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Introduzione

Scopo del documento

In questo documento vengono effettuate le scelte fra le diverse soluzioni relative ad architetture e prodotti esposti nei precedenti elaborati. Vengono descritti gli schemi a blocchi, le funzioni e le caratteristiche operative di ciascun componente. I componenti non commercialmente disponibili, sia hardware che software, sono corredati di specifiche realizzative di dettaglio.

Le sezioni sviluppate in questo documento sono tre: nella prima si descrivono i criteri di scelta dei prodotti commercialmente disponibili e si indica il prodotto che meglio si adegua ai requisiti esposti; nella seconda si descrive la progettazione di una periferica hardware non commercialmente disponibile. In questo caso verranno esposti i requisiti del dispositivo, il suo schema funzionale, la descrizione dei singoli blocchi componenti e gli schemi circuitali di dettaglio dell’intera sezione e di ogni singolo componente. Nella terza sezione si descrive la progettazione di un software. In questo caso verranno descritte le linee di funzionamento utilizzando diagrammi di flusso ed elenchi di dettaglio per l’intero software e per ogni singola procedura.

Alcune sezioni della Blue Box presentano soluzioni tecnologiche diverse, ma ugualmente rispondenti ai requisiti funzionali di base esposti nei precedenti documenti. Pertanto, in fase di realizzazione delle unità Blue Box sarà possibile implementare e sperimentare prototipi rispondenti alle differenti soluzioni citate.

Descrizione della scheda

Le prime tre schede, che comprendono i codici 1, 2 e 9, descrivono criteri di scelta per prodotti commercialmente disponibili. La scheda archetipo è composta dalle seguenti parti:

a) Scelta Architettura

In questa parte viene indicata l’architettura scelta, fra le presenti nei precedenti documenti, e le ragioni che motivano la scelta.

b) Scelta Prodotto

Questa parte descrive le scelte di prodotto ed elenca i prodotti commercialmente disponibili che più si adattano ai criteri esposti.

c) Descrizione dei collegamenti

Si descrivono i collegamenti da operare sui prodotti scelti non dal punto di vista circuitale, ma da quello sistemistico.

La quarta scheda, che comprende il codice 7 e il 10, ha una parte in più che descrive le linee di funzionamento di un software. Essa è la seguente:

d) Descrizione del software

Questa parte fornisce la descrizione funzionale del software mediante flow chart e elenchi funzionali.

Le ultime due schede, che comprendono i codici 5 e 3 con 4, descrivono l progettazione di una periferica hardware. La scheda archetipo è composta dalle seguenti parti:

a) Schema a blocchi

La parte riassume i requisiti tecnici e fornisce lo schema a blocchi del dispositivo progettato.

b) Descrizione dei blocchi

Elenco di ogni singolo blocco componente con la descrizione delle caratteristiche dei segnali alle porte.

c) Schemi elettrici

In questa parte vengono forniti gli schemi elettrici dei singoli blocchi componenti.

d) Descrizione funzionale dei segnali

Vengono descritti i segnali, suddivisi per funzioni, di ingresso e di uscita dal dispositivo.

e) Note tecniche

Alcune note utili per lo sviluppo del software e per la realizzazione hardware.

f) Descrizione delle operazioni

Elenco dei dispositivi e delle operazioni compiuti da ciascun dispositivo utile in fase di sviluppo software.

g) Elenco componenti

Questa parte fornisce l’elenco dei componenti elettronici utilizzati dal dispositivo.

Codice 1: Blocco Global Position System (GPS)

Scelta dell’architettura

La scelta di indipendenza della Blue Box dalle apparecchiature di bordo implica che essa deve essere dotata di un proprio sistema GPS.

Le tre architetture proposte nel documento si differenziano essenzialmente per lo scambio dati fra i vari sottosistemi. In particolare la terza consente di minimizzare il volume di dati scambiati e quindi risulta la più conveniente.

Scelta del prodotto

Il sistema GPS presenta una vasta offerta di prodotti commerciali che rispondono pienamente alle specifiche richieste. Fra i tanti si preferisce il sistema OEM della Trimble per i seguenti motivi: l’unico elemento esposto alle intemperie, e quindi potenzialmente soggetto al deterioramento, è l’antenna il cui costo è molto contenuto rispetto al resto dell’apparecchiatura; il cavo di collegamento antenna-scheda di decodifica non è di lunghezza prestabilita dal costruttore e quindi si può facilmente adattare alle esigenze di montaggio della Blue Box a bordo della motonave. Le schede OEM della Trimble sono dotate di funzioni di programmazione e di funzioni di autodiagnostica e ciò agevola lo sviluppo del prototipo. Inoltre, in caso di disinstallazione della Blue Box dalla motonave, il sensore GPS, costituito unicamente dall’antenna, che deve essere installata in un punto poco accessibile della motonave, può essere lasciato a bordo senza che questo comporti un danno di costo eccessivo per la Blue Box da ricondizionare.

In particolare, fra i diversi GPS OEM della Trimble si è scelto il sistema ACE8 perché presenta costi più contenuti, (di recente costruzione con tecnologia che ottimizza i costi).

Per esigenze di tempi di consegna molto elevati per questo dispositivo si inizia lo sviluppo del prototipo con un prodotto meno recente, ma completamente compatibile.

Descrizione dei collegamenti

Caso A
la Blue Box è dotata di sistema di trasmissione “Galaxy Inmarsat-C” della Trimble.

La Trimble impone l’acquisto del GPS insieme al trasmettitore e in questo caso non si provvederà ad un successivo acquisto di GPS per la Blue Box. Il sistema di trasmissione, collegato alla Blue Box mediante una porta seriale RS 232, sarà in grado di fornire i dati di posizione (stringa GLL) su interrogazione.

Caso B
la Blue Box è dotata di un sistema GPS OEM della Trimble.

La scheda OEM dispone di quattro porte verso l’esterno. La prima è di alimentazione e sarà connessa al sistema di controllo delle alimentazioni (5Vdc 25mA). La seconda è per la connessione all’antenna con il TNC connector. Le altre due sono due porte seriali impostabili e quindi una sarà collegata alla Blue Box mediante porta RS 232 e l’altra sarà disponibile per il sistema di trasmissione. 

Codice 2: Blocco Ecoscandaglio

Scelta dell’architettura

Per le ragioni esposte nei precedenti documenti riguardanti i criteri generali di progetto si sceglie, come prima soluzione, di dotare la Blue Box di un autonomo sistema di Ecoscandaglio, riservandosi di sperimentare le altre soluzioni presentate nel precedente documento.

Scelta del prodotto

L’offerta commerciale su questo tipo di prodotti non risponde pienamente alle esigenze descritte nei precedenti documenti. Infatti l’unico prodotto che più si avvicina alle specifiche è un tipo di ecoscandaglio, detto digitale, che riporta su un display a LCD le indicazioni di profondità. Purtroppo tale strumentazione è concepita solo a scopo di diporto, e per ciò è utile fino a profondità massime di 300 mt. Inoltre non è disponibile all’esterno del dispositivo la stringa DBT. Il dispositivo commerciale che risponde a tutti i requisiti e che presenta un prezzo inferiore è l’ecoscandaglio V850 della Raytheon. Lo strumento ha notevoli capacità di fish finder che, tuttavia, il progetto non utilizza. Pur rispondendo a tutti i requisiti richiesti dalla Blue Box occorre osservare che, il costo dello strumento è consistente rispetto alla funzione realmente assolta.

Descrizione dei collegamenti

Il dispositivo dispone di quattro porte verso l’esterno. La prima di alimentazione sarà collegata direttamente al modulo di controllo delle alimentazioni. La seconda pilota il trasduttore di profondità. La terza riporta in uscita la stringa di profondità in formato NMEA 0183. Questa porta verrà connessa al sistema centrale mediante una porta RS 232 ad un traslatore di livello ed infine al BUS RS 422. La quarta consente il collegamento ad un sistema GPS, ma inutile ai fini del progetto.

