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Szanowni Panstwo!

Wokresach przetomowych, a tymi naznaczona jest nasza wspétczes-
nos¢, szczegolnie mocno uwidacznia sie proces poszukiwania no-
wych oraz doskonalenie dotychczasowych rozwiazan technologicznych.
Jak skutecznie podnosi¢ wydajnos¢ proceséw przemystowych? - to py-
tanie pozostaje bowiem niezmiennie aktualne, powracajace z wieksza
intensywnoscig wiasnie w trudnych czasach, nacechowanych niestabil-
noscia globalnej gospodarki, kiedy nieustannie przychodzi stawiaé czota
duzej konkurencyjnosci na rynku. Odpowiedz jest jedna - konieczne jest
wdrazanie przez przedsiebiorstwa innowacyjnych rozwigzan.

Gospodarka oparta na wiedzy i innowacjach coraz bardziej decyduje
o konkurencyjnosci krajéw oraz trwalym wzroscie gospodarczym. Jed-
nym z kluczowych elementéw tej uktadanki sg przedsiebiorstwa i re-
alizowana przez nie dziatalnos¢ badawczo-rozwojowa. Polska ma przed
sobg ambitny cel jakim jest ,Plan na rzecz Odpowiedzialnego Rozwoju”
przedstawiony przez Wicepremiera Mariusza Morawieckiego. Celem
projektu jest stworzenie instrumentéw, ktére przyczynia sie do wzrostu
innowacyjnosci polskiej gospodarki, a co za tym idzie - do wzrostu do-
chodu narodowego i podniesienia poziomu dobrobytu w Polsce. Zaktada
on zwiekszenie udzialu wydatkéw z PKB na badania, innowacyjnosé
i rozwoj do 2% do 2020 roku. W najblizszych czterech latach naklady
na innowacyjnos¢ w Polsce maja wynies¢ 16 mld euro. Dlatego tez 11
stycznia biezacego roku zostata powotana Rada ds. Innowacyjnosci, ktérej
gléwnym celem jest koordynowanie wydatkéw na programy innowacyj-
ne oraz opracowanie zachet dla przedsiebiorcéw i przedstawicieli $wiata
nauki, ktére maja przyczynic sie do wzrostu wydatkéw na dziatalnosé
badawczo-rozwojowa.

Przedsiewziecie oczywiscie nietatwe, albowiem Polska ciggle jest mato
innowacyjna. W rankingach innowacyjnosci wypada niezadowalajaco.
Przykiadem jest 46 miejsce na 141 w Global Innovation Index 2015 oraz
24 miejsce na 28 w Innovation Union Scoreboard 2015. Oceniana jest réw-
niez ponizej sredniej dla UE we wszystkich giéwnych obszarach, dlatego
w ramach strategii Europa 2020 Polska zobowigzata sie do zwiekszenia
nakladéw na Badania+Rozwdj do poziomu 1,7% PKB w 2020 roku. We-
dtug danych GUS w 2014 roku wydatki te wynosity 0,94% PKB, z czego
mniej niz potowe stanowity wydatki sektora przedsiebiorstw.

Jako pismo nie omieszkaliSmy spojrzec¢ na problem z perspektywy firm,
ktére réwniez na polski rynek dostarczaja szeroka game urzadzen, w ten
sposob wspierajac nasz przemyst w dazeniu do podnoszenia swej inno-
wacyjnosci. Wskazujac zas na jeden z wazniejszych czynnikéw wpty-
wajacych na innowacyjnos¢, jakim jest powigzanie badan naukowych
z przemystem, pragniemy Panstwa zainteresowac¢ m.in. nastepujacymi
publikacjami: ,Projektowanie mechatroniczne. Graficzna specyfikacja
systeméw” autorstwa dr. hab. inz. Krzysztofa Pietrusewicza; ,Potrzeba
siegania do techniki automatycznego rozumienia jako bazy systemow
zabezpieczania inteligentnych budynkéw” prof. Ryszarda Tadeusiewi-
cza czy tez ,Uniwersalne moduty technologii Internetu Rzeczy (IoT) dla
systeméw automatyki budynkowej i zarzadzania energia w budynkach”
mgr. inz. Jakuba Greli i dr. Andrzeja Ozadowicza.

Katarzyna Zajac
Redaktor naczelna
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Nowe moduty radiowe do zabudowy (OEM)
serii SATELLINE-M3

W ofercie firmy ASTOR dostepne sg no-
we moduty radiowe finskiej firmy SATEL Oy.
Seria SATELLINE-M3 dedykowana jest do
integracji z innymi urzgdzeniami.

Charakteryzuje sie miniaturowymi rozmia-
rami, ultralekka konstrukcjg i niskim poborem
mocy.

SATELLINE-M3 to rodzina nadawczo-

-odbiorczych urzgdzen bezprzewodowych
przeznaczonych do pracy w pasmie licen-
cjonowanym 400—470 MHz lub wolnym 868—-870 MHz. Zasieg ko-
munikacji dla tych urzadzen moze dochodzi¢ od kilku do kilkuna-
stu kilometrow, a dzieki obstudze funkcji retransmisji moze by¢ on
swobodnie zwigkszany. Pomimo niewielkich rozmiaréw urzadzenie
oferuje szereg przydatnych funkcji, takich jak: korekcja btedow, re-
transmisja sygnatu oraz szyfrowanie danych uzytkownika w oparciu
0 128-bitowy algorytm AES.

W poréwnaniu z innymi uktadami bezprzewodowymi dostepnymi
na rynku serie¢ SATELLINE-M3 wyrdzniajg miniaturowe rozmiary
56 x 36 x 7, ultralekka konstrukcja PCB o wadze 18 graméw oraz
niski pobdér mocy. Aby utatwi¢ integracje z innymi urzagdzeniami,
rodzina SATELLINE-M3 posiada otwartg konstrukcje PCB z dodat-
kowa ostong dla modutu radiowego. Taka budowa pozwala réwniez
na dostosowanie urzgdzenia do indywidualnych potrzeb, poprzez
dopasowanie ksztattu ptytki radiowej, uchwytéw montazowych oraz
typu ztgcza antenowego.

Wiecej informacji na stronie www.astor.com.pl/radiomodemy/oem

ASTOR Sp. zo0.0.
www.astor.com.pl

CIRCLE Acara
CIRCLE Acara to naj- :
nowsza generacja nasze-
go sprawdzonego systemu
MES CIRCLE - stuzy do
kontroli, oceny i monitorowa-

; I‘I] “I‘I “M i'
nia procesow produkcyjnych.
Jedng z gtéwnych zalet ‘ ‘ Il

jest automatyczne genero- E : = L s

wanie raportow (pdf, xml,

etc.), co pozwala na petny przeglad na kazdym etapie produkcji,
w dowolnym czasie. CIRCLE Acara oferuje wiele mozliwosci ana-
lizy danych produkcyjnych i dlatego jest idealnym narzedziem do
zapewnienia jakosci i udoskonalania. CIRCLE Acara ma budowe
modutowg i moze by¢ tatwo dostosowany do specyfiki kazdego
zakfadu produkcyjnego. Jego otwarty i skalowalny system komu-
nikacji moze by¢ rozszerzony i potgczony z niemal kazdym istnie-
jacym systemem.

ELEILEE -
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CIRCLE Acara oparty jest na najnowszych technologiach opro-
gramowania, jest rozwijany przy uzyciu nowoczesnych narzedzi
i wykorzystuje serie bezptatnych bibliotek open-source. Pozwala
to na terminowy i efektywny kosztowo rozwdj niestandardowych
komponentéw w oparciu o wymagania Klienta. System CIRCLE
Acara jest niezalezny od platformy, dzieki czemu moze by¢ stoso-
wany w heterogenicznych sieciach komputerowych.

ZALETY CIRCLE Acara:
petna przejrzysto$¢ wszystkich operacji technologicznych i pro-
dukcyjnych;
optymalizacja proceséw produkcyjnych oraz czasu produkcji;
dostosowanie do wymagan specyficznych dla firmy;
raportowanie strat produkcyjnych i tworzenie statystyk awaryj-
nosci;
zautomatyzowane generowanie raportow (Excel, XML, TXT,
HTML, PDF).

Clausohm Polska Sp. z o.0.
www.clausohm.eu

Polecamy Licznik SSI seria 575 firmy

Fritz Kiibler GmbH
Zalety:
podwajny licznik SSI seria
575 udostepnia dwa indywi-
dualnie skalowalne wejscia
enkodera;
2x SSl lub SSIi TTL (A, / A,
B / B) z czestotliwoscig wejscia 1 MHz na kanat;
4 programowalne szybkie wyj$cia tranzystorowe z obcigzeniem
350 mA, ktére moga by¢ zaprogramowane jako wyjscia progowe;
tryb pracy podwdjnego odczytu pozycji. Licznik w krotkim czasie
przeprowadza podwajny odczyt pozycji z enkodera SSI i poréw-
nuje odpowiednie bity z dwéch odczytéw, zapewniajac prawidto-
wos$¢ wskazania oraz mozliwo$¢ wykrycia ewentualnego btedu;
licznik zapewnia osobny odczyt dwéch pozyciji, réznice lub sume
pozyciji;
licznik moze pracowac réwniez z jednym enkoderem;
licznik sktada sie z 6 lub 8 segmentéw LED (wysokos$¢ 15/10 mm)
i zapewnia doskonatg czytelno$¢, nawet z duzej odlegtosci.

@ubler

DO OO

Licznik 575 jest doskonatym urzadzeniem pozwalajacym bardzo
szybko i prosto zrealizowac funkcje pomiaru pozycji z jednego lub
dwéch enkoderéw bez koniecznos$ci posiadania specjalistycznej
wiedzy z zakresu programowania (jak to jest w przypadku zasto-
sowania odpowiedniego sterownika).

Kubler Sp. z o.0.
www.kubler.pl
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Nowa seria produktow wysokiej jakosci
uszczelek TPU

Niezalezny producent
uszczelek C. Otto Gehrckens
prezentuje nowg serie pro-
duktéw COG VarioPur®
w segmencie premium. Trzy
wysokiej jakosci materia-
ty serii VarioPur bazujg na
termoplastycznym uretanie i
(TPU/AU). W poréwnaniu .

z tradycyjnym materiatem

NBR w 90 shore A odpornos¢ na Scieranie i wyttaczanie jest co
najmniej 5 razy wigksza. Ponadto trzy materiaty TPU przekonujg
bardzo duzg gazoszczelnoscig oraz wysoka odpornoscig na roz-
maite gazy — poczgwszy od tlenu, poprzez azot, az po wszelkie
weglowodory syntetyczne. Nie wykazujg utraty elastycznosci przy
oddziatywaniu ozonem i tlenem. Niskie wtasciwosci pecznienia
w oleju mineralnym, czynnikach hydraulicznych i smarach, zasad-
niczo dobra odporno$¢ chemiczna i wspaniate zachowanie dyna-
miczne (Blow by) to kolejne zalety produktu.

Obok wysokiej jakosci uniwersalnego materiatu TPU COG
VarioPur® 195, firma COG wprowadza dwa specjalne materiaty
uszczelniajgce TPU. Cechy COG VarioPur® 295 to obok rozma-
itych wiasciwosci wysokiej jakosci kompozytu TPU takze wspaniata
elastyczno$¢ przy niskich temperaturach nawet do —50°C. COG
VarioPur® 395 jest najlepszym produktem tej serii i stanowi odnie-
sienie dla benchmarkingu. Mocna strona produktu to odporno$é na
hydrolize — wtasciwosg, ktora w tej formie poza tym produktem nie
wystepuje w materiatach TPU.

Materiaty TPU COG VarioPur® sg stosowane w hydraulice mobil-
nej i przemystowej, technologii gazowej i sprezyn gazowych, pneu-
matyce, technice zaworowej, przemys$le chemicznym i w technolo-
gii spozywczej i farmaceutycznej, a zgodnie z danymi producenta
sg dostepne od reki.

C. Otto Gehrckens GmbH & Co. KG
www.cog.de

COMAU RACERS - piekno i pasja spotykaja sie
z szybkoscia i precyzjg
Produkowany przez firme
z ponad 40-letnim doswiadcze-
niem i bogatg historig innowa-
cji, Racer3 to mocny, bardzo
szybki, 6-osiowy robot przegu-
bowy o udzwigu 3 kg i zasiegu
630 mm. Ten najnowszy model
w Comau Robotics, zbudowa-
ny z niezwykle wytrzymatego
aluminium, jest nadzwyczaj

lekki i mozna go z tatwoscig montowa¢ na podestach, $cianach,
sufitach czy podstawach nachylonych. Pod wzgledem szybkosci
robot ten ma zajmowac najwyzsze miejsce w swojej klasie. Ra-
cer3 jest trzecim robotem w zdobywajgcej liczne nagrody rodzinie
Racer i stanowi odpowiedz firmy Comau na ciggle wzrastajace
zapotrzebowanie rynku na szybka oraz efektywng kosztowo au-
tomatyke i robotyke dla matych i $rednich przedsiebiorstw oraz
krajow rozwijajgcych sie.

Racer3 stanowi potgczenie sprawdzonej doswiadczalnie tech-
nologii i zwigkszonej sprawnosci ze znacznym naciskiem na bez-
pieczenstwo, design i estetyke produktu. Przeznaczony jest dla
przemystu, w tym branzy spozywczej, elektronicznej, przetworstwa
tworzyw sztucznych, obrébki metalowej i wielu innych. Robota Ra-
cer3 cechuje kompaktowy design, aluminiowa konstrukcja, niezwy-
kta stabilnos¢ i przyjazny dla uzytkownikow interfejs. To wysoce
skuteczne rozwigzanie stuzgce do manipulacji i montazu mozna
fatwo dostosowa¢ do dowolnego otoczenia, dzieki czemu prak-
tycznie kazde mate czy $rednie przedsiebiorstwo zwiekszy swoja
zdolnos$¢ produkcyjng, jednoczesnie ograniczajgc catkowite koszty
dziatalnosci poprzez niezwykle doktadne, precyzyjne i inteligentne
zautomatyzowanie wtasnych procesow przemystowych.

Comau Poland Sp. z o.0.
www.comau.com/PL

S _APEET

ABB wprowadza na rynek najmocniejszy
4-biegunowy generator synchroniczny dla turbin
ABB, wiodgcy na $wiecie dostaw-
ca technologii dla energetyki i au- .

tomatyki, wprowadza nowy rozmiar 1
generatora synchronicznego 1400, d |

tym samym rozszerzajgc zakres T X
platformy AMS. Dzieki wprowadze- { ! l
niu nowego produktu oferta ABB \@l S .
obejmuje generatory o zakresie \ TS
mocy od 60 do 85 MVA przy na- ’
pieciach od 3 do 15 kV. Nowe ge-
neratory 4-biegunowe umozliwiajg
zwiekszenie mocy jednostkowej i bardziej ekonomiczng konstruk-
cje turbozespotu.

Wyzsze poziomy mocy dla generatoréw 4-biegunowych ABB
umozliwig zmniejszenie liczby urzadzen potrzebnych do genero-
wania tej samej iloéci energii. Dodatkowo w poréwnaniu z duzymi
2-biegunowymi alternatywami, generatory 4-biegunowe charakte-
ryzujg sie: mniejszym rozmiarem, nizszg masg, lepsza wydajnoscia,
wiekszg bezwtadnoscig, kroétszym czasem dostawy oraz nizszymi
kosztami eksploatacji i konserwaciji.

ABB
www.abb.pl
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Wytrzymaty czujnik laserowy z 10-Link

Do oferty firmy Turck trafit
wytrzymaty i wszechstronny
czujnik laserowy zaprojektowa-
ny dla wymagajacych aplikacji
i zakresu pracy 25-300 mm.
Nowy czujnik Q4X niezawod-
nie wykrywa nawet niewielkie
zmiany odlegtosci na poziomie
1 mm, takze w przypadku tak
wymagajgcych zadan, jak wy-
krywanie czarnych obiektéw na
czarnym lub refleksyjnym tle. Wysokie wzmocnienie i 64-elemen-
towa matryca zapewniajg minimalne btedy w aplikacjach detekgciji,
zliczania czy kontroli potozenia. Dzigki swojej wszechstronnosci
czujnik moze zmniejszy¢ liczbe komponentéw magazynowanych
przez klientow OEM czy uzytkownikéw koncowych. Menu oferujgce
szereg opcji jest proste w obstudze. Nachylony 4-cyfrowy wyswie-
tlacz LED i wygodne w uzyciu przyciski zapewniajg intuicyjng na-
stawe i prostg obstuge. Praca wyjscia czujnika jest wizualizowana
za pomocg jasnego, zottego wskaznika. Urzgdzenie oferuje wyjscia
dwustanowe (PNP i NPN), analogowe (pragdowe i napigciowe) lub
interfejs 10-Link.

Turck Sp. z o.0.
www.turck.com

Sygnalizator CPZ®-4 do sieci Smart Grid

Nowy sygnalizator typu
CPZ®-4 jest urzadzeniem
pomiarowo-sygnalizacyj-
nym umozliwiajgcym szyb-
ka identyfikacje uszkodze-
nia w ciggach kablowych
sieci SN. Urzadzenie prze-
znaczone jest do sygnali-
zacji zwar¢ doziemnych i migdzyfazowych w jednym lub dwéch
torach kablowych jednoczes$nie. Moze by¢ stosowany w sieciach
kablowych lub kablowo-napowietrznych:

skompensowanych z automatykg AWSC,;

ze stale uziemionym przez rezystor punktem neutralnym;

ze stale izolowanym punktem neutralnym.

Mikroprocesorowy sygnalizator CPZ®-4 dedykowany jest do
budowy systemoéw nadzoru sieci zasilajgcych Smart Grid. Wbu-
dowany interfejs umozliwia petng komunikacje systemu nadrzed-
nego z urzgdzeniami zainstalowanymi w stacjach SN. Wykony-
wane przez ukfady pomiarowe sygnalizatora pomiary prgdéw
roboczych i pradu |, mozna odczyta¢ z poziomu systemu dyspo-
zytorskiego. Na podstawie odczytanych danych z sygnalizatorow
mozna wykluczy¢ uszkodzony odcinek sieci. Te informacje wraz
ze stanami roztgcznikdw stanowig podstawe do konfiguraciji ciagu,

B &
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umozliwiajgcej szybkie przywrdcenie zasilania w nieuszkodzonej
czesci sieci.

Standardowy protokdt komunikacyjny Modbus RTU z wyjsciem
RS485 umozliwia podtgczenie do sterownika telemechaniki lub do
urzgdzen transmisji bezprzewodowej, np. GPRS.

Nowatorski CPZ®-4Z do ztgcz kablowych, nie wymaga zewnetrz-
nego zrodfa zasilania. Mimo braku zasilania 230 V AC/ 24 V DC,
pracuje nie mniej niz 10 lat (do 600 h syg.) bez wymiany wewnetrz-
nej baterii.

ZAE Sp.zo.0.
www.zae.pl

Enkodery absolutne serii HMG 10/PMG 10

Firma TERM Tomasz Sob-
czak ma przyjemnos$¢ zapre-
zentowacé nowg serie enko-
deréw firmy Baumer Hubner,
ktérg reprezentuje w Polsce.
Nowe enkodery absolut-
ne serii HMG 10/PMG 10
sg rozwinieciem doskona-
le znanych i sprawdzonych
w trudnych warunkach enkoderéw HOG 10 oraz AMG 11/HMG
11. Jednolita i doskonale zabezpieczona przed dziataniem korozji
obudowa i magnetyczna metoda pomiaru to gwarancja trwatosci
i pewnosci dziatania. Urzgdzenie posiada wiele nowoczesnych roz-
wigzan, do ktérych nalezy m.in. system ,MicroGen” — generator
napedzany watkiem enkodera, stuzgcy do zasilania uktadu zlicza-
jacego obroty. Osoby zainteresowane szczegdtowymi informacjami
technicznymi prosimy o kontakt z nasza firma.

TERM Tomasz Sobczak
www.term.pl

Getac S410 — wytrzymatosé na lekko

W kwietniu tego roku zaprezen-
towana zostata nowo$¢ — wzmoc-
niony laptop Semi Rugged — Ge-
tac’a S410. Komputer dziata pod
kontrolg procesoréw z rodziny In-
tel® Core™ VI generacji, zapewnia-
jac tym samym bezkompromisowag
wydajno$¢ oraz optymalne zuzycie
energii.

14-calowa matryca o wysokiej rozdzielczos$ci i jasnosci gwa-
rantuje komfortowg prace w kazdych warunkach. Technologia
LumiBond® 2.0 pozwala wybiera¢ miedzy trybami pracy ekranu
dotykowego (dotyk/praca w deszczu, praca w rekawicach, rysik).
Komputer moze réwniez zosta¢ wyposazony w matryce Full HD.
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Producent oferuje mozliwo$¢ spersonalizowania tego modelu
dla wiasnych potrzeb. Naped DVD/slot na dodatkowg baterie mo-
ze zosta¢ zastgpiony slotem PCMCIA, Express Card lub Smart
Card. Standardowa konfiguracja portow wej$¢/wyjsé moze zostaé
rozszerzona o porty RS232 i VGA, drugi port LAN lub dodatkowy
(piaty) port USB. Identyfikacje uzytkownika moze réwniez wspo-
moc pojemnosciowy czytnik linii papilarnych. Produkt kierowany
jest do profesjonalistow korzystajgcych z nietypowych juz dzisiaj
ztgcz w nietypowych warunkach. Wybér tego modelu z pewnoscig
pomoze zaoszczedzi¢ czas tracony zwykle na serwisowanie tra-
dycyjnych laptopow i wyszukiwanie do nich przejsciowek i hubdw.

