  svolgere le seguenti funzioni:

· Controllo dell’accensione  e dello  spegnimento della Blue-Box e delle sue periferiche (ecoscandaglio, terminale inmarsat);

· Gestione delle comunicazioni  con le varie schede di condizionamento dislocate sul peschereccio;

· Gestione delle comunicazioni seriali verso il PC industriale;

· Controllo della carica della batteria tampone.

Il programma implementato su questo microprocessore è stato scritto in linguaggio “Assembler” e per comodità non verrà inserito in questo rapporto. Tale programma, che senz’altro può essere considerato una della componenti essenziali della Blue-Box è  custodito presso Tecnopolis Csata N. O.

5.2 Software  del Microprocessore della scheda condizionamento

La scheda condizionamento, basa il suo funzionamento su un microprocessore della serie ST6, il quale è  programmato per svolgere le seguenti funzioni:

· Acquisizione e campionamento dati dai sensori;

· Memorizzazione locale delle grandezze acquisite dai sensori;

· Trasmissione dati verso la scheda alimentatore.

Il programma implementato su questo microprocessore è stato scritto in linguaggio “Assembler” e per comodità non verrà inserito in questo rapporto. Tale programma, che senz’altro può essere considerato una della componenti essenziali della Blue-Box è  custodito presso Tecnopolis Csata N. O.

5.3 Software  della Blue-Box

Come già  descritto, la Blue-Box basa il suo funzionamento su un PC. Su tale sistema è  stato implementato un software completamente sviluppato nell’ambito del progetto oggetto di questo rapporto, che svolge le funzioni di:

· Acquisizioni dati  dalle periferiche (ecoscandaglio, GPS, schede di condizionamento, alimentatore);

· Memorizzazione locale dei dati rilevati;

· Gestione delle trasmissioni satellitari; 

· Supervisione del sistema;

· Procedura di spegnimento in caso di fermo dei motori del motopeschereccio.

Il programma realizzato è stato scritto in linguaggio “C” e per comodità non verrà inserito in questo rapporto. Maggiori dettagli, rispetto tale software sono descritti nell’Allegato C: Il sottosistema di comunicazione.

Tale programma, che senz’altro può essere considerato una della componenti essenziali della Blue-Box è custodito presso Tecnopolis Csata N. O.
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