Codice 9: Sezione gestione dati alfanumerici (Log Book)

Scelta dell’architettura

Questa è l’unica sezione che dispone di un’interfaccia utente che deve essere utilizzata dal pescatore. A tale scopo si è privilegiata la semplicità e la praticità di utilizzo. Questa implica la scelta della seconda architettura, ovvero di un dispositivo palmare. Esso potrà essere utilizzato in un qualsiasi punto dell’imbarcazione, perché dispone di proprie batterie tampone ricaricabili, ed in un qualsiasi istante di tempo senza pregiudicare il corretto funzionamento della Blue Box. L’unico vincolo sarà quello di riposizionare il palmare sulla propria base affinché possano essere ricaricate le batterie e ci possa essere lo scambio dati con l’unità centrale. In caso di comunicazioni dal sistema Host verso la Blue Box che interessano l’equipaggio sarà predisposto sulla Blue Box un segnalatore acustico e luminoso per indicare la necessità di posizionare il dispositivo palmare sulla base affinché tali messaggi siano resi disponibili.

Scelta del prodotto

L’unico prodotto che dispone di elevate capacità di programmazione, indispensabili per realizzare l’opportuna interfaccia utente, sono i palmari della serie PSION.

Descrizione dei collegamenti

I palmari sono dotati di una base dove vengono riposti per ricaricare le batterie e per comunicare con il sistema centrale della Blue Box. Tale base è dotata di due porte. La prima di alimentazione che sarà direttamente connessa al sistema di controllo delle alimentazioni. La seconda è una porta seriale che sarà connessa al sistema centrale mediante una porta RS 232.

Codice 7: Sistema di acquisizione dati

Codice 10: Sezione Black Box

Scelta dell’architettura

La scelta di questa architettura è stata fondamentalmente operata nei precedenti documenti, quando si è optato per un sistema basato su processori 80x86. In questa fase si è vagliata l’enorme offerta presente in questo settore scartando tutte le soluzioni, seppur basate su 80x86, che non fossero sufficientemente diffuse sul mercato e la cui ditta non fosse consolidata da diversi anni.

Scelta del prodotto

I prodotti selezionati per la funzione sono due.

Il primo è basato su bus ISA e prevede:

1) un BackPlane a 6 Slot (BISA 6S);

2) lo chassis EC-1102B-3 che consente l’alloggiamento delle schede e soprattutto del convertitore DC-DC commerciale. Questo chassis non risponde pienamente ai requisiti delle norme IP e per questo dovrà essere a sua volta inglobato in un secondo contenitore che avrà l’unica funzione di rispettare le norme IP;

3) La scheda madre sarà la card CPU 486 256k cache ovvero la CISA-PEAK405 dotata di pettine per il collegamento ad un backplane;

4) il processore sarà un 486 DX4 100 Mhz (con ventola di dissipazione sovramontata);

5) la RAM sarà una DRAM a 72 pin da 8 Mbyte;

6) il flex disk sarà da 3½” con capacità da 1,44 Mbyte;

7) il controllore video sarà una VGA standard da 1 MB;

8) l’alimentatore per il sistema centrale sarà un convertitore DC-DC con sorgente a 24Vdc PS-1925C;

9) il disco fisso, che assolve le funzioni di memoria di massa per il Codice 7 e di memoria per il Codice 10 è il Disk on Chip da 8Mbyte (DOC-08) che dispone di enormi capacità di resistenza meccanica e evita di montare alloggiamenti antivibrazioni per i tradizionali Hard Disk.

Questi codici di prodotto fanno riferimento ai cataloghi della CAPAX. Tale sistema è estremamente flessibile e se in futuro alcuni prodotti non saranno disponibili sarà possibile sostituirli con altri commercialmente correnti ed equivalenti.

Il secondo prodotto è basato su una scheda della AMPRO che consente un elevato grado di integrazione a costi contenuti. Essa è la scheda PCM 4890 che dispone inoltre di uno slot ISA 16 bit e di uno slot di espansione verso il sistema PC104. Il disco fisso è infatti una scheda PC104 (PC104FD8MB) che assolve alle stesse funzioni del Disk on Chip. Anche questa scheda verrà alloggiata nello stesso chassis precedente con lo stesso alimentatore.

La dimensione del disco permanente è stabilita dall’ingombro dei dati che vi debbono essere contenuti. Il sistema sarà dotato di comunicazione con l’host e quindi si rende necessario solo lo spazio per un buffer che gestisca eventuali overflow o malfunzionamenti del sistema trasmissivo. Si imposta per default, modificabili mediante programmazione, un periodo di 30 giorni per l’immagazzinamento dei normali dati di gestione e due giorni per i dati relativi alla sezione Black Box.

Descrizione dei collegamenti

In entrambi i casi precedenti i collegamenti fra i vari sottosistemi di questo codice sono tutti cablati su schede. Le connessioni esterne sono verso il sistema GPS – Trasmettitore che avverrà mediante la prima seriale RS232, il sistema ecoscandaglio che avverrà mediante la seconda seriale RS232, i sistemi di condizionamento dei segnali (controllo del verricello, controllo motori 1, controllo motori 2, controllo delle tensioni di alimentazione) mediante la terza RS232 (i vari sistemi di condizionamento verranno connessi in parallelo sullo stesso bus funzionando da slave con indirizzi differenti), e il sistema Log Book mediante la quarta e ultima porta RS232.

 Per i sistemi di diagnostica a terra (montaggio e verifica in fase di montaggio) sono disponibili la porta per la tastiera standard PC, e il connettore per un video standard VGA. L’alimentazione è fornita dal convertitore DC-DC controllato dal modulo di controllo delle alimentazioni.

Descrizione del software centrale

Le periferiche del sistema Blue Box sono di due tipi. I dispositivi commerciali comunicano mediante porte seriali bufferizzate. I dispositivi progettati non solo comunicano mediante porte seriali bafferizzate, ma consentono l’implementazione di protocolli di handshake per il controllo della correttezza del flusso dei dati. Questo implica che non sussistono tempistiche critiche nelle comunicazioni e ciò consente di semplificare le stesura del software. Infatti in tale situazione non sono necessarie più routine concomitanti per la gestione dei singoli dispositivi (procedure TSR), ma basta una architettura basata sul polling.

Il programma radice sarà composto da una prima parte di inizializzazione di variabili, comunicazioni, periferiche e tempi di osservazione; una seconda parte ciclica sarà responsabile dell’interrogazione e gestione ciclica dei vari dispositivi periferici. Una shell disponibile a livello di supervisore consentirà l’impostazione dei parametri di funzionamento. Il file che registra tutti i paramentri di funzionamento, ad esempio gli intervalli di campionamento durante le varie fasi della motonave, potrà essere aggiornato anche mediante il sistema trasmissivo consentendo una maggior flessibilità di programmazione.

La gestione dei dati verrà realizzata completamente in RAM, eccezione fatta per la sezione Black Box. La registrazione fisica dei dati verrà effettuata ad intervalli regolari, ampiezza di default un giorno, o prima dello spegnimento della Blue Box. Ciò consentirà di aumentare la vita media del supporto di memorizzazione scelto, che risente dei cicli di scrittura.
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Figura 1: Flow Chart del programma radice del sistema centrale

Funzione AUTDS

Questa funzione assolve il compito di esaminare lo stato di funzionamento dei dispositivi ed in caso di avaria decide la procedura da attivare. In particolare:

· Esame dei byte di stato raccolti durante le funzioni di periferica

· In caso di guasto lieve decide di spegnere, se possibile, il dispositivo in avaria; accoda il codice dell’errore in trasmissione, se l’errore non compromette il funzionamento del sistema trasmissivo

· In caso di guasto grave trasmette l’evento e spegne la Blue Box

Funzione ECO

Questa è la funzione di gestione della periferica Ecoscandaglio. I compiti svolti sono:

· Ricevere in seriale la stringa di profondità

· Elaborarla, per filtrarla dai codice di controllo, e codificarla per ottimizzare lo spazio utilizzato