Elmark Automatyka Sp. z o.0.
www.elmark.com.pl

Uchwyty przemystowe ROHDE w ofercie
Elesa+Ganter Polska

Firma Elesa+Ganter Polska jest
oficjalnym krajowym dystrybutorem
wysokiej klasy uchwytéw przemy-
stowych marki ROHDE. W ofercie
znajduja sie m.in. uchwyty funkcyjne
wyposazone w elementy sterujgce
funkcjami urzgdzenia oraz uchwyty
ze stali nierdzewnej lub kwasoodpor-
nej spetniajgce wysokie wymagania
higieniczne. Dzieki magazynowi zlo-
kalizowanemu w Polsce wybrane uchwyty marki ROHDE moga
by¢ dostarczone przez Elesa+Ganter Polska nawet w ciggu 24 h.

Elesa+Ganter Polska Sp. z o.0.
www.elesa-ganter.pl

Wi-beee, bezprzewodowy analizator parametréw
sieci elektrycznej

Urzadzenie Wi-beee reprezentuje
nowe podejscie do rejestracji parame-
tréw sieci elektrycznej. Najwieksza za- e T————
letg urzadzenia jest sposdb montazu.
Patent ten polega na tym, ze urzadze-
nie podpinamy do wytgcznika gtéwne-
go bezinwazyjnie, co oznacza, ze nie

trzeba roztgczac¢ sieci od zasilania. Za
pomocg magneséw przewodzacych
urzgdzenie tgczy sie z zaciskami fgcznika. Po konfiguracji urzg-
dzenia, za pomocg np. smartfona, urzgdzenie przesyta dane do
serwera, do ktérego dostep jest catkowicie bezptatny. Dane mozna
ogladac¢ z poziomu strony internetowej lub z poziomu smartfona
wyposazonego w system Android lub iOS. Dane te dostepne sa
z kazdego miejsca po zalogowaniu. Dzieki temu uzyskujemy infor-

macje w sposob graficzny na temat poboru pradu, wartosci napie-
cia, czestotliwosci, mocy czynnej, biernej i pozornej oraz warto$¢
wspotczynnika mocy cos@. Dane te mozna eksportowac na przy-
kfad do formatu .xls. Dzieki analizie tych danych mozemy sprawdzi¢
pobdr mocy poszczegdlnych odbiornikdw, co w rezultacie prowadzi
do oszczednosci. Dodatkowo w aplikacji mozemy ustali¢ warto$é
za kWh, gdzie ostatecznie uzyskamy koszty zuzytej energii elek-
trycznej. Urzgdzenie wystepuje w wersji jedno- i tréjfazowej i dedy-
kowane jest do instalacji nieprzekraczajgcych 70 A.

ASTAT Sp. zo.0.
www.astat.com.pl

Pierwsze takie rozwigzanie dostepne na polskim
rynku — LINACUT Combo®

Francuska firma DIMECO odpowiada na potrzeby rynku niezwy-
kle wydajnym i elastycznym rozwigzaniem LINACUT Combo® Za-
pewnia ono niezréwnang elastycznosc¢, poniewaz jest potgczeniem
wycinania laserowego z kregu stali z wykrawaniem rewolwerowym
mechanicznym. Pozwala to znacznie zoptymalizowa¢ Panstwa
proces wykrawania detali z tasmy stalowej, zwiekszy¢ wydajnos¢,
zoptymalizowaé koszty, co przetozy sie na duze oszczednosci.
Ciecie tasmy to tak jakby pracowac¢ z formatkg o dtugosci okoto
100 metréw. Zakup materiatu w kregu jest bardziej optacalny niz
zakup formatek. Nie ma takze utraty czasu na zatadunek formatki.
W zaleznosci od specyfiki produkcji skrécenie czasu operacyjnego
wynosi od 10% do 80%. Linia ma mozliwo$¢ rozwijania i obrabiania
kregéw o masie 25 ton, daje mozliwos¢ produkowania przez 24
godziny bez obecnosci operatora i jest przystosowana do produkcji
czesci od 0,3 do 4 mm grubosci, o szerokosci do 1500 mm. Istnie-
je rowniez mozliwo$¢ automatycznego usuwania folii ochronnej
z tasmy przed pocieciem. Jest to optymalne rozwigzanie do produk-
cji dtugich czesci z licznymi krzywiznami w najlepszym dostepnym
na rynku czasie cyklu.

V-TEC
www.v-tec.pl

Redakcja miesiecznika ,Napedy i Sterowanie’
zaprasza do odwiedzenia stoiska 14

w pawilonie 4 na Targach ITM w Poznaniu
w dniach 7-10 czerwca br.
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Przeciwwybuchowy tacznik pozycyjny z wyjsciem
analogowym HS 98 Extreme

Firma steute oferuje nowy wariant
przeciwwybuchowego fgcznika pozy-
cyjnego w wersji Extreme, wyposa-
zony w wyjscie analogowe (0—20 mA,
4-20 mA lub 0-10 V DC). Pozycja
napedu tgcznika jest odwzorowy-
wana dzieki zintegrowanemu czuj-
nikowi Halla, zasilanemu napieciem
18-30 V DC. Urzgdzenie ma zabez-
pieczenie termiczne nadzorowane
przez mikrokontroler.

Solidna metalowa obudowa jest odporna na oddziatywanie sto-
nej wody i charakteryzuje sie wysokim stopniem ochrony (IP66
lub IP67) przy zachowaniu standardowych wymiaréw okreslonych
normg DIN EN 50041. Zréznicowane aktywatory moga by¢ ob-
racane (4x90°), co pozwala na tatwg zabudowe tych tgcznikow
analogowych w konstrukcji maszyn i urzadzen.

Jedna z pierwszych aplikacji tgcznikéw HS 98 Extreme to praca
w trudnych warunkach na frachtowcach i statkach wycieczkowych,
gdzie wykorzystywane sg do monitorowania zaworéw i klap — urza-
dzenia te sg w stanie precyzyjnie wskazac ich faktyczng pozycje.

tacznik moze by¢ z powodzeniem stosowany w szeregu innych
aplikacji, choc¢by w systemach automatyki budynkéw. Dostepny jest
takze wariant standardowy, bez certyfikatu Ex.

L

o S £ R
0 685

www.steute.pl

Ztagczka bezpiecznikowa push-in dla zastosowan
fotowoltaicznych

Kompaktowe ztgczki bez-
piecznikowe PT 10,3-HESI
wyposazone w zacisk tgcze-
niowy push-in 10 mm? produ-
kowane przez Phoenix Con-
tact posiadajg znamionowe
napiecie 1000 V DC, dzieki
czemu doskonale nadajg sie
do zastosowan w wytwarzaniu energii odnawialnej, a zwtaszcza
w fotowoltaice. Ztaczki bezpiecznikowe niezawodnie chronig mo-
duty krystaliczne PV przed pradem wstecznym.

Dostepne sg odpowiednie bezpieczniki 10,3 %x 38 mm zgodne
z IEC i UL o charakterystyce gPV do 20 A. Dla szybkiego zidenty-
fikowania wadliwych bezpiecznikéw ztgczki bezpiecznikowe wypo-
sazone sg w modut LED. Mozliwe jest zapewnienie duzego, wyraz-
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nego obszaru opisowego ztgczki przeznaczonego na oznaczenie
tancucha elementow PV.

Dzieki temu, ze wymagana sita wprowadzenia jest o 50 pro-
cent mniejsza, mozliwe jest wprowadzanie przewoddéw sztywnych
i wielozytowych z koncéwkami rurkowymi o przekrojach od 1,5 do
10 mm? w przypadku drutu, bez uzywania narzedzi. Pomaranczowy
przycisk pokazuje element zwalniajacy i chroni przed przypadko-
wym podigczeniem ztgcza. Mozliwe jest podtgczenie wielozytowych
przewodow o przekroju od 1,5 mm? bez koncéwek rurkowych. No-
we zlgczki bezpiecznikowe uzupetniajg szeroka palete ztgczy fo-
towoltaicznych 1000 V DC produkowanych przez Phoenix Contact.

Phoenix Contact Sp. z 0.0.
www.phoenixcontact.pl

Nowy przetacznik kata ISW2SP360

W ofercie WObit do-
stepne sga nowe prze-
taczniki kgta ISW2SP360
przeznaczone do pomia-
ru odchylenia w jednej
lub w dwéch osiach w za-
kresie £180° lub 0-360°.
Dzieki zastosowaniu
opcjonalnego adaptera

do programowania mozliwe jest bezposrednie skonfigurowanie
progéw wyzwalania wyjs¢.

Dodatkowe funkcje, takie jak kombinacja sygnatéw logicznych,
filtracja wibracji oraz histerezy, mozna ustawi¢ oddzielnie za po-
mocg oprogramowania na PC. Co wiecej, progi wyzwalania wyjs¢
mozna dowolnie konfigurowaé zaréwno w jednej, jak i w réznych
osiach.

Wiasciwosci:
dwuosiowy inklinometr programowalny w zakresie +180° lub
0-360°;
2 wyjscia bezpotencjatowe 30 V, 500 mA, normalnie zamknigte;
napiecie zasilania: 8-28 V,
niewielka obudowa z tworzywa sztucznego;
do zastosowan przemystowych;
temperatura pracy: od —-40° do 75°C;
stopien ochrony: IP65/67.

Zastosowania:
kontrola odchylenia z progami wyzwalania;
maszyny rolnicze i le$ne;
pojazdy uzytkowe;
dzwigi i podnosniki.

P.P.H. WObit E. K. J. Ober s.c.
www.wobit.com.pl
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T40HS — precyzyjny tarczowy przetwornik
momentu obrotowego dla aplikacji o wysokiej
predkosci obrotowej do 45000 obr./min

Nowy przetwornik mo-
mentu obrotowego T40HS
w ofercie firmy HBM jest
przeznaczony do pracy
przy wysokich predko-
Sciach obrotowych, cha-
rakteryzuje sie wysokg
sztywnoscig i jest wyko-
nany z lekkiego tytanu,
zapewniajac jednoczesnie
maksymalng precyzje pomiaru. Zarébwno w sporcie motorowym,
jak w przemysle lotniczym badania osiggéw wysokoobrotowych
silnikéw i napedow przy wysokich predkosciach obrotowych sg
niezwykle istotne. HBM opracowato T40HS — przetwornik tarczo-
wy dla predkosci obrotowych do 45000 obr./min o bezkontakto-
wej transmisji sygnatu. Dzieki kompaktowej konstrukcji tarczowe;j
T40HS cechuje sie wysokg sztywnoscig skretng, ktéra umozliwia
dynamiczny pomiar momentu, a dodatkowe fozyska nie sg wyma-
gane — co eliminuje problemy z obstugg. Zwarta konstrukcja prze-
twornika T40HS oszczedza miejsce, co pozwala na fatwa integracje
w stanowisku testowym i redukcje kosztow. Uzycie tytanu skutkuje
niskim momentem bezwtadnosci w poréwnaniu do rozwigzania ze
stali i redukuje moment dynamiczny w procesach przyspieszania
oraz mase przetwornika. To zmniejsza obcigzenia tozysk maszyny
napedowe;j i wydtuza jej zywotno$¢. Przetwornik T40HS jest uzywa-
ny w aplikacjach takich, jak stanowiska testowe wysokoobrotowych
napedow, turbin, przektadni, regulowanych sitownikéw, jak réwniez
w monitorowaniu sprawnosci catych tancuchéw przekazania mocy.

Biuro Inzynierskie Maciej Zajaczkowski
www.hbm.com.pl

Niezawodnos¢ i wysoka wydajnos¢ nowych
napedéw maszynowych ABB

ABB wprowadza napedy elektryczne
0 nowym wymiarze niezawodnosci i zdol-
nosci adaptacyjnych dla producentéw ma-
szyn, dzigki dwém seriom innowacyjnych
falownikéw: ACS380 oraz ACS880-04,
przeznaczonych do pracy gtéwnie w prze-
mysle spozywczym, metalurgicznym, two- >
rzyw sztucznych i transporcie materiatéw.

ACS380 to nastepca bardzo znanej i po-
pularnej serii ACS355. W poczatkowym
etapie sprzedazy napedy beda dostepne w zakresie mocy do
7,5 kW (docelowo do 22 kW). Sg to niewielkie falowniki o kompak-
towej budowie, zintegrowanej funkcji bezpieczenstwa (STO), wy-
dajnym algorytmie sterowania oraz rozbudowanych mozliwosciach

programowych, przeznaczone gtéwnie do pracy w aplikacjach ma-
szynowych. W urzgdzeniach tych znajduje sie fabrycznie zabudo-
wany panel sterowania z pierwszym na $wiecie ikonowym interfej-
sem utatwiajgcym konfiguracje i obstuge. Istotng cechg ACS380
jest réwniez fakt, ze zamawiajgc urzgdzenie wyposazone w modut
komunikacji (np. Profibus), otrzymuje sie je juz wstepnie zaprogra-
mowane i przygotowane do pracy w sieci.

Druga seria omawianych urzgdzen — ACS880-M04 — zostata
zbudowana w oparciu o znang i dopracowang architekture wszech-
stronnych przemiennikéw czestotliwosci. Cechuje je zakres mo-
cy do 45 kW, waska konstrukcja, najbardziej zaawansowany al-
gorytm sterowania silnikiem (DTC), a takze zintegrowana funkcja
bezpiecznego wytgczenia momentu i mozliwos¢ integracji dodat-
kowych, certyfikowanych funkcji bezpieczehnstwa (np. SS1, SLS,
SSE, POUS) za pomocg inteligentnego modutu FSO.

Obie serie nowych maszynowych napedéw mogg by¢ obstugi-
wane za pomocg tego samego panelu sterowania oraz darmowego
programu komputerowego: Drive composer. Wiecej informac;ji jest
dostepne na naszej stronie: www.abb.pl/napedy.

ABB
www.abb.pl

Nowe tgczniki do Multilam -~

Firma Multi-Contact, cze$¢ grupy Staubli, po- % \, N
siada w swojej ofercie specjalne ele- \ft Nt
menty sprezyste, wykonane ol N \ : ‘*““
z wielu zachodzacych na | A‘:\ D
siebie blaszek wykonanych )‘k\‘\ﬁ\ \\Q‘ b
z utwardzonej miedzi, kryjg- ' o
ce sie pod nazwg Multilam LA-CUDD. Obecnie wzbogacita swojg
oferte o nowy tgcznik. Zastosowanie Link-H pozwolito na zwiek-
szenie liczby cykli podtgczen/roztaczen o 25% oraz zwigkszenie
Srednicy zlgcza do 120 mm. Znacznie rozszerza to zakres aplikacji,
w ktérych moze by¢ uzyta technologia LA-CUDD przy potagczeniach
elektrycznych, gdzie wymagana jest duza srednica styku i wysoka
wydajnos$é. Montaz Multilam wyposazonych w Link-H jest niezwy-
kle tatwy. Dodatkowo gwarantuje duzy stopien bezpieczenstwa
i niezawodnosci nawet w ekstremalnych warunkach pracy.

Staubli L6dz Sp. z o.0.
www.multi-contact.com

reklama

PORTAL ROBOTYKI PRZEMYStOWEJ

" ROBOTYRA.con

o 4 A

_ 000000
b wiadomosci i wydarzenia = )

< producencii integratorzy . ©  www.robotyka.com &

=  aplikacjerobotéw «~ &  produktyifirmy =

Nr 6 ® Czerwiec 2016 r. » 11



napedy i sterowanie

NOWOSCI TECHNICZNE

Motoreduktor serii RB
Jest to motoreduktor dedy-
kowany do napedu podajnika
pieca:
Ptaska przektadnia walco-
wa, 3-stopniowa, watek wyj-
Sciowy silnika elektrycznego
jest jednoczesnie pierwszym
stopniem przektadni.
Zwarta obudowa aluminiowa
ze zintegrowanym adapterem do silnika IEC56/B14.
Dostepne z silnikami jednofazowymi o mocach 0,04 kW;
0,06 kW; 0,09 kW oraz 0,12 kW, silniki bez wiatraka chtodzgcego.
Zakres przetozen od 40 do 270. Jedna obudowa dla wszystkich
przetozen.
Dostepne z otworami wyjsciowymi o srednicy fi = 17 mm; 18 mm
lub 20 mm w wykonaniu pod watek z wpustem oraz z otworem
fi = 25 mm pod watek gtadki zabezpieczony trzpieniem.
Mozliwo$¢ zamontowania bezposrednio na urzgdzeniu lub po-
przez kotnierz wyjsciowy.
Zebatka nacieta bezposrednio na watku silnika w celu zapewnie-
nia cichszej pracy motoreduktora.
Przektadnia zostata obliczona na 10000 godzin pracy przy za-
chowanym wspétczynniku pracy SF = 1.
Smarowanie: syntetyczny olej typu Long-Life ISO VG320.

IOW TRADE Sp. z o.0.
www.iow.pl

10-Link od Murrelektronik. Latwy w uzyciu

Szybka integracja, krétkie czasy
uruchomienia i maksymalna elastycz-
no$¢ — takie korzysci oferujg moduly sie-
ciowe 10-Link MVK Metal oraz Impact67
Murrelektronik. Doskonale nadaja sie do
stosowania urzadzen 10-Link w rozwig-
zaniach instalacyjnych.

Dlaczego integracja jest tak tatwa? To
idea zaawansowanej technologii ,|ODD
na pokfadzie” oferowana przez Murre-
lektronik. Dane czujnikéw i elementow
wykonawczych przechowywane w I0DD
(IO Device Description) sg bezposrednio implementowane do pli-
kow GSDML modutéw sieciowych MVK Metal oraz Impact67. Jesli
urzagdzenia (np. czujniki lub wyspy zaworowe 10-Link) sg podta-
czone, mozna bezposrednio i wygodnie dotrze¢ do tych danych
bez konieczno$ci recznego ustawiania parametréw czy stosowania
specjalnych narzedzi.

Takie rozwigzanie znaczgco usprawnia prace, zwazywszy ze do-
tychczas kazde nowe urzgdzenie 10-Link musiato by¢ oddzielnie in-
tegrowane z oprogramowaniem. Raz utworzona konfiguracja moze

g S 10-Link
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by¢ bez problemu kopiowana, co jest bardzo korzystne, zwtaszcza
dla produkcji seryjnych.

Nowe, tatwo konfigurowalne moduty oferujg znaczace korzysci
réwniez dla niestandardowych maszyn. Tryb automatycznej konfi-
guracji sprawia, ze szybkie uruchomienia stajg sie mozliwe. Usta-
wianie parametréw dla cyfrowych wej$¢/wyjs¢ zostato wyelimino-
wane; kanaty pracujg zgodnie z poleceniami systemow sterowania.

Jesli natomiast gtéwny nacisk potozony jest na maksymalng
elastycznosé, warto wybrac tryb expert, w ktérym wartosci mozna
dowolnie ustawia¢ za pomocg narzedzia 10-Link Murrelektronik.

Murrelektronik Sp. z o.0.
www.murrelektronik.pl

PGN-plus-E, sprawdzona technologia jeszcze
lepsza w generacji chwytakow SCHUNK
Permanent

Nowa generacja chwytakow SCHUNK Per- )

manent i PGN-plus-E wyznaczajg nowy stan- ‘
dard dla elektrycznych chwytakow uniwersal- / .
nych. PGN-plus-E Permanent, to optymalne /
rozwigzanie standardowe dla szerokiego spek- é
trum zastosowan. ‘ 2
Wytrzymate prowadnice wielozebne — dla a
precyzyjnego przenoszenia.
Kanaty smarowe w opatentowanych prowad-
nicach wielozebnych zapewniajg jeszcze
wiekszg niezawodnos$¢ i precyzje dziatania
oraz diuzszg zywotnosé.
Zwigkszenie o 50% sity chwytania umozliwia przenoszenie du-
zych obcigzen.
Zwigkszone maksymalne momenty pozwalajg na stosowanie
50% dituzszych palcéow chwytaka.
Czterostopniowa regulacja sity chwytania to tatwe dostosowanie
do delikatnych detali.
Bezszczotkowy serwomotor DC — zapewnia niemal bezawaryjne
uzytkowanie i dtuga zywotnosé.
Sterowanie cyfrowe umozliwia tatwe uruchomienie i szybkg inte-
gracje z istniejgcymi systemami.
Zintegrowany system czujnikéw i kompleksowy program czujni-
kéw zewnetrznych daje wszechstronne mozliwosci monitorowa-
nia pozycji skoku.

v

Chwytaki PGN-plus-E produkowane sg w wielkosci 80, z regu-
lowang sitg zacisku 500 N, skokiem na palec 8 mm i w klasie czy-
stosci IP65. W wersjach standardowych do uzytku w Srodowisku
czystym i lekko zabrudzonym lub w wykonaniu specjalnym do $ro-
dowiska zanieczyszczonego.

SCHUNK Intec Sp. z o.0.
www.pl.schunk.com



Teleskopowe prowadnice liniowe /
Rolkowe systemy prowadnic liniowych

Nowe prowadnice liniowe do duzych obciazer umozliwiaja
niezawodne i ekonomiczne przemieszczanie liniowe réznego

é typu modutéw sprzetowych.
A J j ¢ Dtuga zywotno$c
[ e Cicha praca
o e Rézne typy prowadnic
l:? . ¢ Wysoka nos$nos¢

¢ Specjalne dtugosci na zyczenie

€lesaEANTER)

General Catalogue 038

Elesa+Ganter jest od 70 lat $wiatowym liderem w produkcji standardowych
elementéw maszyn dla przemystu. Najwyzsza jakos¢, dbatos¢ o wzornictwo,
obszerny magazyn w Polsce, dostawa w 24 h to tylko niektére z atutéw naszej
oferty.

W ofercie takze:

@ 7V M B o L w e
2 €lesa+BANTER
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Wspolpraca firmy HEIDENHAIN
Z polskimi szkotami

Poczatek wspoélpracy ze szkolami
w roku 2012

APS to firma inzynierska, ktéra od
wielu lat reprezentuje firm¢ HEIDEN-
HAIN w Polsce. Podczas wizyt serwi-
sowych i marketingowych w firmach
zwiazanych z technikag CNC czesto po-
dejmowali$my temat nowo$ci wprowa-
dzanych w tej galezi przemystu. Praco-
dawcy stusznie sugerowali, ze tak szybki
rozwoj techniki CNC wymaga syste-
matycznego doksztalcania ich pracow-
nikéw. Pracodawcy oczekujg elastycz-
nego systemu szkolen prowadzonych
w ich firmach lub przynajmniej w ich
regionie. Dodatkowo waznym aspek-
tem jest niewystarczajacy poziom wie-
dzy absolwentéw szkoél technicznych,
czyli potencjalnych nowych pracowni-
kow. Jako przedstawiciel HEIDENHA-
IN podjelismy wyzwanie, ale szybko
doszlismy do wniosku, ze ze wzgledow
kadrowych i duzych odlegtosci nie ma-
my szans sprosta¢ temu zadaniu. Ko-
rzystajac z wezesniejszych doswiadczen
macierzystej firmy, wspélnie doszlismy
do wniosku, ze rozwigzaniem jest stwo-
rzenie sieci partneréw szkoleniowych
na terenie calego kraju. W zatozeniach
moze nim zosta¢ kazdy, kto spetni
wymagania konieczne do prowadze-
nia szkolef na poziomie wymaganym
przez firm¢ HEIDENHAIN, poczawszy
od partneréw jednoosobowych, ktorzy
beda prowadzi¢ szkolenia wewnatrz
tirm, poprzez Centra Szkolenia Prak-
tycznego, Srednie Szkoly Zawodowe,
az po Politechniki i Uniwersytety Tech-
niczne. Sie¢ ta ma gwarantowacé swo-
bodny dostep do szkolen dla przemystu
i stwarza¢ ogromng szanse dla szkét za-
wodowych, wlaczajacych do programu
nauczania przedmioty zwigzane z CNC.
Taka byla geneza podjecia wspotpracy
firmy HEIDENHAIN z szeroko rozu-
miang platforma polskiego szkolnictwa
zawodowego, zainicjowanej w polowie
2012 roku.
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Realizacja programu w latach
2013-2015

Pierwszym naszym zadaniem bylo
wyszukanie placéwek zainteresowanych
wspolpracg i gotowych do pracy, aby
spetni¢ okreslone przez nas warunki.

Gléwne wymagania sprzetowe dla
szkoly partnerskiej HEIDENHAIN:

PC ze stacjami do programowania;

maszyna CNC ze sterowaniem

HEIDENHAIN;

odpowiednie pomoce i materialy do

prowadzenia szkolen.

Kolejnym zadaniem placéwki zain-
teresowanej statusem szkoly partner-
skiej jest wytypowanie co najmniej
dwoch nauczycieli, przewidzianych do
prowadzenia zaje¢ i szkolen z zakre-
su systemoéw kontrolno-pomiarowych
HEIDENHAIN.

Nauczyciele zobowiazani s3 odby¢
cykl szkolen zakonczony egzaminem
kwalifikacyjnym. Po uzyskaniu pozy-
tywnego wyniku i spelnieniu wymogéw
sprzetowych placéwka otrzymuje status
szkoly partnerskiej i uzyskuje prawo do
prowadzenia autoryzowanych kurséw
oraz wystawiania certyfikatéw ich ukon-
czenia, réwnowaznych z tymi uzyskiwa-
nymi w siedzibie HEIDENHAIN.

W ramach wspdlpracy oferujemy
wsparcie w spetnieniu powyzszych wy-
magan przez:

szkolenia dla treneréw w Polsce i w

siedzibie firmy w Traunreut;

korzystne ceny na sprzet i oprogramo-
wanie;

mozliwo$¢ korzystania z materialow

do prowadzenia szkolen;

dostep do najnowszych osiagniec¢

w dziedzinie CNC poprzez regularne

szkolenia uzupetniajace.

Dotychczasowe wyniki programu
firmy HEIDENHAIN

Cztery lata wspdlnej pracy przynios-
ty oczekiwane rezultaty. Dzisiaj sg juz
w Polsce trenerzy, ktdrzy przygotowani

o )
Szkolenie praktyczne w Traunreut

s3 do prowadzenia szkolen z programo-
wania i obstugi maszyn sterowanych nu-
merycznie, wyposazonych w sterowania
firmy HEIDENHAIN.

Wszyscy oni przeszli petny cykl szko-
len i zdali egzamin kwalifikujacy uzysku-
jac tytul Trenera Kwalifikowanego.

Z przyjemnoscig informujemy, Ze
w Polsce dziatajg juz nastepujace szkoty
partnerskie firmy HEIDENHAIN:

1. Uniwersytet Technologiczno-Hu-
manistyczny,
Wydzial Mechaniczny
ul. Krasickiego 54, 26-600 Radom.
2. Centrum Ksztalcenia Praktycznego
ul. Strzegomska 49A,
53-611 Wroctaw.
3. Politechnika Warszawska,
Wydzial Inzynierii Produkcji
ul. Narbutta 86, 02-524 Warszawa.
4. Centrum Ksztalcenia Praktyczne-
go w Grudziadzu
Czarnieckiego 5/7,
86-300 Grudziadz.
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HEIDENHAIN i modernizacje
maszyn CNC w szkolach

odernizacje réznych maszyn s

bardzo wazna dziedzing przemy-
stu w Europie, a niestety bardzo mato
wykorzystywang w Polsce. APS, jako
przedstawiciel firmy HEIDENHAIN,
podczas swojej dlugoletniej dziatalnos$ci
zmodernizowal wiele - przede wszyst-
kim duzych - maszyn.

Z przykrodcig zauwazamy, Ze w ostat-
nich latach spadfo zainteresowanie firm
tego typu dzialaniami. Bardzo czesto
spotykamy sie ze stwierdzeniem, ze koszt
modernizacji przewyzsza wartos¢ re-
montowanej maszyny. Oczywiscie, o ile
przypadku duzych maszyn (X>2000 mm)
stosunek ten wyglada lepiej, o tyle mate
maszyny zazwyczaj pracuja do pierwszej
duzej awarii ,,starego” ukladu sterowania
i s3 odstawiane na zlom.

Naszym zdaniem jest to malo opty-
malne rozwigzanie. Zalézmy na chwile,
ze dysponujemy dobra maszyna nawet
z wypracowanym uktadem mechanicz-
nym, ale ze stabilnym, mocnym kor-
pusem. Zauwazmy takze, ze starsze
maszyny prawie zawsze mialy przewy-
miarowany ciezki korpus, ktéry starze-
jac sig, tylko polepsza swoje wlasciwosci
wytrzymatoéciowe i stabilizacyjne. Po-
nadto stwierdzamy, zZe obecnie wiekszo$¢
firm w Polsce, ktore zajmuja sie obrobka
skrawaniem i dysponuja odpowiednim
parkiem maszynowym, prawie zawsze s3
w stanie samodzielnie wykona¢ remont
mechaniczny maszyny. Po wykonaniu ta-
kiego remontu i instalacji nowego wspot-
czesnego ukladu sterowania praktycznie
dysponujemy nowg obrabiarka.

Z technicznego punktu widzenia zale-
ty Retro-fitu sg oczywiste, jednak istnieja
jeszcze inne bardzo wazne aspekty takie-
go przedsiewziecia:

znaczgcy spadek awaryjnosci maszyny;

poprawa funkcjonalnoéci maszyny;

podczas modernizacji istnieje mozli-
wos¢ doposazenia maszyny w dodat-
kowe funkcje wykonawcze;

poprawa ergonomii pracy na maszynie;

wzrost bezpieczefistwa pracy;

wzrost efektywnosci pracy na skutek
korzystania z nowych przyrzadéw do-
datkowych (sondy pomiarowe);
mozliwo$¢ wykorzystania nowych
optymalizacyjnych opcji softwero-
wych;

dobra wspoétpraca z nowymi systema-
mi CAD-CAM;

nowy interface do przesytania i archi-
wizowania programéw technologicz-
nych (Ethernet, USB);

zdecydowanie wigksze mozliwosci gra-
ficzne w celu sprawdzenia wcze$niej
napisanego programu w trybie Testu;
praca na nowej platformie progra-
mowej producentéw sterowan, ktdra
zawiera wigksza ilos¢ gotowych cykli
technologicznych.

Powyzsze przyklady to tylko cze$é
korzysci, jakie wnosi modernizacja.
Obecnie warunkiem konkurencyjnosci
na rynku jest produkcja na maszynach
wyposazonych we wspoétczesne uklady
sterowan.

Remont maszyny powoduje wzrost
zadowolenia pracodawcy (wzgledy eko-
nomiczne) i samej obstugi (ulatwienie
pracy).

Naszym zdaniem inwestycja taka jest
zawsze uzasadniona, a weryfikacja po-
siadanego parku maszynowego powin-
na by¢ regularnym obowigzkiem stuzb
technicznych.

Bardzo si¢ cieszymy, ze nasze przemy-
$lenia zostaly zauwazone przez szkoly,
o ktorych pisalisSmy w poprzednim ar-
tykule. Wymogi ksztalcenia uczniéw na
wspolczesnym sprzecie z jednej strony
i ograniczone mozliwoéci finansowe
z drugiej doprowadzily do podjecia de-
cyzji zwiazanych z remontami maszyn,
ktére pracuja w szkolach. Na zdjeciach
przedstawiamy przyklad modernizacji
w CKP Wroclaw.

Zdaniem nauczycieli, nowo zainstalo-
wany sprzet stwarza zdecydowanie wiek-
sze mozliwosci edukacyjne i obrobcze
maszyn w szkotach.

Maszyna Emco w CKP Wroctaw przed
modernizacja

Maszyna Emco po modernizacji z TNC 620

ODCZYTY POLOZENIA to drugi
kierunek podwyzszenia funkcjonalnosci
maszyn. Wiele firm posiada bardzo do-
ktadne maszyny konwencjonalne, ktére
wyposazone sa w noniusze mechanicz-
ne lub niewygodne uklady optyczne do
wskazywania pozycji osi.

Wyposazajgc maszyn¢ w nowoczesne
i stosunkowo niedrogie uklady odczytow,
zapewniamy podwyzszenie jako$ci pro-
dukeji i efektywnosci. Znakomicie po-
prawia sie takze wygoda pracy operatora.

W nastepnym artykule przedstawiamy
rézne uklady odczytéw firmy HEIDEN-
HAIN i ich parametry techniczne.

Tak szeroka gama tych ukladoéw stwa-
rza wiele mozliwosci ich zastosowania
w zakresie maszyn obrébezych i pomia-
rowych.

APS HEIDENHAIN

e-mail: aps@apserwis.com.pl

www.heidenhain.pl
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Odczyty cyfrowe
firmy HEIDENHAIN

dczyty cyfrowe wykorzystywane sg
do wyswietlania warto$ci mierzo-

nych za pomocg liniatéw i czujnikéw po-
miarowych, przetwornikéw obrotowo-
-impulsowych oraz przetwornikéw do
pomiaru kata. Obszar ich zastosowan
obejmuje m.in.: obrabiarki konwencjo-
nalne, maszyny pomiarowe, systemy
kontrolno-pomiarowe.

HEIDENHAIN oferuje odczyty skon-
struowane z my$la o zapewnieniu uzyt-
kownikowi maksymalnego komfortu ob-
stugi, ktére odznaczajg si¢ nastepujacymi
cechami:

czytelny wyswietlacz alfanumeryczny;

przejrzysty uklad klawiatury;

ergonomiczne przyciski;
bryzgoszczelny panel czolowy;
solidna obudowa.

Zastosowanie odczytow cyfrowych do
obrabiarek konwencjonalnych jest roz-
wigzaniem zwigkszajacym efektywnos¢.
Zapewniaja oszczedno$¢ czasu, podwyz-
szenie dokladnosci wymiarowej gotowe-
go detalu oraz komfortowa obstuge. Nie
ma znaczenia, czy odczyt ma by¢ wdro-
zony do pracy na nowej czy na uzywanej
obrabiarce.

Odczyty HEIDENHAIN charaktery-
zujg sie mozliwoécia szybkiego monta-
zu i dopasowania rozwigzania do kaz-
dego typu obrabiarki i jej wyposazenia,
niezaleznie od sposobu przetwarzania
informacji i ilosci wy$wietlanych osi.
Sprawdzone w praktyce, wbudowane
funkcje i cykle utatwiaja obstuge licz-
nych aplikacji. Funkcja wy$wietlania
dystansu do zadanego punktu z graficz-
nym wspomaganiem pozycjonowania
pozwala na szybkie i pewne osiggniecie
pozycji zadanej. Ponadto model POSI-
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Firma DR. JOHANNES HEIDENHAIN GmbH, jako wiodacy producent najwyzszej jakosci sprzetu
metrologicznego, posiada w swojej ofercie szeroki wybor odczytéw cyfrowych do obrabiarek
konwencjonalnych oraz specjalistycznych odczytéw cyfrowych do zastosowan metrologicznych.

Odczyty cyfrowe HEIDENHAIN do obrabiarek konwencjonalnych

TIP oferuje mozliwoé¢ skrécenia czasu
produkeji malych serii - powtarzalne se-
kwencje obrébki moga by¢ zapisane jako
program. Wysoka doktadnos¢ obrobki
jest zapewniona dzieki polaczeniu od-
czytéw cyfrowych z linialami pomiaro-
wymi HEIDENHAIN. Odczyty cyfrowe
realizujg bezposredni pomiar drogi prze-
suwu osi. Luzy w przekladni elementow
przenoszacych naped, takich jak sruby
trapezowe i kulowe, kota i listwy zeba-
te, nie maja w tym przypadku zadnego
wplywu na dokladno$¢ pomiaréw.

Dostepne s3 nastepujace

typy odczytéw cyfrowych

HEIDENHAIN:
ND 200 - seria odczytéw do urzadzen
pomiarowych z funkcja pozycjonowa-
nia w jednej osi; wy$wietlacz mono-

chromatyczny (ND 280) lub kolorowy
(ND 287);

ND 500 - seria bezposrednich wy-
$wietlaczy dla dwéch lub trzech osi, do
frezarek, wiertarek, wytaczarek i toka-
rek; wyposazone w ekran monochro-
matyczny i klawiature membranows;
ND 780 - adaptacyjny odczyt do fre-
zarek, wiertarek, wytaczarek i tokarek;
wys$wietlanie maksymalnie trzech osi;
ekran monochromatyczny;

POSITIP 880 - programowalny od-
czyt cyfrowy obslugujacy do szesciu
osi; dedykowany do frezarek, wierta-
rek i tokarek; posiada kolorowy ekran
i pamie¢ wewnetrzna;

ND 1200R - seria odczytéw cyfro-
wych do konwencjonalnych wiertarek
promieniowych; posiada ekran mono-
chromatyczny.
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Do aplikacji metrologicznych dostep-
na jest seria odczytow QUADRA-CHEK,
ktdre posiadajg liczne funkcje pomiaro-
we oraz mozliwosci statystycznej oce-
ny wartoéci mierzonych. Znajduja one
szerokie zastosowanie przy maszynach
pomiarowych i wspolrzednosciowych,
projektorach profilowych, mikrosko-
pach pomiarowych oraz maszyn po-
miarowych wideo i 2D. W zaleznosci od
wersji posiadaja celownik optyczny lub
automatyczny poprzez automatyczne
wykrywanie krawedzi lub przy pomocy
kamery wideo z wyswietlaczem w cza-
sie rzeczywistym obrazu na zywo oraz
zintegrowanym przetwarzaniem obrazu.
Dla konturéw 3D, takich jak plaszczyzny,
walce, stozki i kule, punkty pomiarowe
zapisywane s3 poprzez probkowanie
sonda pomiarowa. W opcjonalnych wer-
sjach CNC odczyty takie moga dziataé
jako sterowniki do pozycjonowania osi
oraz wykonywaé automatycznie progra-
my pomiarowe.

Nowoscia sposrod odczytow metro-
logicznych jest QUADRA-CHEK 3000.
Jednostka ta doskonale sprawdza si¢ we
wszystkich wymienionych powyzej za-
stosowaniach. Zastosowanie innowacyj-
nego narzedzia pomiarowego, umozliwia
prosty, szybki i precyzyjny dwuwymia-
rowy pomiar cech konturu. Dzigki prze-
mystowej konstrukcji QUADRA-CHEK
3000 jest idealnym rozwigzaniem do
zastosowania zaréwno w laboratorium
pomiarowym, jak i srodowisku produk-

~ " wHAW

= TC
.

Odczyt QUADRA-CHEK 3000

I TS
D\

Odczyty cyfrowe HEIDENHAIN do aplikacji metrologicznych

cyjnym. Plaska aluminiowa obudowa
ze zintegrowanym zasilaczem oraz pa-
sywne chlodzenie bez wentylatora czy-
ni urzadzenie niezwykle wytrzymatym
i odpornym na negatywne wplywy $ro-
dowiska pracy.

Duzy dotykowy ekran ze specjalnie
hartowanego szkta obstuguje gesty mul-
ti-touch i moze by¢ obstugiwany w re-
kawiczkach. Do pomiaru dwuwymiaro-
wych cech dostepne sg predefiniowane
ksztalty (np. punkt, linia, okrag, czopy,
kieszenie). Funkcja Measure Magic czyni
pomiary niezwykle tatwymi. Funkcja ta
wykorzystuje zmierzone punkty do au-
tomatycznego wyboru geometrii ksztal-
tu. Poza funkcjami pomiaru dostepne sa
funkcje projektowania i definicji w celu

tworzenia na przyktad relacji (odlegtos¢,
kat) pomiedzy dwoma lub wiecej ele-
mentami konturu. Zmierzone rezultaty
mozna zapisa¢ w indywidualnie sfor-
matowanym protokole jako plik .pdf
lub .csv lub wydrukowac¢ z podlaczonego
komputera. Program pomiarowy moze
automatycznie zapisa¢ powtarzajace si¢
elementy i nastepnie odtworzy¢ je po-
nownie. Mozliwo$ci QUADRA-CHEK
3000 moga by¢ dostosowane za pomoca
oprogramowania do specyficznych wy-
magan poprzez aktywacje dostepnych
licznych opcji software.

12,1-calowy plaski kolorowy wyswiet-
lacz o wysokiej rozdzielczosci prezentuje
wszystkie niezbedne informacje w spo-
sOb zrozumialy i przejrzysty. Zawarto$¢
ekranu jest kontekstowa i pokazuje tyl-
ko funkcje dostepne w aktualnej sytuacji.
Funkcja automatycznego objasnianie
zapewnia intuicyjne prowadzenie uzyt-
kownika.

Wiecej informacji o odczytach cyfro-
wych firmy HEIDENHAIN uzyskaja
Panstwo w katalogu produktéw dostep-
nym na stronie www.heidenhain.pl lub
bezposrednio od przedstawicielstwa fir-
my - www.apserwis.com.pl.

APS HEIDENHAIN

tel. 22-863 97 37
e-mail: aps@apserwis.com.pl

www.heidenhain.pl
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DCS/HMI/SCADA

Panele operatorskie

Panele operatorskie PanelView 800 przeznaczone sg do
rodziny najmniejszych sterownikéw (typu Micro800 oraz
MicroLogix). Ich bardzo dobre parametry techniczne i niska
cena pozwalaja na budowe wygodnego interfejsu operatora
w niewielkich maszynach. Wystepuja w rozmiarach 4, 7 oraz
10 cali i programowane s3 za pomocg darmowego oprogramo-
wania Connected Components Workbench.

Panele PanelView Plus serii 6 oraz 7 dedykowane sg do pracy
ze sterownikami klasy CompactLogix oraz ControlLogix. Moz-
na je podzieli¢ na dwie grupy:

dedykowane do niewielkich instalacji serie PVP 6 Compact

oraz PVP 7 Standard, mogace wspdtpracowac tylko z jednym

sterownikiem PLC i posiadajace aplikacje nie wigksza niz 25

ekranéw;

serie PVP 6 i PVP 7 Performance pracujace bez ograniczen

serii Standard.

Dostepne sg w rozmiarach od 4 do 19 cali.

yTalk View

Factor
Studio

Do nadzoru i wizualizacji pracy duzych systeméw, w tym
systemow DCS, Rockwell Automation oferuje system Factory
Talk View Site Edition, bedacy klasycznym systemem SCADA,
sktadajacym sie z:
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Rockwell Automation posiada w swojej ofercie pelng game rozwiazan stuzacych do wizualizacji procesu
przemystowego - poczawszy od niewielkich paneli operatorskich przeznaczonych do najmniejszych
sterownikéw PLC, po rozproszone systemy SCADA bazujace na platformie Factory Talk View.

serwera HMI FTView SE Server - licencjonowany na ilo§¢

ekranéw wykorzystanych w aplikacji;

oprogramowania klienckiego FT'View SE Client — zaréwno

w wersji pelnej, jak i read-only;

serwera danych historycznych FT View SE Historian;

szeregu narzedzi dodatkowych:

- FT VantagePoint — tworzenie raportéw obejmujacych caly

system sterowania,

- FT EnergyMetrix - integracja pomiaréw energetycznych

do wizualizacji i raportéw,

- FT Transaction Manager - integracja z bazami danych,

- FT ViewPoint - dostep do wizualizacji przez przegladarke

WWW i urzagdzenia mobilne.