· In caso debba essere acquisita (in funzione dei periodi di campionamento) la accoda ai dati per la routine di trasmissione e la memorizza in storico

Funzione GPS

Questa è la funzione di gestione della periferica GPS. I compiti svolti sono:

· Interroga la periferica per conoscere lo stato del dispositivo

· Interroga la periferica per conoscere la visibilità dei satelliti tracciati

· Se la periferica funziona correttamente e ci sono sufficienti satelliti tracciati per un nuovo punto nave: riceve in seriale la stringa di posizione, altrimenti termina la funzione

· Elaborarla, per filtrarla dai codice di controllo, e codificarla per ottimizzare lo spazio utilizzato

· In caso debba essere acquisita (in funzione dei periodi di campionamento) la accoda ai dati per la routine di trasmissione e la memorizza in storico

Funzione VER

Questa è la funzione di gestione della periferica che controlla la rotazione del verricello. I compiti sono:

· Interroga la periferica per conoscere lo stato del dispositivo

· Se la periferica funziona correttamente: riceve in seriale la stringa di posizione, altrimenti termina la funzione

· Elaborarla, per filtrarla dai codice di controllo, e codificarla per ottimizzare lo spazio utilizzato

· In caso debba essere acquisita (in funzione dei periodi di campionamento) la accoda ai dati per la routine di trasmissione e la memorizza in storico

· Esamina lo stato di Inizio e fine attività di pesca quindi cambia gli intervalli di campionamento e registra l’evento in storico e lo accoda per la trasmissione

Funzione NGIR1 e NGIR2

Questa è la funzione di gestione della periferica che controlla la rotazione dell’albero motore. I compiti sono:

· Interroga la periferica per conoscere lo stato del dispositivo

· Se la periferica funziona correttamente: riceve in seriale la stringa di rotazione, altrimenti termina la funzione

· Elaborarla, per filtrarla dai codice di controllo, e codificarla per ottimizzare lo spazio utilizzato

· In caso debba essere acquisita (in funzione dei periodi di campionamento) la accoda ai dati per la routine di trasmissione e la memorizza in storico

Funzione VALIM

Questa è la funzione di gestione della periferica che controlla lo stato delle alimentazioni della Blue Box. I compiti sono:

· Interroga la periferica per conoscere lo stato del dispositivo

· Se la periferica funziona correttamente: riceve in seriale la stringa di stato, altrimenti termina la funzione

· Elaborarla, per filtrarla dai codice di controllo, e codificarla per ottimizzare lo spazio utilizzato

· In caso debba essere acquisita (in funzione dei periodi di campionamento) la accoda ai dati per la routine di trasmissione e la memorizza in storico

Funzione Black Box

Questa è la funzione di scrittura dei dati nella memoria Black Box. I compiti sono:

· Memorizza direttamente sul disco i dati nuovi, in funzione del campionamento

· Cancella i dati “scaduti” secondo il criterio FIFO

Funzione Log Book

Questa funzione gestisce il flusso dei messaggi fra l’host e l’equipaggio tramite la Blue Box.

· Se sono presenti messaggi dall’host per l’equipaggio e il palmare non è sulla base attiva il primo tipi di segnalazioni

· Se sono presenti messaggi dall’host per l’equipaggio e il palmare è sulla propria base, ma i messaggi non sono stati letti attiva il secondo tipo di segnalazioni

· Cancella i dati per l’equipaggio letti o perché espressa volontà di cancellazione dell’utenza o per trascorsi limiti di permanenza

· Se presenti messaggi in uscita dalla Blue Box osserva la priorità del messaggio: alta allora li accoda per la trasmissione, bassa li accoderà per la trasmissione in un istante di tempo di minor flusso trasmissivo e comunque non oltre un periodo di scadenza

Funzione Trasmissiva

Questa funzione si occupa di gestire i flussi dati da trasmettere e ricevuti dall’host. Gestisce le code di trasmissione comprime i dati e aggiorna l’archivio dati. I compiti specifici sono mostrati nel seguente flow chart:
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Figura 2: Flow Chart della Funzione di Trasmissione

Codice 5: Blocco per il controllo della alimentazione Elettrica di bordo

Descrizione dei requisiti del sistema alimentatore

La sezione di alimentazione centrale della Blue Box deve essere progettata per la gestione delle seguenti funzioni:

1. Alimentare il computer pilota quando il motore della motonave è acceso

2. Alimentare i sistemi esterni su comando del computer pilota

3. Rilevare lo stato di funzionamento della centrale elettrica di bordo (sorveglianza della tensione di alimentazione)

4. Gestire la ricarica della batteria tampone

5. Stabilizzare la tensione esterna

6. Filtrare la tensione di alimentazione esterna

7. Eliminare i picchi di tensione

8. Gestire l'accensione e lo spegnimento del computer pilota

Schema a blocchi dell'alimentatore

Per rispondere ai precedenti requisiti funzionali, si è provveduto a suddividere l’alimentatore nei seguenti moduli:
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Figura 3: Schema a blocchi della sezione d’alimentazione

Di ciascun modulo funzionale è fornita, nei capitoli successivi una descrizione dettagliata

Descrizione dei blocchi utilizzati nella sezione di alimentazione

Interruttori Intelligenti
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Figura 4: Schema a blocchi degli interruttori intelligenti

Questo blocco esplica la funzione di amplificare il segnale di comando provveniente dal microcontrollore. Le uscite sono suddivise in gruppi, ciascuno dedicato alla gestione di un particolare valore della tensione d’alimentazione d’uscita. Per ciascun gruppo di uscite comandate si provvede ad effettuare una misura istantanea della corrente assorbita e della tensione. Tali misure consentono al microcontrollore di gestire in maniera ottimale il consumo energetico delle periferiche connesse alla Blue Box e permettono la valutazione di eventuali guasti. 

Requisiti generali:

· Vin = 24 Vcc +/- 30%

· Iin = 0-10 A

· Protezione dai corto circuiti permanenti

· Uscita Analogica per la misura di corrente

· Uscita analogica per la misura di tensione di uscita

· Comando digitale per l'azionamento dell'interruttore

Per realizzare questa funzione si è ricorso alle soluzioni circuitali illustrate nella Figura 20.

 Filtro Passa Basso Alimentazione
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Figura 5: Schema a Blocchi del filtro passa basso d’alimentazione

Questo blocco è posto sulla sorgente di alimentazione della Blue Box. La sua funzione è quella di ridurre le emissioni elettromagnetiche prodotte ed indotte dalla Blue Box.

Requisiti:

· Tensione d'ingresso: 24 - 50 Vcc

· Corrente massima ammissibile: 10 A

· Attenuazione I: 3dB a 10 Hz

· Attenuazione II 40 dB a 100 Hz

Per realizzare questa funzione si è ricorso alle soluzioni circuitali illustrate nella Figura 18.

Filtro Soppressore dei Transitori
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Figura 6: Filtro soppressore dei transitori elettrici

Questo filtro è posto sulla alimentazione della Blue Box. La sua funzione è quella di evitare istantanei innalzamenti della tensione d’alimentazione (protezione dai picchi di tensione), impedire l’assorbimento di correnti eccessive da parte della Blue Box (protezione dai picchi di corrente) ed evitare che la impropria connessione alla fonte d’energia possa danneggiare la Blue Box (protezione da inversione di polarità).

Requisiti:

· Tensione Nominale d'esercizio : 24 Vcc +/- 10 %

· Tensione di Vincolamento : 64 Vcc

· Energia Transitoria: 3 J (10 ms MAX)

· Corrente Massima di picco: 500 A (8/20 uS)

Per realizzare questa funzione si è ricorso alle soluzioni circuitali illustrate nella Figura 18.

Riduttore delle Tensioni d'alimentazione
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Figura 7: Riduttore DC-DC

Questo blocco esplica la funzione di ridurre la tensione di alimentazione d’ingresso ad un valore compatibile con i dispositivi interni e le periferiche.