System Factory Talk View Site Edition w duzych systemach
moze pracowaé w wersji w pelni rozproszonej (zaréwno na fi-
zycznych komputerach, jak i na maszynach wirtualnych). Do
mniejszych aplikacji przeznaczona jest wersja Station, ktdra
zawiera serwer wizualizacji oraz oprogramowanie klienckie na
jednej stacji roboczej.

DCS

PlantPAx

Process Automation System

Rockwell Automation jako system DCS proponuje archi-
tekture PlantPAx, bedaca polaczeniem wielu sprawdzonych
elementéw kompletnego systemu automatyki. W jego sktad
wchodzg zaréwno najwyzszej klasy sterowniki Allan-Bradley
serii ControlLogix , jak réwniez rozbudowany system wizuali-
zacji Factory Talk View. Zaréwno sterowniki, jak i duza czes¢
urzadzen peryferyjnych (zdalne wyspy 10O, przemienniki cze-
stotliwosci, czujniki, rozdzielnice kasetowe, systemy bezpie-
czenstwa i wiele innych) komunikujg si¢ ze sobg za pomoca
sieci w standardzie Ethernet/IP, co umozliwia fatwg i efektywna
integracje calego systemu od poziomu urzadzen wykonawczych,
po produkcyjne bazy danych calego przedsiebiorstwa.

Oczywiscie istnieje mozliwos¢ wykorzystania petnej redun-
dancji na praktycznie kazdym poziomie systemu sterowania.

Dodatkowym atutem architektury PlantPAx jest bogata bi-
blioteka elementéw taczacych gotowe bloki graficzne (stacyj-
ki) do wykorzystania w wizualizacji z gotowymi fragmentami
kodu w postaci tzw. instrukgji typu Add-On. Ich zastosowanie



napedy i sterowanie

jest duzym udogodnieniem dla programistéw skracajagcym czas Roclkwell
potrzebny na uruchomienie systemu, a dodatkowo pozwala Automation
na uzyskanie wysokiego poziomu standaryzacji w systemie

SC AD}ZX Wy 80P yzaq Y @ Allen-Bradiey - Rockwell Software

Rockwell Automation dostarcza systemy sterowania do

wszystkich galezi przemystu. Poponowane rozwigzania sg wyjat- Autoryzowany dystrybutor firmy:

kowo skalowalne, dzieki czemu umozliwiajg tworzenie zaréwno RAControls Sp. z 0.0. Rockwell Automation Sp. z 0.0.
prostych maszyn, jak i skomplikowanych systemdw sterowania ul. Kosciuszki 112 ul. Powazkowska 44 C
rozproszonego z zachowaniem pelnej integracji pomiedzy po- 40-519 Katowice 01-797 Warszawa
szczegolnymi elementami instalacji. Wigcej informacji mozna tel. 32-788 77 00 tel. 22-326 07 00
znaleZ¢ na stronach www.ab.com oraz www.racontrols.pl. www.racontrols.pl www.rockwellautomation.pl

reklama

Wybierz swoja prenumerate na www.nis.com.pl

PRENUMERATA PRENUMERATA
DRUKOWANA ELEKTRONICZNA

PAKIET
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Elastyczne pozycjonowanie

Optimised Motion Series to system napedowy, ktéry maksymalnie utatwia pozycjonowanie

ijest znacznie taniszy od konwencjonalnych elektrycznych systemoéw napedéw. Skiada sie

z zespolu napedowego ze zintegrowanym, silnikiem i sterownikiem silnika z funkcjag Web-Config
oraz z odpowiedniego okablowania. Dodatkowa zaleta: mozliwos$¢ konfiguracji, zamawiania

i uruchomienia przy uzyciu jednego kodu zamoéwieniowego.

Kompletny system

Prosta konfiguracja i zamawianie elementéw o odpowied-
nich wymiarach i wlasciwej kombinacji z uzyciem jednego
kodu zamdwieniowego definiujacego: system mechaniczny
z optymalnie dopasowanym silnikiem, kable silnika i enko-
dera oraz sterownik silnika. Dodatkowa zaleta: szybkie uru-
chomienie w dowolnej przegladarce internetowej dzieki funk-
cji Web-Config. Latwy dobdr przy uzyciu oprogramowania
PositioningDrives.

W sktad Optimised Motion Series wchodza nastepujace roz-
wigzania:
sifownik elektryczny EPCO jako alternatywa do napedéw
pneumatycznych przy niewiele wiekszych kosztach zakupu;
elektryczny naped z paskiem zebatym ELGR jako naped li-
niowy w aplikacjach gdzie cena ma decydujace znaczenie;
elektryczny naped obrotowy ERMO do pozycjonowania ka-
towego;
sterownik silnika CMMO-ST z funkcja Web-Config, dostep-
ny z nastepujacymi interfejsami komunikacyjnymi IO-Link,
Modbus TCP lub We/Wy.

Naped obrotowy
ERMO

20 ® Nr 6 ® Czerwiec 2016 r.

E

\
A

- of

{

\

Sitownik elektryczny EPCO
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Naped elektryczny ELGR

Dynamiczne i latwe pozycjonowanie

Sitownik elektryczny, ktérego naped stanowi $ruba toczna
oraz tloczysko zabezpieczone przed obrotem (z prowadnica
$lizgowa), posiada zintegrowany na stale, silnik.

Sitownik dostepny jest w 3 wielkosciach. Amortyzacja w po-
tozeniach koncowych redukuje hatas przy osiaganiu polozen
koncowych i energie uderzenia podczas ruchu referencyjnego.

Latwe czyszczenie zapewnia konstrukcja CleanLook, a zywot-
noé¢ w zaleznosci od $redniej sity posuwu moze przekraczaé
nawet 10000 km.

Szybki ruch przy atrakcyjnej cenie napedu

Elektryczny naped z paskiem zebatym ELGR jest idealnym
rozwigzaniem do zastosowan, w ktérych wymagania doty-
czace obciazen mechanicznych, dynamiki ruchu i precyzji sa
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Pozycjonowanie elementéw
roboczych

Ustawianie sortownikéw

Wciskanie

Przykiadowe zastosowania sitownika elektrycznego EPCO

Przenoszenie

Przechylanie

Napetnianie cieczg/
pobieranie prébek

stosunkowo niewielkie. Elastycznos¢ i mozliwo$¢ wykorzysta-
nia napedu ELGR w réznych zastosowaniach czyni go idealnym
rozwigzaniem dla prostszych systeméw, w ktorych najwazniej-
szym czynnikiem jest niski koszt i dtugi okres eksploatacji, wy-
noszacy minimum 5000 km.

Precyzyjne pozycjonowanie katowe pod wysokim
obcigzeniem

Naped obrotowy ERMO to idealne rozwigzanie do aplika-
¢ji gdzie wymagane jest pozycjonowanie katowe. Ten system
napedowy jest takze idealny do zastosowan takich, jak po-
dziatowe stoly obrotowe do zastosowania m.in. na recznych
stanowiskach produkcyjnych. Elastyczno$¢ ERMO oraz jego
zroznicowany zakres zastosowan sprawiajg, ze jest to idealny
naped do zastosowan wymagajacych ekonomicznych rozwigzan
(trwalo$¢ uzytkowa powyzej 5 miliondéw cykli).

Szybka i latwa konfiguracja

Sterownik silnika CMMO-ST z funkcja Web-Config do
konfiguracji i diagnostyki zapewnia szeroki zakres mozliwosci
sterowania nadrzednego: I0-Link, Modbus TCP lub interfejs
We/Wy. CMMO-ST to sterownik silnika skokowego ze sprzeze-
niem zwrotnym, wytwarzajacy minimalng iloé¢ ciepta, z funk-
cja bezpieczenstwa (STO) i plynnie sterowanym silnikiem.

Sterownik silnika
CMMO-ST

Optymalnie wykorzystuje mozliwosci silnika w celu zapew-
nienia najwyzszego stopnia niezawodnosci oraz wymaganej
dynamiki.

Wiecej informacji: www.festo.pl/oms
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Wahadlowy naped DRVS
z czujnikiem polozenia SRBS

Firma Festo wprowadzita na rynek nowe rozwiazanie czujnika SRBS, ktére gwarantuje
podwdijne korzysci: pozwala na szybki montaz i dowolne ustawienie, co przeklada sie na

oszczedno$é czasu i pieniedzy.

N aped wahadlowy z ttokiem topatkowym DRVS
w atrakcyjnej cenie ma wszystko, czego mozna
oczekiwa¢ od napedu wahadlowego - duza wydaj-
nos$¢ obrotows i bardzo innowacyjna konstrukgje.

Zaprojektowany do ruchu obrotowego

O wydajnosci urzadzenia DRVS, nawet w trud-
nych warunkach pracy, decyduje kompaktowos¢
i szczelno$¢, maly cigzar oraz duze zakresy momen-
tu — do 20 Nm. Do zalet nalezg takze latwy montaz
i kat obrotu — do wyboru 90°/180° lub 270°.

Dane techniczne napedu wahadlowego DRVS

Wielkos¢ 6 | 8 2 | 16 | 25 2 | 40
Przylacze pneumatyczne M3 M5 G1/8
Amortyzacja Elastyczna amortyzacja w obu potozeniach koncowych

Pozycja instalacji dowolna
Kat obrotu 90°,180° | 90°,180°, 270°

Kat amortyzacji 0,5°

Doktadnos¢ powtarzalnosci 1
Czestotliwos¢ obrotow przy 6 barach 3Hz | 2Hz
Dostepny wariant ATEX

Sily i momenty napedu DRVS

Wielkosé 6 8 12 16 25 32 40
syl ot 0,15 Nm 0.35Nm 1Nm 2Nm 5Nm 10 Nm 20 Nm
6 barach
B EpE I ol 2 10N 10N 20N 25N 40N 75N 120N
dynamiczna sita osiowa F,
Lo s ST 15N 20N 25N 30N 60N 200N 350N
dynamiczna sita poprzeczna F,
Maksymalny dozwolony masowy | 6,5kgm?x 13 50 kgm? x 100 kgm? x 120 kgm? x 200 kgm?x | 350 kgm?x
moment bezwtadnosci kgm? x 104 10+ 10+ 104 10+ 104 10+

*na watku
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SRBS-Q1/Q12 Czujnik polozenia

Zakres wykrywania 0-270°

Mozliwo$é mocowania
bezposrednio na DRVS,
DSM bez stosowania osprzetu

24V DC

Mocowanie

Napiecie robocze

Do zastosowan w prowad-
nicach kabli i na robotach
przemystowych

30 cm

Wtyczka M8, 4-pin, mozli-
wos¢ obracania gwintu

Jakos¢ kabla

Dtugosé kabla

Technika przylaczeniowa

2 wyjscia dwustanowe,
funkcja sygnalizacji potozenia
sitownikéow
Opcje programowania:
Pozycja przetaczania
Pozycja 1i Pozycja 2
PNP/NPN
N/O/N/Z

Wyjscie dwustanowe

Doktadnos¢ powtarzalnosci <1°

Obstuga

Za pomoca jednego przycisku

P65, IP68

Stopnie ochrony

Zabezpieczenie przed
zwarciem, zmiang polaryzacji
i przeciazeniem

Cele

&

Proste wykrywanie polozenia

Montaz napedéw wahadtowych nigdy nie byt tak prosty,
sprawny i fatwy, jak teraz, co jest mozliwe dzieki instalacji
czujnika potozenia SRBS-Q1/Q12 z funkcjg uczenia punktéw
przelaczania. Modul czujnika mozna zamontowaé w prosty
sposob, a punkty przelaczania sg tatwo i sprawnie zapisywane
elektronicznie przez naci$niecie przycisku.

Glowne cechy napedu DRVS
Do najbardziej istotnych cech charakterystycznych napedu
wahadlowego DRVS z czujnikiem potozenia SRBS naleza:
prosta i kompaktowa konstrukcja;
bardzo duza wydajno$¢ w przystepnej cenie;
dowolnie ustawiany kat obrotu (opcjonalnie);
innowacyjna sygnalizacja polozenia bez potrzeby mechanicz-
nej regulacji.

Osprzet dodatkowy DAMH - tapy
mocujace

Osprzet dodatkowy DADP-ES -
zespol zderzaka z regulacja kata

d

Zalety czujnika SRBS
Czujnik potozenia SRBS-Q1/Q12 ma wiele zalet. Do najwaz-
niejszych naleza:
bezdotykowa sygnalizacja polozenia bez mechanicznej re-
gulacji;
szybki i fatwy montaz bez koniecznosci szukania punktow
przefaczania;
hermetyczna konstrukcja, dluga zywotnos¢ i niezawodne
dziatanie.

FESTO Sp. z o0.0.

ul. Mszczonowska 7

05-090 Raszyn

tel. 22-711 41 00

fax 22-71141 02

e-mail: festo_poland@festo.com

www.festo.pl
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Pokretla z ograniczonym momentem
sily dokrecania - seria GN 3663

Firma Elesa+Ganter, $wiatowy lider w produkcji standardowych elementéw maszyn, wprowadzita

do oferty nowy typ pokretta wyposazonego w mechanizm ograniczajgcy maksymalny moment

sity dokrecania. Nowy produkt nosi oznaczenie GN 3663 i zostat skonstruowany w taki sposéb, by
zabezpieczy¢ przed uszkodzeniem elementy przykrecane lub zminimalizowa¢ ryzyko zerwania gwintu.

asada dzialania nowego pokretta serii GN 3663 przypo-

mina dziatanie klucza dynamometrycznego. Warto jednak
pamietaé o tym, Ze nie ma tu mozliwosci regulacji momentu.
Dajemy jednak Klientom mozliwo$¢ wyboru wariantu pokret-
fa o ustalonym maksymalnym momencie w zakresie od 0,7 do
5,5 Nm. Jezeli podczas skrecania elementdw przekroczymy wy-
brany moment sily, specjalny mechanizm wbudowany w po-
kretlo wysprzegli sie i nie pozwoli na mocniejsze dokrecenie
pokretta — powiedzial Filip Granowski, Dyrektor ds. Sprzedazy
Elesa+Ganter Polska, i dodal: - Duzg zaleta konstrukeji nowego
pokretla jest trwalo$¢ jego mechanizmu. Badania przeprowa-
dzone po wykonaniu 10000 cykli nie wykazaly widocznych
oznak zuzycia, nie zmienila si¢ takze ustalona warto$¢ momen-
tu dokrecania.

Korpus pokretla wykonany jest z anodowanego na czarno
aluminium i posiada tworzywowa pokrywe ostaniajaca we-
wnetrzny mechanizm. Elementy mechanizmu oraz wstawka
gwintowana wykonane sg ze stali.

Pokretlo wystepuje w trzech wersjach: z trzpieniem gwin-
towanym, otworem gwintowanym oraz gladkim otworem
w tolerancji H7. Wersja z gltadkim otworem, dzieki mozliwo-

] Widok z gary

(]
J -

T —={dyl=—

dy Otwor H7

1 dg

D

~

= h;
-

= | =] &

Stos sprezyn

Pokrywa talerzowych

$ruba mocujaca Podktadka oporowa

Gwintowany trzpiery
lub gwintowana
wstawka

Mechanizm blokady

Budowa pokretla z ograniczonym momentem sity dokrecania
model GN 3663
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Pokretto GN 3663 ze wstaw-
ka z gwintem wewnetrz-
nym (po lewej) i gwintowa-
nym trzpieniem (po prawej)

$ci rozdzielenia pokretla oraz elementu dokrecanego, pozwala
na samodzielne wykonanie polaczenia o innym ksztalcie czy
wymiarach.

ELESA+GANTER®

ELESA+GANTER Polska Sp. z o.0. jest czescig grupy ELE-
SA+GANTER® i zajmuje sie dystrybucja produktéw rodzimej
marki. Wykwalifikowana kadra i magazyn w Polsce gwarantuja,
oprocz najwyzszej jakosci produktéw, doradztwo techniczne
u klientéw, profesjonalng i szybka obstuge sprzedazowa (20000
elementéw E+G dostarczane jest w systemie 24 h z magazynu
w Polsce).

Wiegcej informacji o firmie i jej ofercie, katalog produktdw,
tabele wymiaréw, darmowe pliki 2D i 3D do pobrania, znajduja
sie na stronie: www.elesa-ganter.pl.

Szczegblowe informacje o nowosciach i zastosowaniach pro-
duktéw E+G mozna takze przeczytaé w newsletterze dostep-
nym na stronie: www.elesa-ganter.info.pl.

(elesa+BANTER]

Elesa+Ganter Polska Sp. z 0.0.
tel. 22-737 70 47
fax 22-737 70 48

e-mail: egp@elesa-ganter.com.pl

www.elesa-ganter.pl

www.elesa-ganter.info.pl
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Nowos¢ na polskim rynku prosto z Francji - LINACUT® firmy Dimeco

INACUT® zapewnia niezréwnang elastycznos¢ i wydajnosé

dla firm, ktére chcag zwigkszy¢ swoje moce produkeyjne,
zoptymalizowad koszty, co przelozy sie na szybsze zaspokajanie
potrzeb rynku. Ciecie ta$my to tak, jakby pracowa¢ z formatka,
ktora nie jest ograniczona wymiarem po dlugosci. Precyzyjne
prowadzenie ta§my pozwala unikna¢ koniecznosci obcinania
krawedzi, zatem szerokos$¢ kregu mozna dopasowa¢ do produ-
kowanych czgsci. Poza tym zakup materialu w kregu jest bar-
dziej oplacalny niz zakup formatek. Nie ma takze utraty czasu
na zaladunek formatki. Zmiana kregu tasmy konieczna jest tyl-
ko przy innym rodzaju stali. Rozwiniecie lub zwiniecie ta$my
mozliwe jest w bardzo krétkim czasie, jest to mniej niz 3 minuty,
a wszystko to bez manualnej pracy operatora. W zalezno$ci
od specyfiki produkcji skrocenie czasu operacyjnego wyno-
si od 10% do 80%. Zainstalowany robot na koricu linii odpo-
wiedzialny jest za ,,sztaplowanie” gotowych czesci, wszystko to
bez zatrzymywania procesu palenia tasmy. Odpady usuwane sa
do kontenera, natomiast detale przez odpowiedni suport. Ma-
my mozliwos¢ rozwijania i obrabiania kregéw o masie 25 ton.
LINACUT® daje mozliwo$¢ produkowania przez 24 godziny bez
obecno$ci operatora i jest przystosowana do produkgji czeéci od
0,3 do 4 mm gruboséci, szeroko$¢ do 2000 mm. Istnieje réwniez
mozliwo$¢ automatycznego usuwania folii ochronnej z tasmy
przed pocieciem. LINACUT® to optymalne rozwigzanie do pro-
dukgji dtugich czesci z licznymi krzywiznami. Jest to znako-

WYDARZENIA

mita alternatywa dla firm, ktére sg poddostawcami dla innych,
poniewaz nie ma potrzeby wykonywania oprzyrzadowania.
LINACUT® nadaje si¢ réwniez do dostosowania pod szcze-
golne wymagania dla detali bardzo skomplikowanych. Klient
wraz z naszg kadrg inzynierska moze efektywnie optymalizowa¢
proces producji. Idealne zastosowanie przy prototypach i se-
riach przedprodukcyjnych, jak réwniez do produkeji niszowych.
Koszty przyrzadéw i czas ich wykonania — nie istnieja, bo nie
ma potrzeby ich stosowania.

reklama

A DIMECO

Minimalne odpady przy maksymalnym wykorzystaniu materiatu

Ciecie laserem z kregu stalowego

Skrécenie czasu operacji

Dlugos¢ detali - praktycznie nieograniczona

Zrobotyzowane sktadowanie detali w stos

Dane kontaktowe:

1 ‘”)‘\ <i
T.+48 77 433 9445 A ¥ o, L
M. +48 606 200 267 c /E O | == -

E. info@v-tec.pl
W. www.v-tec.pl

® Insight Partners opublikowato raport,
w ktérym wskazuje obszary wzrostu na
$wiatowym rynku czujnikéw poziomu.
Prognoza siega 2025 roku.

Wedlug raportu przewidywany
wzrost w tym sektorze bedzie nape-
dzany przez takie czynniki, jak tatwiej-
sza integracja, niezawodnos¢, tatwosé
dostepu oraz redukcja kosztéw. Inne
czynniki wzrostu obejmujg regulacje
rzadowe w sektorach przemystowych
i energetycznych, pojawienie sie wie-
lofunkcyjnych czujnikéw poziomu oraz
ich miniaturyzacje.

Badania przeprowadzone prze Insight
Partners jednoznacznie wskazuja na to,
ze W najblizszym czasie zostanie wy-
warty wiekszy nacisk na dziatania B&R
w dziedzinie nanotechnologii. Ma to
usprawni¢ konstrukcje czujnikéw pozio-
mu i zwiekszy¢ zakres ich aplikacji. Prze-
widuje sie, ze takie dziatania doprowadza
do zwiekszenia ich znaczenia na rynku.

Firmy takie, jak Siemens, AGG, Emer-
son, czy Honeywell, juz teraz inwestuja

w dziatania badawczo-rozwojowe oraz
szykuja badzZ przeprowadzaja przejecia
niszowych spétek zwigzanych z rozwo-
jem czujnikéw poziomu.

Zrédlo: pacetoday

® Hyperloop Transportation Technolo-
gies (HTT) uzyskata wytaczna licencje na
technologie pasywnej lewitacji magne-
tycznej Hyperloop.

System lewitacji magnetycznej jako
czes¢ systemu Inuctrack opracowano
pod koniec ubiegtego wieku w Lawrence
Livermore National Laboratory (LLNL).
Ostatni rok stat pod znakiem wspotpra-
cy laboratorium oraz HTT, czego efektem
jest licencja firmy na nowa technologie.