La sezione è particolarmente curata sotto il profilo dell’efficienza.
Requisiti:

· Tensione Vin: 24 Vcc +/- 30 %

· Corrente Iin: 1.5 A Max

· Tensione Uscita 1: + 12 Vcc

· Corrente Massima: 3 A

· Efficienza 
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· Temp. di funzionamento: -10 +80 °C

Per realizzare questa funzione si è ricorso alle soluzioni circuitali illustrate nella Figura 19.

Alimentatore tampone 
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Figura 8: Batteria tampone

Questo blocco esplica la funzione di alimentare il microcontrollore dell’alimentatore quando il motore della motonave è spento. La batteria tampone è ricaricata automaticamente quando la motonave è in moto e può essere impiegata per operazioni di emergenza con le periferiche. La sezione è particolarmente curata sotto il profilo dell’efficienza.
Requisiti:

· Tensione Vin: 15 Vcc +/- 10 %

· Corrente Iin: 0.5 A Max

· Tensione Uscita 1: 12 Vcc

· Corrente Massima: 3 A

· Efficienza 
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· Temp. di funzionamento: -10 +80 °C

Per realizzare questa funzione si è ricorso alle soluzioni circuitali illustrate nella Figura 21.

Alimentatore del Microcontrollore
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Figura 9: Alimentatore del microcontrollore

Questo blocco esplica la funzione di alimentare permanentemente il microcontrollore. Per garantire una stabile fonte di energia, si è provveduto ad utilizzare tutte le fonti energetiche disponibili. 
Requisiti:

· Tensione Vin: 24 VCC +/- 30 %; 15 VCC +/- 30 %;

· Corrente Iin: 0.5 A Max

· Tensione Uscita: 5 VCC

· Corrente Massima: 0.3 A

· Temp. di funzionamento: -10 +80 °C

Per realizzare questa funzione si è ricorso alle soluzioni circuitali illustrate nella Figura 9.

Comunicazione con il sistema Centrale
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Figura 10: Blocco di comunicazione con il sistema centrale

Questo blocco esplica la funzione di permettere la comunicare dell’alimentatore con il sistema centrale. 
Per questo tipo di comunicazione, data la piccola distanza fra alimentatore e sistema centrale, è previsto un protocollo standard RS232.

Requisiti:

· Lunghezza dei cavi di comunicazione: 20 mt max.

· Protocollo di comunicazione: RS232

Per realizzare questa funzione si è ricorso alle soluzioni circuitali illustrate nella Figura 17.

Comunicazione ed alimentazione delle periferiche esterne
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Figura 11: Blocco di comunicazione ed alimentazione delle periferiche

Questo blocco esplica la funzione di alimentare e comunicare con le periferiche esterne. 
Requisiti:

· Tensione Vin: 24 VCC +/- 30 %; 15 VCC +/- 30 %;

· Corrente Iin: 0.5 A Max

· Tensione Uscita: 5 VCC

· Corrente Massima: 0.3 A

· Temp. di funzionamento: -10 +80 °C

Per realizzare questa funzione si è ricorso alle soluzioni circuitali illustrate nella Figura 16.

Microcontrollore 
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Figura 12: Microcontrollore

Questo blocco effettua tutte le funzioni di controllo e comando della scheda di alimentazione. 
Requisiti:

· Tensione Vin: 5 VCC +/- 5 %

· Corrente Iin: 0.15 A Max

· Clock di sistema: 8 MHZ 

· Porte di uscita: 8

· Porte d’ingresso: 8

· Spazio ROM: 

· Spazio RAM: 

· Temp. di funzionamento: -10 +80 °C

Per realizzare questa funzione si è ricorso alle soluzioni circuitali illustrate nella Figura 13.

Schemi Elettrici dell'Alimentatore
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Figura 13:Processore Principale
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Figura 14: Alimentatore del microprocessore
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Figura 15: Blocco delle comunicazioni seriali
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Figura 16: Blocco per le comunicazioni RS422
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Figura 17: Blocco per le comunicazioni RS232
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Figura 18: Blocco per il filtraggio dell'alimentazione della Motonave
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Figura 19: Riduttore di tensione (DC/DC)
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Figura 20: Interruttori delle periferiche esterne
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Figura 21: Blocco per il controllo della batteria tampone
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Figura 22: Blocco per il rilievo della accensione dei Motori

Descrizione funzionale dei segnali

Descrizione delle tensioni d'alimentazione:

Nome
Valore
Corrente MAX
Descrizione

24VBB
24 VCC
10 A
Ingresso da connettere alle batterie della Motonave

24VM
24 VCC
10 A
Tensione filtrata dalle radiazioni EMI e dai transitori d'ingresso

5VA
5 VCC
0.5 A
Tensione d'alimentazione del Microprocessore e comunic.

15 VM
15 VCC
3 A
Tensione per periferiche e ricarica batt. Tampone

Descrizione delle Uscite

Numero Uscita
Relè
Descrizione
Note






OUT0
K2
Alim. 15 VCC periferiche 1
MAX 1.5 A

OUT1
K3
Alim. 15 VCC periferiche 2
MAX 1.5 A

OUT2
K4
Alim. 24 VCC PC industr.
MAX 5 A

OUT3
K5
Alim. 24 VCC periferiche 3
MAX 1.5 A

OUT4
K6
Connette la BTAM. Alle per.
MAX 3 A (tempo limitato)

OUT5
K7 
Connette la 15 VCC per ric.
Ricarica la Batt. Tampone

OUT6
K1
Connette 24 VC barca al sistema
MAX 10 A

Descrizione delle funzioni porte del microprocessore

Pin Num.
Pin. Nome
Tipo (IN - OUT - PAS)
Valore Iniziale
Descrizione

19
PB0
PAS
High
MIS0 = 24 VCC Barca

18
PB1
PAS
High
MIS1 = 15 VCC DC/DC

17
PB2
PAS
High
MIS2 = ACCENSIONE MOTORI

16
PB3
PAS
High
MIS3 = 12 VCC BAT. TAMP.

15
PB4
PAS
High
MIS4 = I ASS. DALLA 15 VCC

14
PB5
PAS
High
MIS5 = I ASS. DALLA 24 VCC

13
PB6
IN
High
MIS6 = DISPONIBILE

12
PB7
IN
High
MIS7 = DISPONIBILE

27
PA0
OUT
L
COM0 = OUT0

26
PA1
OUT
L
COM1 = OUT1

25
PA2
OUT
L
COM2 = OUT2

24
PA3
OUT
L
COM3 = OUT3

23
PA4
OUT
L
COM4 = OUT4

22
PA5
OUT
L
COM5 = OUT5

21
PA6
OUT
L
COM6 = OUT6

20
PA7
OUT
L
COMANDO RX/TX RS488

9
PC4
IN
High
RX RS485

8
PC5
OUT
H
TX RS485

7
PC6
IN
High
SCL I2C

6
PC7
IN
High
SDA I2C

Descrizione dei Connettori

Connettore
Descrizione
Note

J1
Alimentazione 24 VCC dalla barca
Foglio 1

J2
Alimentazione 12 VCC dalla Batt. Tampone
Foglio 1

J3
Alimentazione 12 VCC Periferica 1
Foglio 5

J4
Alimentazione 12 VCC Periferica 2
Foglio 5

J5
Alimentazione 24 VCC PC Industriale
Foglio 5

J6
Alimentazione 24 VCC Periferica 3
Foglio 5

J7
Alimentazione 12 VCC Batt. Tampone
Foglio 6

P2
RS 232 Da Connettere al PC
Foglio 8

P1
RS 488 Da Connettere alle periferiche
Foglio 8

Descrizione dei Ponticelli

Nome
Descrizione
Foglio

J8
Ins. Rload su RS488
Foglio 9

Note tecniche suddivise per foglio.

Foglio 1:

· Connettore J1: Connessione alla tensione di alimentazione della motonave (diametro minimo dei cavi 2.5 
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mm

)

· Connettore J2: Connessione alla chiave d'accensione del motore della motonave. In alternativa è possibile connettere il sistema alla pompa d'alimentazione del gasolio. (diametro minimo dei cavi 1 
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mm

)

Foglio 2:

· Montare U4 su dissipatore con 20°C/W

· Montare D4 con terminali lunghi.