Opracowana technologia rézni sie
od zatozen Muska. Najwiekszy wizjo-
ner XXI wieku zaktadat, Ze pociag w tu-
bie bedzie unosi¢ sie nad torem dzieki
skompresowanemu powietrzu. Naped
natomiast miat zosta¢ zapewniony dzie-
ki polu magnetycznemu generowanemu
przez umieszczone w tubie magnesy.

HTT opracowato jednak technologie,
ktéra wykorzystuje pasywna lewitacje
magnetyczna. Udaje sie ja uzyskac dzie-
ki znajdujacym sie pod pociggiem ma-
gnesom utozonym w macierz Halbacha.
Jej wynalazca, dr Richar F. Post, zmart
w ubieglym roku, do konca pracujac
z HTT nad wdrozeniem swej technologii.

System nie wymaga stacji zasilania
wzdhuz trasy, co obniza koszty jego wy-
tworzenia. Na uwage zastuguje rowniez
bezpieczenstwo, jakie zapewnia genero-
wanie ruchu do przodu. W razie awarii
Hyperloop bedzie wcigz lewitowat, az
osiggnie minimalng predkos¢ i dopiero
na samym koncu dotknie szyn.

Wiele spoétek zapowiedziato juz budo-
we systemoéw transportowych opartych
o zjawisko lewitacji. HTT podpisato jed-
nak niedawno umowe na budowe 8-ki-
lometrowego toru testowego w Kalifor-
nii. W dziataniach na rzecz jego realizacji
firme wspieraja inzynierowie NASA,
SpaceX, Tesli i Boeinga.

Zrédlo: kopalniawiedzy
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Nowos¢ ELESA+GANTER

Prowadnice liniowe - nowe systemy
serii GN 2402 - GN 2428

Firma Elesa+Ganter, §wiatowy lider w produkcji standardowych elementéw maszyn, wprowadzita do

oferty nowa grupe produktéw - prowadnice z ozyskami liniowymi oraz prowadnice liniowe rolkowe. Nowe
produkty pozwalajg na tworzenie systeméw liniowego przemieszczania maszyn i urzadzen przemystowych.
Charakteryzuja sie duza precyzja wykonania i nosnoscia. Typowymi zastosowaniami dla nowych prowadnic
liniowych Elesa+Ganter sg ostony ciezkich maszyn, systemy szufladowe w automatyzacji produkcji, jak réwniez
uklady dynamicznej regulacji glowic i innych odpowiedzialnych podzespotéw maszyn.

Prowadnice liniowe, teleskopowe prowadnice liniowe oraz
rolkowe systemy prowadnic liniowych zostaly skonstru-
owane z my$la o ciezkich konstrukcjach przemystowych, gdzie
kluczowymi czynnikami sg niezawodno$¢, doktadno$¢ oraz ja-
ko$¢. Bardzo wysokie parametry pracy zostaly uzyskane dzigki
materiatom wykorzystywanym np. do budowy tozysk, takim jak
stal ulepszona cieplnie z antykorozyjna powtoka galwaniczna
o bardzo niskim wspolczynniku tarcia — powiedzial Filip Gra-
nowski, Dyrektor ds. Sprzedazy Elesa+Ganter Polska.

Rys. 1. Prowadnice liniowe - teleskopowe oraz systemy rolkowe

Prowadnice liniowe oraz teleskopowe prowadnice
liniowe z lozyskami liniowymi

Pojedyncza prowadnica sktada si¢ z szyny, wozka oraz fozyska
liniowego. Lozysko co do zasady dzialania przypomina klasycz-
ne lozysko toczne. Stuzy jednak do tozyskowania ruchu linio-
wego, nie obrotowego. Lozysko prowadnic liniowych sktada si¢
z kulek rozmieszczonych symetrycznie w koszyku fozyskowym,
umieszczonym pomiedzy szyng a wozkiem (rys. 2).

W zaleznosci od aplikacji mozemy wyrdzni¢ trzy gtéwne typy
prowadnic liniowych:
z wozkiem wewnetrznym, gdzie zakres przemieszczenia woz-
ka ograniczony jest dlugoscia szyny prowadzacej (rys 3);

26 ® Nr 6 ® Czerwiec 2016 r.

Koszyk

Ogranicznik

Rys. 2. Budowa prowadnicy liniowej

Rys. 4. Teleskopowa prowadnica liniowa z wysuwem czeSciowym
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Rys. 5. Teleskopowe prowadnice liniowe z pelnym wysuwem

teleskopowe z wysuwem czesciowym, gdzie wozek moze wy-
suwac si¢ poza szyne prowadzaca do polowy jego dlugosci
(rys. 4);

teleskopowe z pelnym wysuwem, ktére powstaly z polaczenia
dwoéch prowadnic liniowych z wysuwem czesciowym — wsrod
nich wyrdzniamy trzy kolejne warianty konstrukcyjne: pola-
czone profilem posrednim, polaczone szynami lub potaczone
wozkami (rys. 5).

Rolkowe systemy prowadnic liniowych

System skifada sie z szyn rolkowych wspélpracujacych z rol-
kami lub kompletnymi wézkami rolkowymi.

Wozki rolkowe zbudowane sg z trzech rolek, z czego dwie
zewnetrze przenoszg obcigzenia, za$ srodkowa umozliwia ka-
sowanie luzéw wewnatrz szyny. Ze wzgledu na budowe wozka
wyrdzniamy trzy warianty o réznym sposobie montazu (rys. 6).

Szyny dzielg si¢ na dwa typy: dedykowane do swobodnego
badz stalego fozyskowania rolek lub wézkéw. W przypadku
tozyskowania statego kontakt pomiedzy rolka i szyng wystepuje
w dwdch plaszczyznach, podczas gdy w wersji swobodnej w jed-
nej plaszczyinie. Laczac obie wersje lozyskowania, tworzymy
uklad rolkowych prowadnic liniowych, umozliwiajacy przede
wszystkim kompensowanie bledow réwnolegtosci szyn (rys. 7).
Taki ukfad zapewnia bardzo gtadka i cichg prace oraz wysokie
predkosci przemieszczen.
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Rys. 6. Budowa wozka rolkowego - trzy rézne typy

Podzespdt maszyny
Rolkowa prowadnica liniowa
kozyskowanie state

Stot przesuwny =

Rolkowa prowadnica liniowa,
kozyskowanie swobodne

Konstrukcja maszyny

Rys. 7. Uklad rolkowych prowadnic liniowych z kompensacja

Wigcej informacji o firmie i jej ofercie, katalog produktéw, ta-
bele wymiaréw, darmowe pliki 2D i 3D do pobrania, znajduja
sie na stronie: www.elesa-ganter.pl.

Szczegdtowe informacje o nowosciach i zastosowaniach pro-
duktéw E+G mozna takze przeczytaé w newsletterze dostep-
nym na stronie: www.elesa-ganter.info.pl.

(elesaGANTIR)

Elesa+Ganter Polska Sp. z 0.0.
tel. 22-737 70 47
fax 22-737 70 48

e-mail: egp@elesa-ganter.com.pl

www.elesa-ganter.pl

www.elesa-ganter.info.pl
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ABB rozszerza zakres mocy dla nowej
generacji silnikéw zeberkowych
wysokiego napiecia serii NXR

Dwa nowe rozmiary uzupelniaja dotychczasowa
oferte

W tym roku ABB zaprezentowato dwa nowe rozmiary silni-
kéw NXR. Nowe obudowy, 315 oraz 500, uzupelniajg juz ist-
niejace na rynku 355, 400 i 450. Tak szeroki zakres pozwala
ABB oferowac silniki od 100 kW do 1800 kW, a jednoczesnie
utrwala pozycje ABB jako lidera w branzy silnikéw elektrycz-
nych, inwestujacego w nowe rozwiazania i rozw6j produktow.
Rodzina silnikéw NXR jest przeznaczona do szerokiego stoso-
wania w aplikacjach takich, jak pompy, wentylatory i kompre-
sory, we wszystkich galeziach przemystu. Latwa konfiguracja
i dostepnos¢ akcesoriéw przektada si¢ na efektywne kosztowo
rozwigzanie, z krétszymi czasami dostaw. Silnik moze by¢ wy-
posazony w szeroki zakres akcesoridw, a specjalne punkty po
bokach urzadzenia zapewniajg ich proste i szybkie mocowanie.

Obudowy IP66 potwierdzone niezaleznym
certyfikatem

Wiele branz przemystu zmaga sie z wysokim zapyleniem $ro-
dowiska pracy, ktdre znaczaco moze skrdci¢ czas zycia urzadzen.
W odpowiedzi na to wyzwanie, opracowujac najnowsza rodzi-
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Silniki elektryczne, ktérych poczatki siegaja XIX wieku, nadal moga zaskakiwac swoich uzytkownikow.
Stosujac unikalne rozwigzania i wprowadzajac innowacje do swoich produktéw, firma ABB rozszerzyta game
wielkosci mechanicznych i zwiekszyta zakres mocy najnowszej generacji silnikéw NXR az do 1800 kW.

ne silnikéw NXR, ABB przygotowata opcje zabudowy silnika
w obudowie pytoszczelnej IP66, ktora chroni silnik nawet przed
silng strugg wody. Ten solidny poziom ochrony sprawdzi si¢
w szczegolnosci w przemysle wydobywezym i cementowym.
Rozwigzanie ABB bazuje na standardach IEC (International
Electrotechnical Commission), a sam stopien ochrony zostat
zweryfikowany przez wiodacy, niezalezny o$rodek badawczy.

Wiecej mocy z kazdego kilograma

Nadrzednym celem zespotu projektowego ABB, ktory praco-
wal nad nowg rodzing silnikéw NXR, bylo stworzenie unikalne;
kombinacji silnika o matym rozmiarze i duzej gestoéci mocy;,
ktéry charakteryzowaé beda tez: niezawodnos¢, male straty
oraz fatwos¢ konfiguracji i obstugi serwisowej. Uzyskanie wiek-
szej mocy w mniejszych obudowach jest kierunkiem, w ktérym
powinna zmierza¢ dzisiejsza technika. Niezwykle istotne byto
wprowadzenie bardziej doktadnego narzedzia do formowania
uzwojen, zoptymalizowanie wewnetrznego i zewnetrznego
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< \ celu zapewnienie swobodnego przeptywu powietrza. Z punktu
/ W widzenia wielu uzytkownikéw sg to drobne szczegély. Jednak
A prawidtowe chlodzenie znaczaco wplywa na zywotno$¢ i nie-
zawodno$¢ silnikow elektrycznych. Lzejsza konstrukeja silni-
ka zapewnia sporo zalet. Nizsza waga ulatwia transport, opty-
malizuje urzadzenia przeznaczone do podnoszenia i montazu,
a takze elementy konstrukcyjne. Patrzac na calo$ciowy koszt
projektu, elementy te moga przewyzszy¢ pozorne oszczednosci
na cenie silnika. ABB szacuje, Ze oferujac silniki we wzniosach
0 jeden rozmiar mniejszy niz dostepne na rynku rozwiazania,
zapewnimy redukcje wagi az do 20%.

Wielofunkcyjne silniki zeberkowe NXR bazuja na szeroko zna-
nej na $wiecie platformie silnika HXR i zawieraja w sobie ponad
100 lat doswiadczenia ABB w produkgji silnikéw elektrycznych.

chtodzenia w celu usprawnienia przeptywu powietrza i wta-
$ciwosci chlodzenia silnika. Juz po pierwszym spojrzeniu na “ .. l.
silnik, mozna zauwazy¢ zmian¢ w konstrukcji zewnetrznych " .. l'

zeberek oraz sposobie montowania akcesoriow, ktore miaty na

reklama

Kolejna generacja silnikéw HXR to stuletnia wiedza ABB w zminimalizowanym
opakowaniu. Nowy projekt silnika uzebrowanego - NXR - jest unikalng kombinacja
matego rozmiaru, gestosci mocy, niezawodnosci, matych strat oraz tatwego serwisu.
Zmaksymalizowana ilos¢ innowaciji na kilogram umozliwia znaczgce 0szczednosci

w catkowitym koszcie utrzymania urzgdzenia, wieksze zyski i krétsze czasy przestoju.
www.abb.com/motors&generators

?:BMC;’;:;;?;';“;; Power and productivity “ I. I!

E-mail: kontakt@pl.abb.com for a better world™ " I. I'
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Przekladnie przemystowe dla przenosnikow
tasmowych i kubetkowych

Przekladnie przemystowe NORD zostaty opracowane na podstawie sprawdzonej koncepcji korpusu
jednoczesciowego i sa przeznaczone m.in. do zastosowan w zakresie techniki przetadunkowej i materiatow
sypkich. Dzieki dostepnym opcjom i modutom mozna w bardzo prosty sposéb konfigurowac kompaktowe
rozwigzania dla napedéw przenos$nikéw tasmowych i przeno$nikéw kubetkowych.

K orpus jednoczesciowy stanowi jed-
nolity blok, w ktérym wykonane
sg wszystkie gniazda lozyskowe. Blok
ten obrabiany jest na najnowoczesniej-
szych obrabiarkach CNC. Najwigksza
doktadnos¢, sztywnos¢ i stabilno$¢ to
cechy charakterystyczne korpusu jedno-
czes$ciowego. Miedzy strong wyjsciowa
i korpusem reduktora nie ma pofaczen
rozdzielajacych poddawanych oddziaty-
waniu sit poprzecznych lub momentéw
obrotowych. Koncepcja korpusu jedno-
czg$ciowego pozwala uzyskaé bardziej
kompaktowa konstrukeje dzieki prze-
sunieciu osi watéw i umozliwia zastoso-
wanie wiekszych tozysk tocznych, ktére
gwarantuja znacznie wyzsza trwatosé.
Duza pokrywa montazowa na stronie
czolowej reduktora zapewnia fatwos¢
serwisu. Korpusy sg wykonane z zeliwa
szarego. Opcjonalnie istnieje mozliwo$¢
wykonania korpusu z zeliwa sferoidal-
nego. Kota z¢bate s3 wykonane ze stali
wysokostopowej, a uzgbienia sg utwar-
dzane dyfuzyjnie. Zoptymalizowana
geometria uzebien i doktadne ustawie-
nie osiowosci watu zgodnie z koncepcja
korpusu jednoczesciowego pozwalaja
uzyska¢ duza trwaloé¢ i niski poziom
hatasu przy najwyzszych

obcigzeniach. Uze-
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bienia, fozyska i waly s obliczone zgod-
nie z DIN 3990, DIN 3991, DIN ISO 281
i DIN 743 dla wszystkich mocy i predko-
$ci obrotowych przedstawionych w kata-
logu. Dzigki temu wszystkie reduktory
NORD zapewniajg maksymalny poziom
bezpieczenstwa i niezawodnosci. Lozy-
ska i kota zgbate pracuja w kapieli olejo-
wej, jako opcja dostepne jest smarowa-
nie obiegowe. Kola zgbate w reduktorze,
niezaleznie od polaczenia wpustowego,
s polaczone wciskowo miedzy watem
i piasta. Pierscienie uszczelniajace waly
sg zwykle wykonane z materiatu NBR
(kauczuk nitrylowy). Opcjonalnie sa
dostepne pierécienie uszczelniajace wa-
ty wykonane z FKM (Viton, kauczuk flu-
orowy). Dla zastosowan w szczegdlnych
warunkach otoczenia sa dostepne inne
systemy uszczelniajace: uszczelnienie
pier$cieniem gamma, uszczelnienie la-
biryntowe i uszczelnienie Taconite.

Przenosniki tasmowe
Przektadnie przemystowe NORD
sprostaja kazdemu wyzwaniu niezalez-
nie od tego, czy chodzi o szybkie lub
wolne przenosniki tasmowe,
o male lub duze odleg-
todci, a takze nie-

zaleznie od rodzaju transportowanego
materiatu (piasek, zwir, wegiel, ruda, ce-
ment). NORD DRIVESYSTEMS projek-
tuje i dostarcza bezpieczne komponenty
napedowe wymagajace niewielkiego za-
kresu konserwacji, ktére obejmuja caly
mechanizm napedowy i sktadajg si¢ z sil-
nika elektrycznego, ramienia reakcyjne-
go, sprzegta, hamulca, blokady ruchu
wstecznego, uszczelnienia Taconite oraz
z ukfadu ogrzewania i/lub chlodzenia.

Napedy przenosnikow
kubetkowych

W mniejszych przenosnikach kubet-
kowych s3 stosowane motoreduktory
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z przetwornicami czestotliwosci. W przy-
padku wigkszego zapotrzebowania na
moc stosuje sie 3-stopniowe reduktory
walcowo-stozkowe, ktdre ze wzgledu na
transport znacznych mas rozpedzane
s3 w lagodny sposdéb poprzez zastoso-
wanie sprzegta hydrokinetycznego. Co-
faniu przeno$nika kubelkowego musi
zapobiega¢ blokada ruchu wstecznego.
Standardowo w obudowie sprzegla jed-
nokierunkowego jest wbudowany uktad
monitorowania predkosci obrotowe;.
Przekladnie przemystowe NORD to
perfekcyjne rozwigzanie dla poziomych
i pionowych obszaréw zastosowania. Do
obu rodzajow zastosowan sg dostepne np.
identyczne ramiona reakcyjne redukto-
réw, ramy i moduly. Taka standaryza-

reklama

cja gwarantuje jako$¢, zmniejsza
liczbe komponentdw, upraszcza
sktadowanie i zapewnia szybka
dostepno$¢ dla naszych klientow.
Firma NORD DRIVESYSTEMS
od 1965 roku wspdlpracuje nie-
mal z kazdg galezig przemystu,
w ktdrej sg stosowane rozwigzania
z zakresu wewnatrzzaktadowej lo-
gistyki transportu. Nasze kompo-
nenty i systemy napedowe sg niezbedne
wszedzie tam, gdzie trzeba co$ przemie-
$ci¢, poniewaz wymaga to napedu - i to
napedu najbardziej efektywnego i nie-
zawodnego. Z tego wzgledu oferujemy
kompletne spektrum mechanicznych,
elektrycznych i elektronicznych urza-
dzen napedowych pochodzacych od
jednego wytworcy, od silnikéw i reduk-
toréw, az do centralnej i zdecentralizo-
wanej techniki sterowania.

Wybér prawidtowych komponentéw
napedowych dla optymalizacji proceséw
wewnetrznych decyduje o efektywnosci
ekonomicznej i bezpieczenstwie urza-
dzen transportowych. Wysoka jakos¢

produktéw, innowacyjna technologia
i obecno$¢ firmy NORD DRIVESYS-
TEMS na calym $wiecie gwarantuje wy-
sokie zadowolenie klientow.

Kor?
DRIVESYSTEMS

NORD Napedy Sp. z 0.0.
Krakowska 58

32-020 Wieliczka

tel. 12-288 99 00

fax 12-288 99 11

e-mail: biuro@nord.com
www.nord.com
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Inteligentne systemy napedowe
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ACS580 - nowa rodzina standardowych
przemiennikow czestotliwosci ABB

Nowa rodzina standardowych przemiennikéw czestotliwosci ABB serii ACS580 zostata wprowadzona
do sprzedazy w potowie zesztego roku. Od tamtego czasu konsekwentnie zdobywa uznanie i cieszy

sie coraz wieksza popularnoscig wsréd uzytkownikéw napedéw. Inzynierowie z Finlandii pracuja
intensywnie nad rozwojem tej serii falownikdéw, czego rezultatem sa nowe wykonania, funkcje
programowe, dodatkowe opcje i rozszerzony zakres mocy.

echami wyrézniajacymi seri¢ nape-

déw ACS580 sposrod innych tego
typu urzadzen jest ich wszechstronno$¢,
bogate wyposazenie standardowe, przy-
stepno$¢ oraz fatwos¢é w doborze, instala-
cji, konfiguracji i obstudze. Uzytkownicy,
ktérzy maja styczno$¢ z tymi urzadzenia-
mi, chwalg sobie prosty i szybki proces
pierwszego uruchomienia oraz szerokie
mozliwosci konfiguracyjne falownikow.
Od momentu rozpoczecia sprzedazy
tych urzadzen wprowadzonych zosta-
to kilka zmian, zaréwno konstrukcyj-
nych, jak i funkcjonalnych, dzieki kto-
rym napedy ACS580 staly sie bardziej
wszechstronne i przystosowane dla pra-
cy w standardowych aplikacjach nape-
dowych, takich jak: pompy, wentylatory,
przenoséniki, kompresory, wytlaczarki,
mieszadla i wiele innych.

Napedy nascienne - ACS580-01

Przemienniki nowej serii ACS580-01,
podobnie jak poprzednie wersje tych
urzadzen, charakteryzuja si¢ nascien-
ng konstrukejg i obudowa w stopniu
ochrony IP21 lub IP55. Urzadzenia ma-
ja mniejsze lub takie same gabaryty, co
ACS550, oraz taki sam rozstaw otworéw
montazowych, dzieki czemu ewentual-
na ich zamiana nie jest kfopotliwa. Wy-
réznikiem nowych przemiennikdow jest
ich zakres mocy, ktéry rozszerzono az
do 250 kW (380-480 V). Budowa tych
urzadzen pozostaje przy tym kompakto-
wa. Przyktadowo: ACS580 o najwyzszej
dostepnej mocy ma wysoko$¢ ponizej
1 m i wazy niecate 100 kg.

Dzigki zwiekszonemu stopniowi
ochrony obudowy falowniki mogg by¢
instalowane w otoczeniu, gdzie wystepu-
ja znaczne wibracje, jest wysoki poziom
zapylenia czy duza wilgotno$¢ powie-
trza. Istotny jest rowniez fakt, ze napedy
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w IP55 charakteryzujg si¢ praktycznie ty-
mi samymi wymiarami, co urzadzenia
w IP21: jedynie ich glteboko$¢ jest lekko
zwiekszona, natomiast wysoko$¢ i szero-
kos¢ pozostala niemal bez zmian.