Foglio 3:

· Connettore P2: Ingresso RS232 dal PC. Montare spinotto FEMALE

· Connettore P1: Ingresso RS488 dalle periferiche esterne (connessione in parallelo). Montare spinotto MALE

Foglio 4:

· Ponticello J3: inserisce la resistenza di carico sulla linea RS488. La resistenza di carico (adattamento della linea) deve essere montata se l'alimantatore è l'ultimo dispositivo della catena.

Foglio 6:

· Fusibile F1: Protezione della Blue Box contro inversione di alimentazione e guasti. Montare 15 Amp. Lento

Foglio 8:

· Connettore J4: Uscita 1 per alimentazione delle periferiche esterne (15 VCC 5 A max)

· Connettore J5: Uscita 1 per alimentazione delle periferiche esterne (15 VCC 5 A max)

· Connettore J6: Uscita 1 per alimentazione delle periferiche esterne (24 VCC 5 A max)

· Connettore J7: Uscita 1 per alimentazione delle periferiche esterne (24 VCC 5 A max)

· Montare R7 distanziato da PCB

· Montare R10 distanziato da PCB

Foglio 9:

· Connettore J8: connettere alla batteria tampone della Motonave (diametro minimo dei fili 1 
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mm

)

· Montare R14 distanziato dal PCB

· Montare D11 e D9 distanziati dal circuito stampato

· Fusibile F6: Protezione della batteria tampone contro inversione e guasti. Montare 10 A rapido

Foglio 10:

· Fusibile F8: Protezione della Blue Box contro inversione della connessione della chiave accensione. Montare1 A rapido.

Descrizione delle operazioni suddivise per funzioni:

Descrizione dei Relè:

K1: Alimentazione della linea dei 24 Vcc per il convertitore da 15 Vcc (convertitore DC/DC di uscita).


PA6 = 1 -> K1 chiuso -> Linea 15 Vcc alimentata

K2: Alimentazione della linea dei 15 Vcc per i sensori della linea d'alimentazione 1.


PA0 = 1 -> K2 chiuso -> Linea 1 - 15 Vcc alimentata

K3: Alimentazione della linea dei 15 Vcc per i sensori della linea d'alimentazione 2.


PA1 = 1 -> K3 chiuso -> Linea 2 - 15 Vcc alimentata

K4: Alimentazione della linea dei 24 Vcc per i sensori della linea d'alimentazione 3.


PA2 = 1 -> K4 chiuso -> Linea 3 - 24 Vcc alimentata

K5: Alimentazione della linea dei 24 Vcc per i sensori della linea d'alimentazione 4.


PA3 = 1 -> K5 chiuso -> Linea 4 - 24 Vcc alimentata

K6: Alimentazione della linea dei 15 Vcc mediante BATTERIA TAMPONE.


PA4 = 1 -> K6 chiuso -> Linea 15 VCC alimentata da batteria tampone. 


Nota: Se è attivo il convertitore DC/DC la batteria è automaticamenteesclusa (D9)

K7: ricarica della BATTERIA TAMPONE.


PA5 = 1 -> K7 chiuso -> Batteria tampone in ricarica. 


Nota: Se è spento il convertitore DC/DC la batteria è automaticamenteesclusa (D11)

Elenco dei componenti 

Reference
Part


C1
22 uF 16 V Elettrolitico
Passo 2 mm

C2
220 uF 35 V Elettrolitico
Passo 3.5 mm

C3
220 uF 35 V Elettrolitico 
Passo 3.5 mm

C5
1 uF 63 V= Poliestere
Passo 7.5 mm

C6
1 uF 63 V= Poliestere
Passo 7.5 mm

C7
1 uF 63 V= Poliestere
Passo 7.5 mm

C8
22 uF 16 V Elettrolitico
Passo 2 mm

C9
1 uF 63 V= Poliestere
Passo 7.5 mm

C17
220 uF 35 V Elettrolitico 
Passo 3.5 mm

C4
O.47 uF 63 V= (POLIESTERE METAL.)
Passo 5 mm

C10
O.47 uF 63 V= (POLIESTERE METAL.)
Passo 5 mm

C11
O.47 uF 63 V= (POLIESTERE METAL.)
Passo 5 mm

C12
O.47 uF 63 V= (POLIESTERE METAL.)
Passo 5 mm

C13
O.47 uF 63 V= (POLIESTERE METAL.)
Passo 5 mm

C14
O.47 uF 63 V= (POLIESTERE METAL.)
Passo 5 mm

C15
O.47 uF 63 V= (POLIESTERE METAL.)
Passo 5 mm

C16
O.47 uF 63 V= (POLIESTERE METAL.)
Passo 5 mm

D1
1N4007
Passo 10 mm

D2
1N4007
Passo 10 mm

D3
1N4007
Passo 10 mm

D15
1N4007
Passo 10 mm

D6
1N6284
Passo 15 mm

D9
P600D
Passo 15 mm

D10
P600D
Passo 15 mm

D11
P600D
Passo 15 mm

D4
BZX85 12V
Passo 15 mm

D7
BZX79 12V
Passo 10 mm

D8
BZX79 4V7
Passo 10 mm

D14
BZX79 3V3
Passo 8 mm

D5
SIOV V33ZA2
Passo 8 mm

D12
SIOV V33ZA2
Passo 8 mm

D13
1N6284
Passo 15 mm

F6
5 A 


F1
10 A 


F2
DSS 306-55Y5U222Z100 (Murata)
Passo 2.5+2.5 mm

F3
DSS 306-55Y5U222Z100 (Murata)
Passo 2.5+2.5 mm

F4
DSS 306-55Y5U222Z100 (Murata)
Passo 2.5+2.5 mm

F5
DSS 306-55Y5U222Z100 (Murata)
Passo 2.5+2.5 mm

F7
DSS 306-55Y5U222Z100 (Murata)
Passo 2.5+2.5 mm

ISO1
4N26


J1
CON02 Orizz. Da stampato SAURO


J2
CON02 Orizz. Da stampato SAURO


J4
CON02 Orizz. Da stampato SAURO


J5
CON02 Orizz. Da stampato SAURO


J6
CON02 Orizz. Da stampato SAURO


J7
CON02 Orizz. Da stampato SAURO


J8
CON02 Orizz. Da stampato SAURO


J3
CON02 + Pont. da PCB
Passo 2.5

K1
RELAY NAIS DK1A-24V (MATSUSHITA)


K2
RELAY NAIS DK1A-24V (MATSUSHITA)


K3
RELAY NAIS DK1A-24V (MATSUSHITA)


K4
RELAY NAIS DK1A-24V (MATSUSHITA)


K5
RELAY NAIS DK1A-24V (MATSUSHITA)


K6
RELAY NAIS DK1A-24V (MATSUSHITA)


K7
RELAY NAIS DK1A-24V (MATSUSHITA)


P1
CANON_9_Fem.


P2
CANON_9_Mas.