Przemienniki ACS580 o tej samej mocy,
w obudowie IP21i IP55

Moduly napedowe - ACS580-04

Na poczatku tego roku pojawily sie
przemienniki o nowej konstrukeji mo-
dutowej przystosowanej do zabudowy
w szafie: ACS580-04. Gtéwnymi cechami
nowych moduléw sg: szeroki zakres mo-
cy, ktory wynosi od 250 do 500 kW, oraz
bardzo waska konstrukcja (345 mm) po-

Moduty napedowe ACS580-04 w rozmiarach
R10iR11

zwalajaca na zainstalowanie urzadzen
w szafach o szeroko$ci nawet 400 mm.
Podobnie jak przemienniki nascienne,
napedy modulowe ACS580-04 w stan-
dardzie posiadajg wszystkie istotne ele-
menty wyposazenia, jak: filtr EMC, dla-
wik sieciowy czy panel sterowania, ktore
umozliwiajg tatwy i szybki dobér urza-
dzenia praktycznie do kazdej aplikacji.

Napedy szafowe - ACS580-07
Jeszcze w tym roku na rynku euro-
pejskim pojawi si¢ dlugo oczekiwane,
bardzo atrakcyjne rozwigzanie: standar-
dowy przemiennik czestotliwosci zabu-
dowany fabrycznie w szafie, wyposazo-
nej w aparature zabezpieczeniowg i inne
urzadzenia opcjonalne (np. stycznik sie-
ciowy, dlawik wyjsciowy, panel operator-
ski). Urzadzenia te, w poczatkowej fazie
sprzedazy, beda charakteryzowa¢ sie za-
kresem mocy: od 250 do 500 kW, w p6z-
niejszym etapie pojawia sie takze mniej-
sze jednostki. Szafy wystepuja w dwdéch
klasach ochrony obudowy: IP42 lub
IP54, co pozwala na zainstalowanie ich
takze w $rodowisku o znacznym stopniu
zanieczyszczenia i wilgoci.

ERe—————

|

Przemiennik ACS580 w zabudowie szafowej
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Funkcje programowe w ACS580
Wszystkie przemienniki czestotliwo-
$ci serii ACS580 zostaly wyposazone
w oprogramowanie udostepniajace wiele
funkcji, ktore sg czesto stosowane w apli-
kacjach pompowych i wentylatorowych.
Przykladem takiej funkgji jest regulator
PID, z dwoma niezaleznymi zestawami
nastaw, ktory umozliwia utrzymywanie
wybranej zmiennej procesowej (ci$nie-
nie, przeplyw, temperatura) na zadanym
poziomie. Dzi¢ki powyzszemu rozwigza-
niu nie ma potrzeby stosowania dodat-
kowych urzadzen sterujacych w aplikacji.
Dodatkiem do regulatora PID jest funk-
cja uépienia, ktora zapobiega powolne-
mu obracaniu sie silnika w przypadku,
gdy punkt pracy jest osiggniety. Kolejna
funkcjonalnosécia zawarta w oprogra-
mowaniu przemiennikéw ACS580 jest
sterowanie wieloma pompami lub wen-
tylatorami w ukladzie kaskadowym, za
pomocg jednego falownika (PFC i SPFC).
Niewatpliwg zaleta tej serii napedow
jest mozliwos¢ zasilania zaréwno silni-

reklama

koéw asynchronicznych indukcyjnych,
synchronicznych z magnesami trwaly-
mi, jak i wysoko sprawnych synchronicz-
nych silnikéw reluktancyjnych (SynRM),
za pomoca tego samego urzadzenia.

Panel sterowania
i oprogramowanie komputerowe
Istotng zaletg przemiennikéw calej se-
rii ACS580 jest ich interfejs do komuni-
kacji z uzytkownikiem. ABB oferuje trzy
rodzaje paneli sterowania: standardowy,
z interfejsem Bluetooth oraz podstawo-
wy. Konfiguracja napeddw, ich obstuga
oraz diagnostyka sa niezwykle proste
i przyjemne, co wynika m.in. z zastoso-
wania duzego wyswietlacza o wysokim
kontrascie i wygodnych przyciskéw na-
wigacyjnych. Dodatkowo dzigki panelo-
wi ACS-AP-W uzytkownik ma mozli-
wo$¢ zdalnej komunikacji z falownikiem
za pomocy swojego wlasnego telefonu
wyposazonego w aplikacje DriveTune.
Bardzo przydatnym narzedziem do
konfiguracji i monitorowania pracy na-

Panel sterowania ACS-AP-S (standard) oraz
ACS-AP-W (z interfejsem Bluetooth)

peddéw jest darmowe oprogramowanie
Drive composer, ktére posiada inter-
fejs w jezyku polskim. Polgczenie prze-
miennika z komputerem jest realizowa-
ne za pomocy kabla USB, przez zlacze
miniUSB zlokalizowane w panelu, dzigki
czemu nie ma potrzeby stosowania do-
datkowych konwerteréw.

f

. |
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Przemienniki czestotliwosci nowej generacji ACS580 zapewniajg znakomitg jakos¢
sterowania i oszczednosc¢ energii elektrycznej. Urzgdzenia te sg niezwykle proste

w konfiguracji oraz intuicyjne w obstudze. Bogate wyposazenie oraz wbudowane

zaawansowane funkcje programowe umozliwiajg szybki dobdr i elastyczne wykorzystanie
napedu w wielu, zaréwno prostych, jak i zaawansowanych aplikacjach.

www.abb.pl/napedy
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Parker wprowadza na rynek
nowe innowacyjne produkty
i rozwiazania z grupy IQAN

Nowy zestaw narzedzi
programowych UX Toolkit

i wyswietlacz Pro Display 10 do
zastosowan w sprzecie mobilnym
Nowy zestaw narzedzi programowych
umozliwia tworzenie ztozonych
systemOw sterowania z wykorzystaniem
funkcji drag-and-drop oraz nowej
funkcjonalnosci bazujqgcej na aplikacjach.

Parker Hannifin Corporation, $wia-
towy lider w technologiach napedu
i sterowania, zaprezentowal swdj no-
wy wyswietlacz z ekranem dotykowym
oraz nowy zestaw narze¢dzi programo-
wych Parker UX Toolkit. Umozliwiajg
one klientom z sektora OEM tworze-
nie dostosowanych do indywidualnych
potrzeb, interaktywnych aplikacji HMI
przeznaczonych dla pojazdoéw i sprzetu
mobilnego.

Parker UX Toolkit to doskonale narze-
dzie programowe do tworzenia profesjo-
nalnych, przyjaznych dla uzytkownika
aplikacji HMI, obejmujacych oprzyrza-
dowanie, elementy sterowania i regulacje,
dziatajacych z nowym wyswietlaczem
Parker Pro Display. Polaczenie zestawu
narzedziowego i wyswietlacza ulatwia
realizacje zaawansowanych funkcjonal-
noséci w rodzaju automatycznego stero-
wania, automatycznego poziomowania,
wazenia, nawigacji i sterowania systema-
mi kamer z jednego centralnego i tatwe-
go w obstudze ekranu. Kazdy uzytkow-
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Nowy wyswietlacz Pro Display 10 i zestaw
narzedzi programowych UX Toolkit firmy
Parker do zastosowan w sprzecie mobilnym

nik OEM moze dowolnie wykorzystywa¢
wszystkie lub tylko niektére z oferowa-
nych funkcjonalnosci, dostosowujac in-
terfejs do potrzeb swoich odbiorcow.
Zestaw narzedziowy bazuje na za-
awansowanym jezyku skryptéw (QML)
z funkcjonalno$cig drag-and-drop) i pel-
nym edytorze WYSIWYG. Zawiera wie-
le komponentéw gotowych do uzycia
oraz przewodnik styléw z profesjonal-
nym tematem domyslnym, co ulatwia

IQAN jest $wiatowym liderem w dziedzinie systemow sterowania ruchem, przeznaczonych dla sprzetu
mobilnego. Oferowane rozwigzania umozliwiajag budowe niezawodnych systeméw o wysokich osiggach,
pracujacych w czasie rzeczywistym. Bogata oferta IQAN, obejmujaca sterowniki, moduty wyswietlaczy
ioprogramowanie, stwarza producentom oryginalnego sprzetu wyjatkowe mozliwosci szybkiego
opracowywania innowacyjnych rozwigzan za rozsadna cene. Placéwki IQAN znajduja sie na catym
$wiecie; jego odrodki badawczo-rozwojowe mieszcza sie w Szwecji, Kanadzie i Finlandii, a centra pomocy
technicznej w Europie, Azji i USA (www.parker.com/igan).

—

i przyspiesza programowanie aplikacji.
Aplikacje zawarte w zestawie mozna
modyfikowa¢, takze uzytkownicy OEM
moga dostosowaé ekrany do wymagan
i potrzeb swoich rynkéw i koncowych
odbiorcéw. Ponadto unikalna zdolnos¢
do indywidualizacji desek rozdzielczych
pojazdéw oznacza, ze koncowy uzytkow-
nik moze predefiniowaé wiele widokéw
zawierajacych informacje dotyczace re-
alizowanego zadania.
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W zestaw narzedziowy wbudowano
System Project - specjalny rodzaj pro-
jektu, ktéry mozna zaimportowa¢ jako
cze$¢ kazdego aktualnego projektu apli-
kacji. Taka konfiguracja systemu stero-
wania standaryzuje ogdlne dane syste-
mowe oraz definiuje granice i reguly dla
aplikacji. Poprzez scentralizowanie tych
danych kazda aplikacja ma dostep do da-
nych podstawowych, co oszczedza czas
i pozwala zachowaé spdjno$é miedzy
réznymi aplikacjami.

Parker dostarcza tez szereg blokéw
programowych, pozwalajacych skréci¢
czas opracowywania aplikacji (np. pa-
kiet do protokotu J1939). Bloki te imple-
mentujg interfejsy i komunikacje, takze
inteligentnie wyodrebniajg dane umoz-
liwiajace wbudowanie funkcji diagno-
stycznych i alarmowych.

Sposrod najwazniejszych korzysci dla
klientéw mozna wymieni¢ mozliwos¢
skrocenia przestojow systemu wynika-
jaca z zaimplementowania diagnostyki,
prognostyki, zintegrowanej dokumenta-
¢ji, funkcji wyznaczania granic geogra-
ficznych oraz innych aplikacji wskaz-
nikowych. Mozna tez wbudowa¢ inne
narzedzia osobiste, w tym narzedzia
zwigzane z produktywnos$cig - kalen-
darze, rejestratory jazdy kierowcy oraz
kalkulatory, a takze aplikacje informa-
cyjno-rozrywkowe. W zasadzie nie ma
zadnych ograniczen co do liczby aplika-
¢ji, jakie mozna stworzy¢ i zaimplemen-
towac.

Wyswietlacz Parker Pro Display 10
oferowany jest w wersji Prime i Advan-
ced. W obydwu wersjach wyswietlacz
wyposazono w pojemnosciowy ekran
dotykowy LCD o przekatnej 10,1 cala
(264 x 181 x 52 mm). Obudowe wyswiet-
lacza zahermetyzowano do stopnia
ochrony IP65. Urzadzenie wyposazono
w nowoczesny procesor ARM Cortex A9
i2 GB pamieci. W razie potrzeby pamiec¢
mozna rozszerzy¢, do czego stuzy port
USB i slot do kart micro SD. Wyswietlacz
z ekranem dotykowym wyposazono po-
nadto w cztery kanaly CAN, 2x USB,
RS232, Ethernet, Bluetooth i Wi-Fi, co
gwarantuje szybkie i tatwe polaczenie
z najrozmaitszymi systemami. Funk-
cjonalnosci informacyjno-rozrywkowe
obstuguja porty Line IN/OUT, wejscie
mikrofonowe, tuner radiowy FM-RDS

Bluetooth IQAN-G11 w odpornej obudowie mozna tatwo zamontowac w kabinie lub na zewnatrz

oraz 2 analogowe wejscia sygnatu wideo
typu composite.

Omawiajagc nowy produkt, Bernard
Spinnox, Marketing & Business Deve-
lopment Manager - Europe, Parker Elec-
tronic Controls Division, stwierdzil:

- Cieszymy sie, Ze nasi odbiorcy zyska-
li nowe mozliwos$ci. Polgczenie prostoty
uzytkowania z uniwersalnoscig pozwala
naszym klientom wbudowywa¢ w ich
maszyny i pojazdy najlepsze na rynku
aplikacje i funkcjonalnosci, ktére z kolei
przynoszg znaczne korzysci uzytkowni-
kom koncowym.

Komunikacja Bluetooth
wprowadza Internet (IoT) do
swiata sterowania maszynami
Nowe rozwigzania zastepujg modemy
i rewolucjonizujq zdalng obstuge.

Electronic Controls Division firmy
Parker Hannifin opracowata nowe, roz-
wigzanie w zakresie dotgczalnosci roz-
szerzajace asortyment sterownikow
IQAN do sprzetu mobilnego.

IQAN-G11 to urzadzenie Bluetooth
podlaczane do magistrali CANBUS ma-
szyny. Dzigki niemu operator lub technik
serwisu moze uzyskiwa¢ dostep do para-
metréw maszyny ze smartfona lub table-
tu z zainstalowang dedykowang aplika-
¢ja IQAN, np. IQANsync lub IQANrun.
Z aplikacji IQANSsync operator moze ak-
tualizowac¢ aplikacje maszyny i uzyski-

wac logi. Aplikacja ta pelni réwniez role
bramy do dzialajacej w chmurze ustugi
IQANconnect, umozliwiajacej dostep do
systemu sterowania maszyny technikom
znajdujacym sie w odleglych lokaliza-
cjach. Aplikacja IQANrun to tabletowa
wersja obecnego narzedzia serwisowego
dziatajacego na platformie PC, obecnie
w bardziej przeno$nym formacie.

Dzigki nowemu urzadzeniu uzyskuje
sie dolaczalno$¢ rewolucjonizujacy zdal-
ne wsparcie techniczne. Smartfon i urza-
dzenie IQAN-G11 tworzg razem moc-
ne i oplacalne narzedzie diagnostyczne,
ktore operatorzy i technicy serwisu moga
wykorzystywaé do maksymalizacji pro-
duktywnos$ci maszyny.

Bedac rozwigzaniem alternatywnym
w stosunku do istniejgcych rozwigzan
modemowych, IQAN-G11 umozliwia
wykorzystanie najnowszych smartfonow
i tabletéw do komunikacji z systemami
sterowania maszyn. Dzigki temu rozwia-
zaniu urzadzenia wyposazone w komu-
nikacje Bluetooth moga bezposérednio
taczy¢ si¢ z magistrala CAN za pomoca
dedykowanych aplikacji IQAN.

Wiekszo$¢ codziennych czynnosci, jak
np. $cigganie logéw i danych produktyw-
nosci, mozna teraz wykonywac¢ bezplat-
nie przez Bluetooth. Gdy potrzebne jest
polaczenie zdalne, aplikacja IQANsync
wykorzystuje polaczenie smartfon -
chmura, pozwalajace serwisantom do-
taczy¢ si¢ do magistrali CAN za pomoca
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chmurowej ustugi IQANconnect, ko-
rzystajacej z przedplacanych tokendw,
pozwalajacej uniknaé wysokich comie-
siecznych rachunkéw za pofaczenia.

Odporng obudowe z czarnego two-
rzywa sztucznego urzadzenia IQAN-
-G11 zaprojektowano tak, by mozna ja
bylo tatwo zamontowa¢ w kabinie lub na
zewnatrz. Wyposazono ja w wytrzymate
4-pinowe zltacze firmy Deutsch oraz dio-
de LED sygnalizacji statusu — wystarczy
spojrze¢, zeby pozna¢ aktualny stan pra-
cy urzadzenia.

Komentujac pojawienie si¢ nowego
urzadzenia Bluetooth IQAN-G11, Johan
Liden, Product Manager IQAN Electro-
nics, Electronic Controls Division, Par-
ker Hannifin, powiedziat:

- Z przyjemnoscia obserwuje wprowa-
dzanie najnowszego rozszerzenia nasze-
go asortymentu na rynek. Nasi odbiorcy
przywiazujg wielka wage do maksyma-
lizacji czasu sprawnoéci swoich maszyn
iurzadzen, a IQAN-GI11 wlasnie do tego
stuzy. Gwarantuje tez znaczne oszczed-
nosci kosztow i czasu, gdyz utatwia zdal-
ng obstuge za posrednictwem smartfona
w sposdb tak wygodny, jak nigdy dotad.

Nowa kamera ethernetowa
IQAN-SV firmy Parker Hannifin
dodaje funkcjonalnosci wizyjne
do systemow sterowania IQAN
Przez integracje kamery IQAN-SV

z modutami serii IQAN-MD4
oszczedzamy czas, koszt i miejsce
podczas instalowania wizyjnych
systemow sterowania w pojazdach.

Firma Parker Hannifin zaprezen-
towala tez nowa kamere ethernetowsg
(IP), dzigki ktérej pojazdy wyposazone
w najnowsze moduly typu master serii
IQAN-MD4 moga korzysta¢ z funkcji
wizyjnych. Kamera IQAN-SV w pelni
integruje si¢ z modutem IQAN-MD4,
tworzac pelny system sterowania i wizji,
co z kolei umozliwia tworzenie aplikacji
bazujacych na danych wizyjnych oraz
stosowanie ich w rozwijanych pojazdach
i sprzecie mobilnym. Dzigki niewielkim
wymiarom i uniwersalnemu mocowaniu
kamera idealnie sprawdza si¢ jako moni-
tor martwego pola lub kamera cofania.

IQAN-SV to nowej generacji cyfro-
wa kamera ethernetowa (IP) o wysokiej
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Kamera IP Parker IQAN-SV oszczedza czas i miejsce oraz obniza koszty wyposazania pojazdéw

W wizyjne systemy sterowania

rozdzielczo$ci, wykorzystujaca Ethernet
jako lacze wideo. Wbudowana funkcjo-
nalno$¢ plug & play sprowadza konfigu-
racje do prostych trzech kliknie¢. Przy-
dzial adresu IP nie jest potrzebny, gdyz
oprogramowanie IQAN automatycznie
zarzadza adresowaniem wszystkich ka-
mer. Jedng kamere mozna podiaczy¢
bezposrednio do ztacza C4 modulu
MD4, a jedli zajdzie potrzeba zainstalo-
wania wigkszej liczby kamer, mozna je
podlaczy¢ przez zewnetrzny przetacznik
ethernetowy.

Podczas instalowania kamery IQAN-
-SV w systemie sterowania oprogramo-
wanie IQAN software moze zaimplemen-
towa¢ zaawansowane funkcjonalnosci,
takie jak obraz z lusterka (wstecznego)
i podzial ekranu na rézne widoki. Po-
nadto widok z kamery mozna wlaczaé
tylko w razie potrzeby (np. podczas co-
fania pojazdu), dzieki czemu nie trzeba
instalowa¢ dodatkowego ekranu, unika-
jac dodatkowych kosztow i oszczedzajac
miejsce, co jest istotne zwlaszcza w po-
jazdach, w ktorych miejsce ma najbar-
dziej istotne znaczenie.

Kamera IQAN-SV przeznaczona do
instalacji zewnetrznej w sprzecie mobil-
nym dziala w szerokim zakresie napie¢
zasilania (od 9 do 32 V DC) i jest za-
mknieta w malogabarytowej, odporne;j,
calkowicie hermetycznej (stopien ochro-

ny IP67 i IP6K9K) obudowie z anodo-
wanego aluminium, mierzacej zaledwie
25,7x63,0x41 mm. Wspornik mon-
tazowy z prostym mocowaniem jed-
ng $rubg umozliwia zwrécenie kamery
w dowolnym kierunku w celu uzyskania
zadanego pola widzenia.

Dzigki wysokiej rozdzielczo$ci kame-
ra gwarantuje znakomitg jako$¢, barwy
i $wiattoczutos¢ obrazu. Duza czestotli-
wos¢ klatek zapewnia strumien wideo
o wysokiej jakosci, a opdznienie ponizej
100 ms jest praktycznie niezauwazalne.
Krotki (ponizej dwdch sekund) czas
osiggania gotowosci oznacza, ze kamera
jest gotowa do pracy, gdy tylko pojazd
rusza. Dzigki szerokiemu polu widzenia
(120 stopni) kamery IQAN-SV nie trzeba
przestawiacé w trakcie pracy. Korzystajac
z tego samego sprzetu wysokiej rozdziel-
czo$ci, mozna dla okreslonych celéw wy-
bra¢ programowo waskie pole widzenia
(60 stopni), dajace szczeg6élowe obrazy.
Duza dynamika zapewnia wychwycenie
wszystkich niezbednych szczegétow tak,
ze uzytkownik moze oglada¢ zaréwno
jasne, jak i ciemne partie obrazu wideo.

Johan Liden, Product Manager IQAN
Electronics, Electronic Controls Divi-
sion, Parker Hannifin, powiedziat:

- Nasz nowy wyrdb odbieramy ja-
ko znaczacy krok na drodze zwigksza-
nia funkcjonalnosci, uniwersalno$ci
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i uzytecznosci catego systemu IQAN.
Kamera IQAN-SV, w pelni integrujaca
sie z modutami IQAN-MDA4, jest fatwa
w obstudze, oszczedza czas, miejsce
i koszty implementacji w systemie.