Q1
BC327
TO92

Q2
BC327
TO92

Q3
BC237
TO92

R1
1 KOHM 1/4 W
8 res. + Comune

R2
10 KOHM 1/4 W
8 res. + Comune

R3
120 ohm 1/4 W (Pell. Carbonio)
Passo 10 mm

R4
1 KOHM 1/4 W 
Passo 10 mm

R5
10 KOHM 1/4 W
Passo 10 mm

R6
4.7 KOHM 1/4 W
Passo 10 mm

R8
1 KOHM 1/4 W
Passo 10 mm

R9
1 KOHM 1/4 W
Passo 10 mm

R11
4.7 KOHM 1/4 W
Passo 10 mm

R12
4.7 KOHM 1/4 W
Passo 10 mm

R13
4.7 KOHM 1/4 W
Passo 10 mm

R15
10 KOHM 1/4 W
Passo 10 mm

R18
1 KOHM 1/4 W
Passo 10 mm

R19
1 KOHM 1/4 W
Passo 10 mm

R20
2.7 KOHM 1/4 W
Passo 10 mm

R21
1 KOHM 1/4 W
Passo 10 mm

R7
1 OHM 3 W (Ossido di metallo)
Passo 20 mm

R10
0.22 OHM 12 W
Passo 80 mm

R14
2.2 OHM 6 W
Passo 30 mm

R16
1 KOHM 2 W
Passo 25 mm

R17
1 KOHM 2 W
Passo 25 mm

U1
ST6225


U2
PCF8582E


U3
ULN2003A


U4
LM7805CT


U5
MAX481


U6
MAX232


U7
BNX005 (Murata)


U8
AA50 A-048L-L150S (ASTEC)


Y1
Ris. Cer. 8 MHZ (Capacità incl.)
Passo 2.5 + 2.5 mm

Elenco componenti presenti in ciascun foglio

Reference
Schematic Name
Sheet





C1
Bbalim.sch
1

C2
MCALI.SCH
2

C3
MCALI.SCH
2

C4
RS488.SCH
4

C5
RS232.SCH
5

C6
RS232.SCH
5

C7
RS232.SCH
5

C8
RS232.SCH
5

C9
RS232.SCH
5

C10
FILPB.SCH
6

C11
FILPB.SCH
6

C12
CONVDC.SCH
7

C13
USCITE.SCH
8

C14
USCITE.SCH
8

C15
BTAMP.SCH
9

C16
CMOTOR.SCH
10

C17
CMOTOR.SCH
10

D1
MCALI.SCH
2

D2
MCALI.SCH
2

D3
MCALI.SCH
2

D4
MCALI.SCH
2

D5
FILPB.SCH
6

D6
FILPB.SCH
6

D7
USCITE.SCH
8

D8
USCITE.SCH
8

D9
BTAMP.SCH
9

D10
BTAMP.SCH
9

D11
BTAMP.SCH
9

D12
CMOTOR.SCH
10

D13
CMOTOR.SCH
10

D14
Bbalim.sch
1

D15
Bbalim.sch
1

F1
FILPB.SCH
6

F2
USCITE.SCH
8

F3
USCITE.SCH
8

F4
USCITE.SCH
8

F5
USCITE.SCH
8

F6
BTAMP.SCH
9

F7
CMOTOR.SCH
10

F8
CMOTOR.SCH
10

ISO1
CMOTOR.SCH
10

J1
Bbalim.sch
1

J2
Bbalim.sch
1

J3
RS488.SCH
4

J4
USCITE.SCH
8

J5
USCITE.SCH
8

J6
USCITE.SCH
8

J7
USCITE.SCH
8

J8
BTAMP.SCH
9

K1
Bbalim.sch
1

K2
USCITE.SCH
8

K3
USCITE.SCH
8

K4
USCITE.SCH
8

K5
USCITE.SCH
8

K6
BTAMP.SCH
9

K7
BTAMP.SCH
9

P1
COMUN.SCH
3

P2
COMUN.SCH
3

Q1
USCITE.SCH
8

Q2
USCITE.SCH
8

Q3
Bbalim.sch
1

R1
Bbalim.sch
1

R2
Bbalim.sch
1

R3
RS488.SCH
4

R4
RS488.SCH
4

R5
FILPB.SCH
6

R6
CONVDC.SCH
7

R7
USCITE.SCH
8

R8
USCITE.SCH
8

R9
USCITE.SCH
8

R10
USCITE.SCH
8

R11
USCITE.SCH
8

R12
USCITE.SCH
8

R13
BTAMP.SCH
9

R14
BTAMP.SCH
9

R15
CMOTOR.SCH
10

R16
CMOTOR.SCH
10

R17
CMOTOR.SCH
10

R18
Bbalim.sch
1

R19
Bbalim.sch
1

R20
Bbalim.sch
1

R21
Bbalim.sch
1

U1
Bbalim.sch
1

U2
Bbalim.sch
1

U3
Bbalim.sch
1

U4
MCALI.SCH
2

U5
RS488.SCH
4

U6
RS232.SCH
5

U7
FILPB.SCH
6

U8
CONVDC.SCH
7

Y1
Bbalim.sch
1

Codice 3: Blocco per il monitoraggio del movimento delle reti da pesca

Codice 4: Blocco per il controllo dei motori e dell’elica della motonave

Sezioni del blocco di condizionamento dei segnali

La sezione di condizionamento dei segnali è utilizzata per realizzare le seguenti funzioni:

· fornire un livello di comandi e risposte di tipo unificato fra le varie periferiche di cui è composto il sistema Blue Box

· memorizzare localmente eventi che possiedono natura asincrona rispetto al flusso di operazioni del processore principale

· permettere una connessione mediante cavi di lunghezza sufficiente ed in numero minimo (protocollo RS422) dei sensori di segnale all'unità centrale

Accanto ai requisiti generali, ciascuna unità di condizionamento dei segnali deve essere in grado di operare con specificità in relazione al tipo di sensore cui deve essere connessa. Per ottenere questi risultati, si è provveduto a progettare una unità comune adattabile a tutti i tipi di sensore disponibili in commercio di tipo logico mediante semplici operazioni di chiusura di una serie di cavallotti. L'unità descritta nelle pagine seguenti è utilizzabile per il condizionamento dei segnali dei sensori provenienti dal verricello (blocco 03.HV.02.97 della Figura 23) e per il condizionamento dei segnali dei sensori provenienti dai parametri meccanici del motore della motonave (blocco 04.HV.01.97 ). 
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Figura 23: Schema a blocchi dell'unità per il rilievo del numero di giri del verricello
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Figura 24: Sistema per l'acquisizione dei dati meccanici del motore della motonave.

Requisiti generali della sezione hardware 

Il sistema di condizionamento dei segnali provenienti dai sensori esterni, deve essere in grado di operare in ambienti ostili dal punto di vista ambientale. 

Pertanto, è richiesto un involucro di protezione conforme alle norme CEI EN 60529 con grado di protezione non inferiore alla classe IP 67. L'intero apparato dovrà essere considerato appartenete alla Classe X delle norme CEI 80-3-7. Per quanto riguarda i requisiti generali di funzionamento, d'alimentazione e d'immunità alle interferenze, si dovranno osservare le indicazioni contenute nella norma CEI 80-3. La connessione fra il sistema di condizionamento dei segnali e la BLUE BOX, dovrà avvenire seguendo le prescrizioni contenute nelle norme CEI 18-2 e CEI 18-11. Per evitare eccessiva influenza del rumore elettromagnetico, nelle comunicazioni elettriche si dovrà adottare lo standard RS232 per distanze dei cavi non superiori a 150 mt, e lo standard EIA/TIA 423 A (422 A) per distanze superiori.

Inoltre, dato che il movimento del verricello e degli organi rotanti del motore sono un evento non correlato ad altri, è necessario realizzare una interfaccia intelligente capace di memorizzare localmente i movimenti anche quando il processore centrale della BLUE BOX è impegnato in altre operazioni.

Schema a blocchi della sezione di condizionamento dei segnali

Per realizzare le funzioni descritte nei paragrafi precedenti, si è ritenuto opportuno suddividere la sezione di condizionamento dei segnali nei seguenti blocchi funzionali.
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Figura 25: Schema a blocchi del sistema di condizionamento dei segnali

Nel seguito ciascun blocco funzionale è esaminato in dettaglio.

Descrizione dei blocchi funzionali della sezione di condizionamento

Filtro di Alimentazione
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Figura 26: Schema a blocchi del filtro d'alimentazione

Il filtro di alimentazione esplica le seguenti funzioni:

1. Proteggere le linee elettriche d'alimentazione contro possibili corto circuiti che possono aver luogo nel dispositivo

2. Proteggere le sezioni interne del dispositivo dalle radiazioni elettromagnetiche entranti

3. Schermare gli apparati esterni da possibili interferenze elettromagnetiche emesse dal dispositivo

4. Proteggere le sezioni interne del dispositivo dai picchi di tensione ad elevata energia presenti sulla linea d'alimentazione

Per realizzare le funzioni elencate, si è adottata la soluzione circuitale riportata nella Figura 26 (foglio 3 dell'allegato B)

Requisiti elettrici:

· Tensione Nominale d'esercizio : 24 Vcc +/- 10 %

· Tensione di Vincolamento : 64 Vcc

· Energia Transitoria: 3 J (10 ms MAX)

· Corrente Massima di picco: 500 A (8/20 uS)

· Corrente massima ammissibile: 10 A

· Attenuazione I: 3dB a 10 Hz

· Attenuazione II 40 dB a 100 Hz

Filtro di segnale EMI
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Figura 27: Schema a blocchi del filtro dei sensori

Il blocco di filtraggio dei segnali di ingresso dai sensori, esplica le seguenti funzioni

1. Filtraggio EMI del segnale d'alimentazione da e verso i sensori

2. Adeguamento del richiesto livello di tensione d'alimentazione

3. Filtraggio EMI dei segnali elettrici provvenienti dai sensori

4. Adattamento delle condizioni di carico elettrico dei sensori

Per realizzare le funzioni elencate, si è adottata la soluzione circuitale riportata nella Figura 36, Figura 37 e Figura 38 (fogli 6,7 e 8 dell'allegato B)

Requisiti:

· Tensione d'ingresso: 24 - 50 Vcc

· Corrente massima ammissibile: 10 A

· Attenuazione I: 3dB a 1000 Hz

· Attenuazione II 40 dB a 10000 Hz

Alimentatore del controllore locale
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Figura 28: Sezione di alimentazione locale

Le funzioni svolte dal blocco di alimentazione locale possono riassumersi nei seguenti punti:

1. Evitare il danneggiamento del microcontrollore a causa di inversioni di polarità nella tensione d'alimentazione

2. Stabilizzare il valore della tensione d'alimentazione ad un livello conveniente al corretto funzionamento del microcontrollore impiegato

Per realizzare le funzioni elencate, si è adottata la soluzione circuitale riportata nella Figura 34 (foglio 4 dell'allegato schema B)

Requisiti:

· Tensione Vin: 
12 Vcc +/- 10 %

· Corrente Iin: 
0.3 A Max

· Tensione Uscita: 
+ 5 Vcc +/- 3%

· Corrente Massima: 0.3 A

· Efficienza 
[image: image34.wmf]%

60

<


· Temp. di funzionamento: -10 +80 °C

Sezione Microcontrollore
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Figura 29: Schema a blocchi della sezione microcontrollore

Le funzioni svolte dal blocco microcontrollore possono riassumersi nei seguenti punti:

1. Elaborare i segnali provenienti dai sensori

2. Inviare all'unità centrale, su richiesta, i dati raccolti dai sensori

Per realizzare le funzioni elencate, si è adottata la soluzione circuitale riportata nella Figura 31 (foglio 1 dell'allegato B) e si dovrà provvedere a sviluppare un insieme di prodotti software, ciascuno dei quali dedicato ad una particolare categoria di sensori

Sezione Interfaccia di comunicazione esterna
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Figura 30: Blocco dedicato alle comunicazioni esterne

Le funzioni svolte dal blocco dedicato alle comunicazioni esterne possono riassumersi nei seguenti punti:

1. Effettuare una traslazione di livelli elettrici per permettere una comunicazione fra processore centrale e periferiche utilizzando cavi lunghi (standard RS422)

Per realizzare le funzioni elencate, si è adottata la soluzione circuitale riportata nella Figura 35 (fogli 5 e 2 dell'allegato B).

Schemi Elettrici del sistema di condizionamento
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Figura 31: Schema elettrico del microcontrollore 
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Figura 32: Schema elettrico del connettore per i segnali e l’alimentazione
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Figura 33: Filtro EMI di alimentazione
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Figura 34: Alimentatore del microcontrollore
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Figura 35: Schema elettrico del sistema di comunicazione RS422
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Figura 36: Filtro EMI per segnali d’ingresso (sensore 1)

[image: image43.wmf]Alimentazione sensori

Tipo di sensore

(PULL/UP

PULL/DOWN)

SIN2

VSN2

12VCC

MIS2

VSN2

SIN2

MIS2

5VCC

5VCC

5VCC

12VCC

F5

1

3

2

D13

2

1

C8

R18

R17

F4

1

3

2

R16

J9

CON02

1

2

J8

CON02

1

2

J6

CON02

1

2

J7

CON02

1

2

R15

R_025

D12

DIODE_2

2

1

12VBC

MIS2

VSN2

SIN2

5VCC

SIN2

VSN2

12VCC

MIS2

VSN2

SIN2

MIS2

5VCC

5VCC

5VCC

12VCC


Figura 37: Filtro EMI per segnali d’ingresso (sensore 2)
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Figura 38: Filtro EMI per segnali d’ingresso (sensore 3)

Descrizione funzionale dei segnali

Descrizione delle tensioni d’alimentazione:

Nome    
Valore    
Corrente MAX
Descrizione






12VIN
12 VCC
0.5 A
Alimentazione ingresso

12VM
12 VCC
0.5 A
Alimentazione interna / sensori

5 VA
5 VCC
0.1 A
Alimentazione Microcontrollore

Descrizione dei Connettori

Connettore
Descrizione
Note

P1
Connettore CANON 9 Poli Maschio
Da connettere alla BLUE BOX

P2
Connettore CANON 9 Poli Femmina
Da connettere ai sensori

Descrizione delle funzioni delle porte del microprocessore

Pin Num.
Pin. Nome
Tipo (IN - OUT - PAS)
Valore Iniziale
Descrizione

19
PB0
PAS
High
MIS0 = 12 VCC Aliment. Esterna

18
PB1
PAS
High
MIS1 = Segnale sensore 1

17
PB2
PAS
High
MIS2 = Segnale sensore 2

16
PB3
PAS
High
MIS3 = Segnale sensore 3

15
PB4
IN
High
Non Usato

14
PB5
IN
High
Non Usato

13
PB6
IN
High
Non Usato

12
PB7
IN
High
Non Usato

27
PA0
OUT
L
Sensore 1 OK

26
PA1
OUT
L
Sensore 2 OK

25
PA2
OUT
L
Sensore 3 OK

24
PA3
OUT
L
Dati Ricevuti

23
PA4
IN
High
Non Usato

22
PA5
IN
High
Non Usato

21
PA6
IN
High
Non Usato

20
PA7
OUT
L
COMANDO RX/TX RS422

9
PC4
IN
High
Non Usato

8
PC5
IN
High
Non Usato

7
PC6
IN
High
SCL I2C

6
PC7
IN
High
SDA I2C

Descrizione dei ponticelli

Nome
Descrizione
Foglio





J1
Connette il Carico sulla linea dati
5 

J2
ON = Alimenta sens. 1 a 12 VCC
6

J3
ON = Alimenta sens. 1 a 5 VCC
6

J4
ON = Pull UP sensore
6

J5
ON = Pull DOWN sensore
6

J6
ON = Alimenta sens. 1 a 12 VCC
7

J7
ON = Alimenta sens. 1 a 5 VCC
7

J8
ON = Pull UP sensore
7

J9
ON = Pull DOWN sensore
7

J10
ON = Alimenta sens. 1 a 12 VCC
8

J11
ON = Alimenta sens. 1 a 5 VCC
8

J12
ON = Pull UP sensore
8

J13
ON = Pull DOWN sensore
8

Note tecniche suddivise per foglio

Foglio 3 allegato B: Montare U3, D7 e D8  lontano da altri componenti.

Foglio 4 allegato B: Montare U4 su piazzola larga del circuito stampato.

Foglio 5 allegato B: Chiudere il ponticello J1 quando il dispositivo è posto per ultimo della serie.

Foglio 6 allegato B: J2 e J3 selezionano l’alimentazione per il sensore connesso. J4 e J5 selezionano il tipo di carico applicato al sensore esterno (uscita 1).

Foglio 7 allegato B: J6 e J7 selezionano l’alimentazione per il sensore connesso. J8 e J9 selezionano il tipo di carico applicato al sensore esterno (uscita 2).