Nowe sterowniki do precyzyjnego
sterowania ukladami
hydraulicznymi

Nowe sterowniki zajmujg mniej miejsca

i sq bardziej optacalne niz istniejgce
rozwiqzania.

Dzial Electronic Controls Division
firmy Parker Hannifin opracowal no-
wa rodzine wysokiej klasy sterownikéw
IQAN-MC4x do precyzyjnego sterowa-
nia ukfadami hydraulicznymi w czasie
rzeczywistym.

Rodzina IQAN-MC4x zawiera facznie
trzy skalowalne konstrukeje, obejmuja-
ce szeroki zakres zastosowan, w tym
niedrogie sterowanie zorientowane za-
daniowo, aplikacje $redniej wielkosci,
rozproszone I/O i duze scentralizowane
systemy sterowania. Przyjete w firmie
Parker Hannifin podejscie skalowalno-
$ci oznacza, ze w obrebie rodziny sterow-
nik kazdej wielkosci ma ten sam pin out
(uktad i schemat polaczen pindw), takie
samo oprogramowanie i taki sam zestaw
funkcji, co pozwala na tatwe obnizanie
(downgrading) i podnoszenie (upgra-
ding) wersji oraz skalowanie aplikacji.
Dzigki temu, a takze dzieki procesorowi
najnowszej generacji oraz nowej koncep-
¢ji konstrukeyjnej, uzyskano rodzing ste-
rownikéw zintegrowanych, oplacalnych,
o malej przestrzeni zabudowy i wysokich
osiggach (obstuguja nawet aplikacje wy-
magajace duzej wydajnos$ci obliczenio-
wej, schodzac z czasem cyklu nawet do
1 ms). Aplikacje z zakresu bezpieczen-
stwa funkcjonalnego obstuguja do pozio-
mu bezpieczenstwa SIL2.

Rodzine sterownikéw MC4x zapro-
jektowano z myséla o przemysle maszyn
mobilnych, szczegélnie za$ pod katem
rygorystycznych wymagan dotyczacych
osiggdéw i warunkéw $rodowiskowych,
w tym narazen na wode, wilgotnos¢
i wibracje oraz na wahania temperatury.
W polaczeniu z systemem konektoro-
wym Molex MX123 cafa instalacja, a nie
tylko sam sterownik, jest dla producen-
tow typu OEM atrakcyjna propozycja

Rodzina sterownikéw IQAN-MC4x oferuje tacznie trzy skalowalne konstrukcje, obejmujace szeroki

zakres zastosowan

pod wzgledem czasu instalacji, ilo$ci
potrzebnego miejsca oraz kosztow.

Wysoka dolgczalnos¢ sterownikow
serii IQAN-MC4x to 50 wej$¢ (analo-
gowych, timerowych, cyfrowych) i 36
wyjs¢ (CAM, PWM i cyfrowych) oraz
pie¢ portéw CAN i Ethernet do po-
faczenia z siecia wewnetrzng pojazdu
oraz diagnostyki. Oprécz wspdlnych
wej$¢ napieciowych, cyfrowych i cze-
stotliwo$ciowych sterowniki z rodziny
MC4x posiadajg rowniez wejscia 0-35V
i 4-20 mA, co daje producentom OEM
wiekszg swobode w doborze czujnikéw
do konkretnych zastosowar.

Sterowanie ruchem znacznie ulatwia
regulator CAM firmy Parker Hannifin,
przeznaczony do pradowego sterowania
proporcjonalnego zaworami w sprze-
cie mobilnym. Regulator CAM nie wy-
maga strojenia obwodu regulacyjnego
i jest w stanie precyzyjnie regulowa¢é na-
wet male prady rzedu 1 mA, a kontrola
dryftu zera gwarantuje, ze dryft pradu
przesuniecia w funkcji czasu, temperatu-
ry lub zmian obcigzenia pozostaje prak-
tycznie niemierzalny.

Sterowniki MC4x sg kompatybilne
z istniejacymi aplikacjami IQAN, a przej-
$cie z poprzednich generacji odbywa si¢
szybko i nie nastrecza zadnych trudno-
$ci. Do programowania, symulacji, testo-
wania, produkeji, serwisu i konserwacji
wykorzystuje sie platforme IQANdesign,
dzigki czemu producenci OEM moga

tworzy¢ nowe funkcjonalnosci maszyn
szybciej niz dotychczas.

Nawigzujac do powstania nowej ro-
dziny sterownikéw IQAN-MC4x, Johan
Liden, Product Manager IQAN Electro-
nics, Electronic Controls Division, Par-
ker Hannifin, powiedziat:

- Nowa rodzina sterownikéw MC4x to
jeszcze jeden przyktad, jak przyjete przez
firme Parker Hannifin calo$ciowe podej-
$cie do systemu sterowania IQAN przy-
nosi przewage konkurencyjng naszym
klientom. Mate gabaryty, zaawansowa-
ne funkcje i wiele opcji dofaczalnosci
daja nam podstawy do twierdzenia, ze
bedzie to idealny system do sterowania
ukladami hydraulicznymi. To napraw-
de dobrze zintegrowane rozwigzanie
sprzgtowo-programowe do opracowy-
wania doskonalych funkcjonalnosci
maszyn.

Parker Hannifin Sales Poland Sp. z 0.0.
ul. Réwnolegta 8

02-235 Warszawa

tel. 22-573 24 00

fax 22-57324 03

e-mail: warszawa@parker.com
www.parker.com/pl

www.parker.pl
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Projekt openROBOTICS z technologia
MAPP czyni réznice w integracji

Robotyka COMAU oraz Automatyka B&R przecieraja droge do nowej ery w stosowaniu robotow
w $wiecie produkcji przemystowej. Poprzez pelng integracje sterowania robota w szafie kontroli
maszynowej pojecie openROBOTICS od B&R i COMAU umozliwia klientom uzyskanie pelnych
korzysci z catosciowego podejscia do pracy, diagnostyki i konserwacji. Potaczenie technologii
MAPP od B&R z uzyciem robotéw COMAU jest teraz tatwiejsze niz kiedykolwiek.

oboty Comau z openROBOTICS

moga by¢ teraz catkowicie i bez-
problemowo integrowane z maszyna-
mi i liniami produkcyjnymi wyposazo-
nymi w komponenty automatyki B&R.
Projekt openROBOTICS pozwala wej$é
na najwyzszy poziom wydajnosci i pre-
cyzji w komunikacji pomiedzy robotem
a jednostkami sterowania maszynami
z automatyka od B&R.

- Poczatkowo z B&R rozpoczelismy
prace nad rozwojem naszej obecnej jed-
nostki kontrolnej piatej generacji, C5G,
a doktadniej nad specjalnym oprogra-
mowaniem COMAU - méwi Tobias
Daniel, szef sprzedazy, marketingu
i serwisu w Comau Robotics. — Jednak
rynek zaczal zglaszaé potrzebe zautoma-
tyzowanych systemoéw, w ktorych robo-
ty 1 maszyny moga korzysta¢ z jednego
kontrolera zamiast oddzielnych podze-
spotéw prowadzonych przez réznego
rodzaju oprogramowania, ktére musza
komunikowa¢ sie za pomoca magistra-
li lub pofaczen przewodowych. Dlatego
zdecydowalismy sie rozpoczaé projekt
openROBOTICS. Teraz mozemy zaofe-
rowa¢ to unikalne podejscie: nasi klienci
wybierajg standardowego robota Comau
i komponenty automatyki wraz z opro-
gramowaniem od B&R. Sktadniki dosko-
nale pasuja do siebie i nie ma potrzeby
stosowania zadnych dodatkowych inter-
tejséw pomiedzy robotem i kontrolerem
urzadzenia.

Pelna integracja

- Z openROBOTICS mozliwe jest uzy-
wanie tego samego systemu kontroli do
zarzadzania zaréwno maszynami, jak
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i robotami w tej samej zautomatyzo-
wanej linii - wyjasnia Walter Burgstal-
ler, Dyrektor Sprzedazy B&R w Euro-
pie. — W ten sposob wydajno$¢ zaktadow
znacznie si¢ zwieksza, poniewaz maszy-
ny i roboty sa calkowicie zintegrowane
z samym projektem i sa zarzadzane z jed-
nego sterownika. Synchronizacja spra-
wia, ze maszyny sa bardziej elastyczne
i poprawia si¢ ich wydajnos¢. Integra-
cja obejmuje takze technologie bezpie-
czenstwa — jeden system SafeMOTION
kontroluje osie w urzadzeniu i w robo-
cie. W zwigzku z tym bezpieczne odste-
py moga by¢ zmniejszone, przynoszac
nadzwyczajne korzysci w odniesieniu
do powierzchni roboczej. W rezultacie
openROBOTICS umozliwia usprawnie-
nie produkeji zaréwno producentom,
jak i operatorom zautomatyzowanych
maszyn.

Oproécz zalet operacyjnych wazne sg
oszczednosci w zakresie kosztow i re-
alizacji przestrzeni zaktadu z powodu
zmniejszenia wymagan panelu elek-
trycznego. W rzeczywistosci szafa ste-
rownicza, ktéra zwykle jest w komplecie
z robotem, nie jest juz potrzebna w tej
konfiguracji. Elektronika potrzebna do
uruchomienia robota jest umieszczona
w tej samej obudowie co systemy stero-
wania maszyny. Oznacza to zmniejszong
ilo$¢ okablowania i zwigkszenie oszczed-
nosci energii dzieki zastosowaniu jed-
nego, wspolnego zasilacza. Kolejng za-
letg korzystania z jednego kontrolera
jest zmniejszenie liczby i réznorodno-
$ci czedci zamiennych potrzebnych do
utrzymania ruchu, z wyraznymi korzy-
$ciami dla zarzadzania zapasami czedci
zamiennych. Wreszcie, w Automation
Studio, B&R oferuje jedno $rodowisko



Podejmiemy

zde wyzwanie

cji to bardziej v niejsze pre
imalizowana ilos¢ odp oraz optymalizacja
adzania zasobami zwieksza wydajnosé produkgiji.

Made in Comau



napedy i sterowanie

L]

programistyczne, ktore pozwala na za-
programowanie kazdej funkeji urzadze-
nia za pomocg dowolnego jezyka IEC
61131-3, a nawet jezykoéw zaawansowa-
nego programowania, takich jak ANSI
C czy C ++. To bezpos$rednio prowadzi
do dodatkowej efektywnosci operacyjnej,
eliminujac koniecznos¢ posiadania wielu
sterownikéw programowanych z rézny-
mi systemami operacyjnymi i oprogra-
mowaniem.

Bohaterowie projektu: MAPP
kluczem do integracji

Korzysci z openROBOTICS mozemy
mnozy¢, kiedy stosowany jest razem
z B&R w technologii MAPP. Ta nowa fi-
lozofia tworzenia oprogramowania po-
zwala na $rednig redukeje czasu progra-
mowania do 67%. W rzeczywistosci dla
zadan, ktdre sg powszechne w stosowa-
niu automatyki, takich jak zarzadzanie
formutami, tworzenie systemu alarmo-
wego lub kontrola robotéw, programo-
wanie nie jest nawet potrzebne. To jest
wystarczajace, aby skonfigurowaé do-
stepne komponenty MAPP®. To sprawia,
ze automatyczny system jest bardziej in-
tuicyjny i tatwiejszy w obstudze dla ope-
ratoréw i programistow.

Projekt MAPP jest wynikiem konkret-
nej potrzeby rynku: przyspieszenie roz-
Wwoju oprogramowania oraz tworzenie
coraz wigkszej iloéci pakietow moduto-
wych i elastycznych.
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- Dzigki zastosowaniu tej technologii
programisci nie muszg juz spedzac czasu
na konfigurowaniu powtarzajacych sie
funkcji. Zamiast tego maja mozliwos¢
skoncentrowania si¢ na swoich gléw-
nych zadaniach wdrozenia maszyn lub
urzadzen do proceséw w obrebie wla-
snej aplikacji. Moduly MAPP pokry-
wajg wiekszos¢ podstawowych funkeji
obecnych w kazdej maszynie. Ponadto
nowe funkgje sg stale rozwijane — wyja-
$nia Christoph Trappl, Product Manager
technologii MAPP.

- Istnieje wiele korzysci — wyjasnia
Trappl. - Przede wszystkim komponenty
MAPP s3 bezposrednio napisane, prze-
testowane i zoptymalizowane przez B&R
przed premierg na rynku, a towarzyszy
im dokumentacja zawarta w podreczni-
ku uzytkownika i standardowe elemen-
ty diagnostyczne. Gwarantuje to wyzsza
jako$¢ kodu i stabilnosci oprogramowa-
nia, jak réwniez mniej

problemoéw zwigzanych ‘ w—-

z zarzgdzaniem projek- .
tem klienta. Podobnie
jak w kazdym innym
standardowym produk-
cie, B&R dba réwniez
o utrzymanie modutéw,
eliminujac czas i koszty
zwigzane z dzialaniami,
ktore spotka poniostaby,
gdyby sama opracowatla
program.

Z tych powodéw MAPP jest istotnym
narzedziem do wspierania efektywno-
$ci przedsigbiorstw, ktore moga teraz
skupi¢ sie¢ na rozwoju swoich proce-
séw maszynowych w celu zwigkszenia
konkurencyjnoéci wlasnych elementow.
Technologia MAPP integruje si¢ réwniez
w wyspecjalizowanych funkcjach opty-
malizacji pod katem obstugi ramion ro-
bota Comau.

Bohaterowie projektu:
openROBOTICS, szeroki
asortyment robotow

- Seria COMAU o0penROBOTICS
sklada si¢ z kompletnej rodziny robotéw
o udzwigu od 3 do 650 kg — méwi Tobias
Daniel. - Sg to te same roboty Comau,
ktére sa juz znane, uzywane i cenione
na rynku, ale sg przewidziane jako cze$¢
oferty openROBOTICS bez konieczno-
$ci zmian sprzetowych.

W porozumieniu z B&R COMAU do-
starcza rozwigzanie openROBOTICS go-
towe do podlaczenia do automatyki B&R.
W wersji podstawowej COMAU zapew-
nia rami¢ mechaniczne robota wraz z sil-
nikami, adapterami i kompletem kabli
do przylaczenia robota do komponen-
téw elektroniki. COMAU oferuje prze-
wody o réznych dtugosciach do potacze-
nia ramienia robota z szafg sterownicza.

Rozwigzanie, ktore spelnia
potrzeby rynku

Wspdlnie opracowany projekt open-
ROBOTICS otrzymal juz pozytywna od-
powiedz z rynku.

- Dostarczylismy roboty COMAU
w wersji openROBOTICS kontrolowane
przez moduly MAPP do wybranych in-
tegratorow systemowych, ktérzy bezpo-
$rednio wdrazaja roboty — méwi Tobias
Daniel. - ZaczgliSmy rozpowszechniaé

Od lewej: Walter Burgstaller i Tobias Daniel




openROBOTICS na calym $wiecie z po-
zytywnym sprzezeniem zwrotnym od
pierwszych klientéw.

- Mamy ugruntowang i dobrze zorga-
nizowana wspotprace z COMAU - wyja-
$nia Walter Burgstaller. — Liczne analizy
sektora biznesu pokazuja, ze mozemy
sprostaé rosngcemu zapotrzebowaniu na
roboty w ciaggu najblizszych lat, nawet do

zastosowan w sektorach, w ktorych ro-
boty jeszcze nie s tak powszechne. Jest
to bezposrednig konsekwencja tenden-
cji wspdlczesnego przemystu, przetwa-
rzania matych partii, a nawet produkcji
pojedynczych jednostek. W tym sensie
pelna integracja mechaniki robotéw
z innymi maszynami jest gléwna zale-
ta pod wzgledem czasu i kosztéw. Dzie-
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ki openROBOTICS uktad sterowania
urzadzenia moze zarzgdzaé osiami ma-
szyny, jak réwniez silnikami i sygnatami
zwrotnymi robota. Powoduje to szybsza
i bardziej elastyczna konfiguracje i krot-
kie czasy przestoju w procesach wytwor-
czych — wszystko to z korzyscig dla pro-
dukgji. Korzystanie z technologii MAPP
nawet zwigksza te efekty.

Rozwiazanie openROBOTICS i technologia MAPP
maja uczynic obrabiarki bardziej wydajnymi

Wzautomatyzowanych stanowi-
skach, gdzie roboty i obrabiar-
ki znajduja si¢ we wspolnym dzialaniu,
przyjecie rozwigzania opartego na open-
ROBOTICS i MAPP przynosi znaczne
korzysci operacyjne dla firm w przemy-
$le wytworczym.

- Narzedzia programistyczne niezbed-
ne do uruchomienia kinematyki robo-
tow sg obliczeniowo i logicznie bardziej
skomplikowane niz te stosowane do kon-
trolowania aktywacji w standardowej
maszynie — wyjasnia Burgstaller. - Go-
towe do uzycia funkcje MAPP s3 jednak
skuteczne i utatwiaja rozwdj i zarzadza-
nie maszynami bez wzgledu na to, jak to
moze by¢ skomplikowane. Na przyktad
zalézmy, ze openROBOTICS i rozwigza-
nie MAPP s3 wdrozone u klienta, ktory

potrzebuje zarzadzaé swoimi maszyna-
mi w zaktadzie, a robot musi przenies¢
arkusz metalu do gietarki. W tym przy-
padku aplikacja umozliwia zaréwno za-
rzadzanie kinematyka robota dla dosko-
nalej synchronizacji ruchéw robota, jak
i narzedzia gietarki.

- Zarzadzanie osiami robota i urzg-
dzeniami za pomocg jednego kontrole-
ra, utworzonego w ramach jednego $ro-
dowiska programistycznego, upraszcza
konserwacje i calg procedure operacyjna,
a takze prowadzi do znacznego wzrostu
wydajnosci. Ponadto nie zapominajmy,
Ze operacje poswiecone tworzeniu cyklu
obrabiarki mogg réwnoczesnie progra-
mowa¢, w ramach tego samego interfejsu,
cykl pracy robota — dodaje Burgstaller.

— Istnieja znakomite mozliwos$ci ryn-

kowe. Ten projekt moze wzmocni¢
obecnosé¢ robotéw nawet w sektorach,
w ktorych potrzeba wiekszej elastycz-
nosci operacyjnej i szybkos¢ pracy sta-
le ro$nie. Rozwigzanie, ktére oferujemy,
przeciwdziala réwniez trudno$ciom
spotkanym przez inzynierdw, ktorzy
opracowuja oprogramowanie do zarza-
dzania dla obrabiarek, ale ktorzy nie po-
siadaja do$wiadczenia potrzebnego do
integracji robotéw w swoich zakladach.
Z COMAU openROBOTICS i techno-
logia MAPP oferujemy mechanike ro-
botow, ktéra sa w stanie zintegrowac ze
swoim sprzetem, a nastepnie zarzadzad
nig za pomocg modutéw programowych
MAPP. W rezultacie sterowanie w catym
zakladzie staje si¢ prostsze i bardziej in-
tuicyjne - mowi Burgstaller.

Oferta openROBOTICS dla Przemystu 4.0

To, co obecnie nazywa si¢ Przemy-
stem 4.0, bylo strategicznym celem

COMAU w ciaggu ostatnich kilku lat.
Rozpoczelismy w 2010 roku, urucha-
miajac jednostke sterujacg C5G, wybie-
rajac standardowe komponenty automa-
tyki przemystowej B&R zamiast innego
okre$lonego sprzetu.

Dzisiaj, z nasza koncepcja openRO-
BOTICS, roboty COMAU staly si¢ or-
ganiczng cze$cig maszyn klientéw, przy-
noszac dodatkowa korzys¢ z elastycznej,
skutecznej i sprawnej integracji.

TECHNOLOGIA SMART FACTORY:
Implementacja nieograniczonych
mozliwosci: klienci moga mie¢ wie-
le roznych konfiguracji sprzetowych.

COMAU openROBOTICS jest jed-
nostka calego systemu.

Jednorodne sieci: czasem zaklady
produkcyjne posiadaja zbiér podsieci,
ktdre sa polaczone ze sobg w réznym
stopniu. Zasady Przemystu 4.0 zaleca-
ja stworzenie jednej jednorodnej sieci,
ktora obejmuje kazda maszyne. Jest to
gwarancja jakosci i efektywnosci pro-
dukeji.

Ujednolicona identyfikowalnos¢: kaz-
dy wykonuje funkcjonalne testy, ale
dzisiaj prawdziwa warto$cia jest praca
w pelnej identyfikowalnosci dla kazde-
go pojedynczego produktu.
Komunikacja w czasie rzeczywistym
i informacje zwrotne: komunikacja
sieciowa w calej fabryce dziata w kaz-

dym kierunku. Kazdy etap produk-
¢ji daje natychmiastowa informacje
zwrotng, a kazda maszyna moze da¢
odpowiedz, jaka otrzymuje si¢ z kolej-
nych natychmiastowych dziatan.

Comau Poland Sp. z 0.0.

ul. Turynska 100

43-100 Tychy

tel. 32-217 94 02, 32-217 91 30
e-mail: robotyka.pl@comau.com

www.comau.com/PL
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Hannover Messe 2016: Roboty serii TX2 gotowe do dziatania

Rewolucja zamiast ewolucji

irma Stdubli z powodzeniem prezentowata juz pierwsze

wersje generacji TX2 na targach miedzynarodowych. Teraz
urzadzenia te s juz w pelni gotowe do dziatania. Jednakze wie-
le z innowacji wprowadzonych w modelach TX2-40, TX2-60
i TX2-90 trudno dostrzec na pierwszy rzut oka. Wynika to z du-
zego podobienstwa do urzadzen poprzedniej generacji. Nowe
maszyny nabraly bardziej optywowego i dynamicznego ksztattu,
wskutek tego urzadzenie charakteryzuje sie ultrakompaktowa
i jeszcze smuklejsza sylwetka. Te roboty sze$cioosiowe o zakre-
sie udzwigu od 2 do 15 kilograméw oraz zasiggu od 515 do 1450
milimetréw doskonale radza sobie w warunkach ograniczone;j
przestrzeni.