Foglio 8 allegato B: J10 e J11 selezionano l’alimentazione per il sensore connesso. J12 e J13 selezionano il tipo di carico applicato al sensore esterno (uscita 3).

Descrizione delle operazioni suddivise per funzioni:

Foglio 1 allegato B: I diodi led D1 – D4 consentono una rapida installazione del modulo. I diodi D1, D2 e D3 forniscono indicazioni sullo stato di funzionamento del singolo sensore connesso alle uscite 1-3. Il diodo D4 indica che le comunicazioni seriali si svolgono correttamente.

Elenco dei Componenti

Reference
Part
Note Costruttive

C1
22 uF 16 V Elettrolitico
Passo 2 mm

C4
220 uF 35 V Elettrolitico
Passo 3.5 mm

C5
220 uF 35 V Elettrolitico
Passo 3.5 mm

C2
O.47 uF 63 V= (POLIESTERE METAL.)
Passo 5 mm

C3
1 uF 63 V= Poliestere
Passo 7.5 mm

C6
1 uF 63 V= Poliestere
Passo 7.5 mm

C7
0.01 uF 63 V= Poliestere
Passo 5 mm

C8
0.01 uF 63 V= Poliestere
Passo 5 mm

C9
0.01 uF 63 V= Poliestere
Passo 5 mm

D1
Diodo LED Rosso
Passo 2.5 mm

D2
Diodo LED Rosso
Passo 2.5 mm

D3
Diodo LED Rosso
Passo 2.5 mm

D4
Diodo LED Rosso
Passo 2.5 mm

D5
1N4007
Passo 10 mm

D6
BZX79 3V3
Passo 8 mm

D7
SIOV V33ZA2
Passo 8 mm

D8
1N4007
Passo 10 mm

D9
1N4007
Passo 10 mm

D10
1N4007
Passo 10 mm

D12
1N4007
Passo 10 mm

D14
1N4007
Passo 10 mm

D11
SIOV V33ZA2
Passo 8 mm

D13
SIOV V33ZA2
Passo 8 mm

D15
SIOV V33ZA2
Passo 8 mm

F1
1 A


F2
DSS 306-55Y5U222Z100 (Murata)
Passo 2.5+2.5 mm

F3
DSS 306-55Y5U222Z100 (Murata)
Passo 2.5+2.5 mm

F4
DSS 306-55Y5U222Z100 (Murata)
Passo 2.5+2.5 mm

F5
DSS 306-55Y5U222Z100 (Murata)
Passo 2.5+2.5 mm

F6
DSS 306-55Y5U222Z100 (Murata)
Passo 2.5+2.5 mm

F7
DSS 306-55Y5U222Z100 (Murata)
Passo 2.5+2.5 mm

J1
CON02 + Pont. da PCB
Passo 2.5 mm

J2
CON02 + Pont. Da PCB
Passo 2.5 mm

J3
CON02 + Pont. Da PCB
Passo 2.5 mm

J4
CON02 + Pont. Da PCB
Passo 2.5 mm

J5
CON02 + Pont. da PCB
Passo 2.5 mm

J6
CON02 + Pont. da PCB
Passo 2.5 mm

J7
CON02 + Pont. da PCB
Passo 2.5 mm

J8
CON02 + Pont. da PCB
Passo 2.5 mm

J9
CON02 + Pont. da PCB
Passo 2.5 mm

J10
CON02 + Pont. da PCB
Passo 2.5 mm

J11
CON02 + Pont. da PCB
Passo 2.5 mm

J12
CON02 + Pont. da PCB
Passo 2.5 mm

J13
CON02 + Pont. Da PCB
Passo 2.5 mm

P1
CANON_9_Masch.


P2
CANON_9_Femm.


Q1
BC327
TO92

R1
330 OHM 1/4W
8 res. In DIP 300

R2
10 KOHM 1/4 W
8 res. + Comune

R3
1 KOHM 1/4 W
Passo 10 mm

R4
2.7 KOHM 1/4 W
Passo 10 mm

R5
1 KOHM 1/4 W
Passo 10 mm

R6
1 KOHM 1/4 W
Passo 10 mm

R7
4.7 KOHM 1/4 W
Passo 10 mm

R8
10 KOHM 1/4 W
Passo 10 mm

R9
120 ohm 1/4 W (Pell. Carbonio)
Passo 10 mm

R10
1 KOHM 1/4 W
Passo 10 mm

R11
1 KOHM 1/4 W
Passo 10 mm

R12
10 KOHM 1/4 W
Passo 10 mm

R13
10 KOHM 1/4 W
Passo 10 mm

R14
1 KOHM 1/4 W
Passo 10 mm

R15
1 KOHM 1/4 W
Passo 10 mm

R16
10 KOHM 1/4 W
Passo 10 mm

R17
10 KOHM 1/4 W
Passo 10 mm

R18
1 KOHM 1/4 W
Passo 10 mm

R19
1 KOHM 1/4 W
Passo 10 mm

R20
10 KOHM 1/4 W
Passo 10 mm

R21
10 KOHM 1/4 W
Passo 10 mm

R22
1 KOHM 1/4 W
Passo 10 mm

U1
ST6225
DIP 600

U2
PCF8582E_2


U3
BNX005 (Murata)


U4
78L05


U5
MAX481


Y1
Ris. Cer. 8 MHZ (Capacità incl.)
Passo 2.5+2.5 mm

Elenco dei componenti suddivisi per foglio

Reference
Schematic Name
Sheet





C1
Bscond.sch
1

C2
FILPB.SCH
3

C3
FILPB.SCH
3

C4
MCALI.SCH
4

C5
MCALI.SCH
4

C6
RS488.SCH
5

C7
SENSOR1.SCH
6

C8
SENSOR2
7

C9
SENSOR3
8

D1
Bscond.sch
1

D2
Bscond.sch
1

D3
Bscond.sch
1

D4
Bscond.sch
1

D5
Bscond.sch
1

D6
Bscond.sch
1

D7
FILPB.SCH
3

D8
FILPB.SCH
3

D9
MCALI.SCH
4

D10
SENSOR1.SCH
6

D11
SENSOR1.SCH
6

D12
SENSOR2
7

D13
SENSOR2
7

D14
SENSOR3
8

D15
SENSOR3
8

F1
FILPB.SCH
3

F2
SENSOR1.SCH
6

F3
SENSOR1.SCH
6

F4
SENSOR2
7

F5
SENSOR2
7

F6
SENSOR3
8

F7
SENSOR3
8

J1
RS488.SCH
5

J2
SENSOR1.SCH
6

J3
SENSOR1.SCH
6

J4
SENSOR1.SCH
6

J5
SENSOR1.SCH
6

J6
SENSOR2
7

J7
SENSOR2
7

J8
SENSOR2
7

J9
SENSOR2
7

J10
SENSOR3
8

J11
SENSOR3
8

J12
SENSOR3
8

J13
SENSOR3
8

P1
Bscond.sch
1

P2
COMUN.SCH
2

Q1
Bscond.sch
1

R1
Bscond.sch
1

R2
Bscond.sch
1

R3
Bscond.sch
1

R4
Bscond.sch
1

R5
Bscond.sch
1

R6
Bscond.sch
1

R7
FILPB.SCH
3

R8
FILPB.SCH
3

R9
RS488.SCH
5

R10
RS488.SCH
5

R11
SENSOR1.SCH
6

R12
SENSOR1.SCH
6

R13
SENSOR1.SCH
6

R14
SENSOR1.SCH
6

R15
SENSOR2
7

R16
SENSOR2
7

R17
SENSOR2
7

R18
SENSOR2
7

R19
SENSOR3
8

R20
SENSOR3
8

R21
SENSOR3
8

R22
SENSOR3
8

U1
Bscond.sch
1

U2
Bscond.sch
1

U3
FILPB.SCH
3

U4
MCALI.SCH
4

U5
RS488.SCH
5

Y1
Bscond.sch
1
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