Nowe maszyny sa oczywicie lzejsze, bardziej wytrzymate

i maja silniejszy naped, co znacznie poprawia ich dynamike
pracy. Wyposazono je rowniez w szereg srodkow w celu po-
prawy wydajnosci energetycznej. Lecz to w dziedzinie bezpie-
czefistwa nastapit prawdziwy przetom, polegajacy na wdrozeniu
pionierskich technologii. Dzigki serii TX2 oraz sterownikom
CS9 Stdubli Robotics otwiera nowy rozdziat w zakresie wspoél-
pracy ludzi z maszynami.

Roboty przemystowe o wysokiej wydajnosci,
umozliwiajace interakcje maszyny z czlowiekiem

Firma Stiubli zastosowata zupelnie inne podejécie niz wiek-
szo$¢ konkurencyjnych producentéw. Gerald Vogt, CEO Staubli
Robotics, wyjasnia to w nastepujacy sposob:

780y, 1y
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Cho¢ z pozoru nie réznia sie zbytnio od poprzedniej generacji, roboty serii TX2 stanowig epokowy krok naprzéd
dla firmy Staubli. Oprocz poprawy wydajnosci we wszystkich kryteriach generacja TX2 zostata wzbogacona
takze o nowe funkcje bezpieczenstwa, ktére znacznie zwiekszaja mozliwosci wspétpracy ludzi z robotami.
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= TX2_60: Roboty szescioosiowe serii TX2

wyposazone sa w cyfrowy przetwornik
bezpieczenstwa dla kazdej z osi oraz zinte-
growany panel bezpieczenstwa

.

- Swiadomie zdecydowali$my, ze nie bedziemy tworzy¢ kosz-
townej specjalnej kinematyki z ograniczeniem obcigzenia lub
predkosci wylacznie do zastosowan wspolpracy cztowieka z ro-
botem (HRC). Zamiast tego chcieli$my, by nasze standardowe
roboty umozliwialy wspdlng prace z ludzmi w okreslonych wa-
runkach, z zachowaniem petni mozliwo$ci. Dzigki zastosowa-
niu stworzonej przez nas nowoczesnej technologii bezpieczen-
stwa udalo nam sie zrealizowa( ten cel.

Roboty szescioosiowe serii TX2 wyposazone sa w cyfrowy
przetwornik bezpieczenstwa dla kazdej z osi oraz zintegrowany
panel bezpieczenstwa. Wszystkie funkcje bezpieczenstwa maja
certyfikat TUV oraz s3 zgodne z rygorystycznymi wymaga-
niami kategorii bezpieczenstwa SIL3/PLe. Aby zagwarantowac
najwyzszy poziom bezpieczenstwa, kazdy ruch robota jest mo-
nitorowany za pomocg czujnika. Ponadto wszystkie wspoélrzed-
ne robota, w tym predkos¢ i przyspieszenie, s3 rejestrowane
w czasie rzeczywistym. Podczas projektowania serii TX2 firma
Stiubli zastosowala niezawodne moduty I/O z funkcjg konfi-
guracji oraz systemy sieci Ethernet na bazie protokotu Field-
bus, ktére zapewniajg najwyzszy mozliwy poziom zgodno$ci
i bezpieczenstwa. Wszystkie te funkcje sprawiaja, ze teoretyczne
mozliwoéci bezposredniej i posredniej wspoélpracy czlowieka
z maszyna nabierajg realnych ksztattow.

Nowa definicja wydajnosci i efektywnosci
Aby dotrzymac¢ kroku innowacjom z dziedziny bezpieczen-
stwa, firma Staubli postanowita zastosowa¢ sprawdzony model



Produkty_TX2: Oprdcz poprawy

wydajnosci we wszystkich kryteriach generacja

TX2 zostata wzbogacona takze o nowe funkcje bezpieczenstwa,
ktoére znacznie zwiekszaja mozliwosci wspdipracy ludzi z robotami

rozwoju mechanicznego. Tak jak w przypadku poprzednikdw,
nowe modele robotéw sze$cioosiowych majg charakterystycz-
ng konstrukcje obudowy o poziomie ochrony IP65, natomiast
nadgarstek zostal zabezpieczony zgodnie ze specyfikacja IP67,
jest zatem wodoodporny. W zwiazku z tym seria TX2 ideal-
nie nadaje sie do czystych pomieszczen oraz zastosowan wy-
magajacych wysokich standardéw higienicznych, lecz réwniez
do pracy w trudnych warunkach, np. w przypadku obrabiarek.
Wszystkie urzadzenia serii TX2 umozliwiaja pionowe wpro-
wadzanie przewodéw, dzieki czemu moga by¢ montowane na
posadzce, $cianie lub suficie.
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- Seria TX2 to zupelnie nowy wymiar jakosci, precyzji, pred-
kosci, dynamiki i bezpieczenistwa — dodaje Vogt. — Lecz to wla-
$nie zaawansowane technologie bezpieczenstwa tych maszyn
sze$cioosiowych otwieraja przed naszymi klientami nowe moz-
liwosci w dziedzinie projektowania stanowisk pracy robotéw,
a takze wspdlnego przebywania i pracy ludzi i maszyn. Dzigki
udoskonalonym osiagom nowa seria robotéw sze$cioosiowych
stanowi warto$ciowy wklad we wszystkich standardowych za-
stosowaniach, jak rowniez w aplikacjach HRC, co przyczynia
sie do poprawy produktywnosci i efektywnosci we wszystkich
obszarach przemystu.

SrausLr

Staubli £6dz Sp. z o.0.

ul. Okdlna 80/82, Lagiewniki Nowe
95-002 Smardzew

tel. 42-636 85 04

fax 42-637 13 91

e-mail: staubli.pl@staubli.com

www.staubli.pl

reklama

Idealne dopasowanie.

www.multi-contact.com

CombiTac/ine

The Modular Connector System

Modutowe, kompaktowe, wszechstronne

System zlaczy CombiTac zostat zaprojektowany z mysla
aby sprostaé Panstwa oczekiwaniom i dostarczyé
zlacza wykonane z najwyzszej jakosci elementéw
zapewniajacych diugie zycie produktu.

= petna modutowos$é produktu

= 100000 cykli podtaczenia, roztaczenia

= ztacza elektryczne 300A/5kV z ochrona przed przypadkowym
dotknieciem

= ztacza sygnatowe, do transferu danych, $wiattowodowe

= ztacza pneumatyczne i do cieczy (do 15bar)

= zt3cza do termopar

= |P65 i IP68 dla obudow, ptywajace obudowy panelowe

= wysoka odporno$¢ na wibracje i uderzenia

System ztaczy modutowych CombiTac jest uznaym $wiatowym
standardem dla automatyki, robotyki, oprzyrzadowania linii
produkcyjnej. Multiztgcza CombiTac zapewniaja stabilne i bez-
pieczne podtaczenie z duza iloscia cykli a jednoczeénie wysoka
odpornoscia na wibracje i uderzenia.

Staubli £6dz Sp. z 0.0. tel. +48 42 6368504
email: poland@multi-contact.com

(Multi-Contact

STAUBLI GROUP
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Rozwdj systemow automatyzacji
produkciji - chwytak PGN plus
firmy SCHUNK z prowadnicami

wielozebnymi

Od ponad 30 lat chwytaki SCHUNK ustanawiaja standardy w dziedzinie automatyzacji produkcii.
W duchu pionierstwa i doskonatosci podejmujemy najbardziej skomplikowane wyzwania i poszukujac
nowych rozwigzan, kreujemy przyszioséc systemow chwytakowych. Innowacyjne i solidne rozwigzania

zapewniaja niezawodnosc¢ systemow i aplikacii.

N a wystawie w Hanowerze w 1983 r. Heinz-Dieter Schunk
przedstawit chwytak pneumatyczny PPG - pierwszy stan-
dardowy chwytak wykorzystujacy sprawdzone rozwigzania ki-
nematyczne, stosowane w technologii mocowan — ustanawiajac
tym samym nowy standard w historii automatyki. Wprowadza-
jac idee synergii, SCHUNK zrewolucjonizowatl automatyzacje
produkgji i uczynit zdecydowany krok w kierunku bycia lide-
rem kompetencji techniki mocowan i systeméw chwytakowych.

Chwytak
pneumatyczny
PPG SCHUNK
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Chwytak
pneumatyczny
PPG-F SCHUNK

Rozwdj systemoéw automatyzacji, ktorych zadaniem jest
wzrost wydajnosci, niezawodnosci i zywotnosci urzadzen, po-
woduje wzrost wymagan odnoénie do podzespoléw stosowa-
nych do ich budowy. W odpowiedzi na rosnace wymagania
stawiane chwytakom odnos$nie do precyzji chwytania oraz ob-
cigzen, jakim sg one poddawane, w 2000 r. Firma SCHUNK
opracowala i opatentowala nowa wersje chwytaka: PGN-plus,
ktora zastapila dotychczas produkowany chwytak PGN. Byt to
pierwszy dwupalczasty uniwersalny chwytak pneumatyczny
z prowadnicami wielozebnymi.

Koncepcja powstania prowadnicy wielozebnej narodzita si¢
z potrzeby eliminacji wad wystepujacych w stosowanych do
tej pory klasycznych prowadnicach, w ktorych wystepowal tzw.
efekt ,,szuflady”. Polega on na ugieciu prowadnicy ku dotowi
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Chwytak
pneumatyczny

PGN-plus SCHUNK h

podczas wyciagania. Jest to spowodowane wystapieniem mo-
mentu powstalego w wyniku dzialania sily obcigzenia szuflady,
zaleznego od ramienia, zwigzanego z jego dlugo$cia. Przekltada
sie to na zwiekszenie punktowego obcigzenia prowadnic szu-
flady. Ten sam efekt wystepuje na prowadnicach chwytaka, co
wplywa negatywnie na sile zacisku, precyzje trzymania chwy-
tanego detalu oraz jego Zywotnos¢.

W nowym chwytaku PGN plus zastgpiono dotychczasows
konstrukcje systemem prowadnic wielozebnych. Sity i mo-
menty dzialajgce na prowadnice szczek bazowych chwytaka
rozkltadaja sie na wiele réwnoleglych plaszczyzn, stanowigcych
podpory, co prowadzi do zwigkszenia jego sztywnosci, precy-
zji chwytania, powtarzalnosci, stabilnoéci, obcigzalnoéci oraz
braku spadku sily zacisku. W odpowiedzi na rosngce potrzeby
i wymagania rynku zwigkszono liczbe produkowanych wer-
sji poszczegdlnych typoéw chwytaka. Obecnie firma SCHUNK
w standardowym programie posiada chwytaki w wersjach prze-
ciwpylowych, odpornych na korozje, wysoka temperature i do
innych specjalistycznych zastosowan, w wersji EX, o zwigkszo-
nej precyzji oraz ze wzmocniong sila zacisku. Chwytak PGN
plus produkowany jest w typoszeregu 40-380 i charakteryzu-
je sie nastepujacymi parametrami: sily zacisku 123-21150 N,
momenty skretne szczek bazowych 10-560 Nm, skok szczeki
2-45 mm. Rekomendowana waga chwytanych detali: do 80 kg.
Standardem firmy SCHUNK jest udzielanie na chwytak PGN
plus 36-miesiecznej gwarancji oraz 30-letniej gwarancji dzia-
tania i niezawodnosci. Uniwersalnos¢ i szeroka gama ofero-
wanych modeli umozliwiajg stosowanie chwytakéw PGN plus
praktycznie w kazdej aplikacji przemystowej i laboratoryjne;.

Kolejnym krokiem milowym w historii systeméw chwytako-
wych bylo wprowadzenie w roku 2006 pierwszej trojpalczastej

Przyktad aplikacji PGN-plus 2 SCHUNK

PGN-plus SCHUNK

Chwytak pneuma-
tyczny z prowadni-
cami wielozebnymi
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napedy i sterowanie

5-palczasty chwytak -
reka SCHUNK

Chwytak
SDH SCHUNK

reki chwytajacej SDH z czujnikami na palcach. Polaczone pal-
ce chwytaka kontroluja sposéb i site chwytania, dostosowujac
ja do réznych przedmiotéw, dzieki czemu chwytaki moga by¢
stosowane w robotyce serwisowej i serwisowych aplikacjach
przemystowych. Dzigki mozliwo$ci zmiany ustawienia 2 palcow
SDH daje duzg elastycznos$¢ pod wzgledem ksztaltu, wielkosci
i potozenia chwytanego przedmiotu.

Na konferencji prasowej otwierajacej Targi w Hanowe-
rze w 2013 r. Henrik A. Schunk zaprezentowal innowacyjny,
5-palczasty chwytak, imitujacy ludzka reke. Dzieki dziewieciu
dyskom pie¢ palcéw chwytaka moze wykonywac rézne, skom-
plikowane operacje chwytania. Ponadto dzieki mozliwosci za-
programowania licznych gestow utatwiona jest komunikacja
wzrokowa pomiedzy cztowiekiem a robotem, co umozliwia za-
stosowanie w srodowisku czlowieka. Elektronika w najnowszej
wersji chwytaka jest catkowicie zintegrowana w ,,nadgarstku”,
co czyni jego konstrukcje niezwykle kompaktowa. Reka mo-
ze by¢ polaczona za posrednictwem okreslonych interfejséw
z dowolnymi urzgdzeniami dostepnymi na rynku. Dla aplikacji
mobilnych mozliwe jest zasilanie z akumulatora 24 V.

Rok 2015 to nowa generacja chwytakéw SCHUNK Perma-
nent. PGN-plus-P wyznacza nowy standard dla pneumatycz-
nych chwytakéw uniwersalnych i czyni sprawdzong technologie
jeszcze lepsza. Zoptymalizowane opatentowane prowadni-
ce wielozebne zaopatrzone w kanaly smarowe, umozliwiajg-
ce szybkie i réwnomierne rozprowadzanie smaru, zapewniaja
wzrost niezawodnoéci i precyzji dziatania oraz wydltuzajg cykl
konserwacji. Zwiekszona o 50% sita chwytania umozliwia prze-
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noszenie duzych obcigzen. Zwigkszone maksymalne momenty
pozwalaja na stosowanie 50% dtuzszych palcéw chwytaka. Czy-
ni to PGN-plus-Permanent optymalnym rozwigzaniem stan-
dardowym dla wielu zastosowan.

Chwytaki PGN-plus-P wystepuja w wersjach standardowych
do uzytku w $rodowisku czystym i lekko zabrudzonym lub
w wykonaniu specjalnym do $rodowiska zanieczyszczonego.
Produkowane sg w zakresie wielko$ci 50-125, z sitami zacisku
od 160 N do 2780 N. Skok na palec: 2-13 mm przy rekomen-
dowanej wadze chwytanych detali w zakresie 0,8-13,9 kg.

W ciagu ostatnich 30 lat firma SCHUNK podejmuje wy-
zwania dotyczace wysoce skomplikowanych wymagan swoich
Klientéw. Rozwigzania stanowig innowacyjne, trwale i nieza-
wodne komponenty, gwarantujgce maksimum niezawodno$ci
systemow i maszyn na calym $wiecie.

SCHUNK e

SCHUNK Intec Sp. z 0.0.

ul. Putawska 40 A

05-500 Piaseczno

tel. 22726 25 00

fax 22-726 2525

e-mail: info@pl.schunk.com

www.pl.schunk.com
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Zimmer Group wprowadza na rynek
chwytaki w niskiej cenie

Firma Zimmer Group rozszerzyta swdj program

o przystepne cenowo, a mimo to wytrzymate elementy
do automatyzacji. Pionier w dziedzinie chwytakéw
oferuje obecnie swoim klientom pneumatyczny
chwytak réwnolegty serii GPP1000, ktéry swoja
zastugujaca na uwage przystepna ceng umozliwia
szczegdlnie ekonomiczna produkcje, a tym samym
wychodzi naprzeciw zyczeniom wielu klientow.

Nowa seria chwytakéw GPP1000 dzieki nieporéwnywal-
nie korzystnej cenie umozliwia szczegdlnie ekonomicz-
ng produkcje. Przy sile uchwytu
100 N oferuje wybdr pomiedzy trze-
ma réznymi skokami: 4 mm, 8 mm
i 16 mm na szczgke. W ustawieniu
fabrycznym jednostronnie dzialajacy
chwytak jest otwarty bezci$nieniowo
przy pomocy sprezyny odwodzacej
i moze by¢ zastosowany do chwytania
zewnetrznego. Jednak kilkoma prostymi
ruchami chwytak mozna tak przezbroié, by szczeki w stanie
bezci$nieniowym byly zamkniete. Tym samym moze by¢ on
zastosowany takze do chwytania wewnetrznego

Do wykrywania pozycji moga by¢ zastosowane czujniki
pola magnetycznego, ktére po kazdej stronie chwytaka maja
prowadzenie w rowku. Chwytaki dostarczane sg z zestawem

W 50 sekund od chwytaka
wewnetrznego do chwytaka
zewnetrznego

szczek chwytajacych wzmocnionych widknem szklanym oraz
z niezbednym materialem do przykrecania, jednakze w kazdym
czasie mozna zastosowaé rowniez szczeki dostosowane do in-
dywidualnych potrzeb klienta.

Przy pomocy opcjonalnej plyty adaptera chwytak moze by¢
polaczony zaréwno z Zimmer MCS, jak tez z dostepnymi na
rynku systemami szyn profilowych.

By mdc bezspoinowo doda¢ chwytaki do istniejacych maszyn
i urzadzen, przy pomocy plyty adaptera mozna uzyskaé kom-
patybilno$¢ z najwazniejszymi systemami szyn profilowych,
réwniez z systemem MCS, ktéry Zimmer Group rozprowadza.

By ulatwi¢ klientom wybér okreslonego produktu, Zimmer
Group podzielita swoje portfolio produktéw na klasy zasto-
sowania, tak zwane Application Profiles. GPP1000 nalezy do
klasy bazowej AP1, przy pomocy ktdrej mozna zaspokoi¢ pod-
stawowe wymagania dotyczace produktu, przy jednoczesnym
szczeg6lnym uwzglednieniu aspektow ekonomicznych.

Pomimo swej przystepnej ceny GPP1000 oferuje sprawdzong
jakos¢ produktéw firmy Zimmer Group i bez konserwacji wy-
konuje do 2 milionéw cykli - a zatem sg to najlepsze przestanki
do niezawodnej i przystepnej cenowo produkc;ji!

reklama

E IBEMATIC

ROBOTYKA 7 PNEUMATYIKA

ZIMMER

Qroup

Przedsiebiorstwo Handlowe ,,IBEMATIC” jest przedstawicielem
w Polsce niemieckiej firmy Zimmer Group (przed fuzjg: Sommer
Automatic) specjalizujacej sie w produkcji elementéw robotyki

Przedsigbiorstwo Handlowe IBEMATIC - 10-241 Olsztyn - ul. Abramowskiego 84
tel. 89-526 93 20 - tel. 89-535 79 48 - fax. 89-535 79 49
tel. kom. 601 63 58 39 - e-mail: ibematic1@wp.pl - www.ibematic.com.pl
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Czy obstuga gestow w panelach
XV300 firmy EATON to praktyczna
funkcjonalnosc?

Jacek Zarzycki

Utarlo sie stwierdzenie, ze $wiat
automatyki powinien opieraé

sie na rozwigzaniach, ktére -
szukajac najbardziej trafnego
okreslenia - mozna nazwac
nietadnie mianem: ,topornych”.
To choc¢by dlatego interfejsy
wizualizacyjne opieraja sie
najczesciej na przestarzatej
technologii, wykorzystujacej folie
rezystancyjna do detekcji miejsca
dotyku.

Firma EATON od lat dba o zwiek-
szanie estetyki i funkcjonalnosci
rozwigzan dla elektryki i automatyki:
charakterystyczny, uznany na rynku
design aparatury RMQ-Titan sprawia,
ze lampki i przyciski firmy EATON sg
wizytéwka potwierdzajaca najwyzsza ja-
ko$¢ maszyn i urzadzen w nie wyposazo-
nych; estetyke i rozszerzong diagnostyke
nawet najprostszych aparatow elektrycz-
nych wzbogaca system SmartWire-DT;
wprowadzone wiele lat temu rozwiaza-
nie zabezpieczenia ekranu dotykowego
szktem hartowanym i detekcji punktu
wcisniecia za pomocg przecinania wig-
zek podczerwieni - to jedynie wybrane
spoérdd wielu dowoddéw innowacyjno-
$ci EATON. Dzisiaj, jako jeden z pierw-
szych dostawcow rozwigzan automatyki,
EATON przedstawia panele operatorskie
XV300 i komputery IPC XP500 z matry-

Wartosci iniatu

Pokaz liniat

c3 pojemno$ciowa i oprogramowaniem
Galileo 10, umozliwiajacym praktyczne
wykorzystanie tych nowoczesnych ma-
tryc z technologia multi-touch.

Obstuga gestéw na dobre zadomowita
sie w uzywanych na co dzien urzadze-
niach, takich jak smartfony czy tablety.
Juz matle dzieci, postugujac sie intuicja
przewijaja ekrany, przesuwajac palcem
po ekranie, czy powiekszaja/zmniejsza-
ja gestem rozsuwania/zsuwania palcow.
Wrtasnie tego typu gesty moga by¢ obec-
nie wygodnie implementowane w naj-
nowszym Galileo 10 - uzytkownik ma
przy tym do wyboru kilka mozliwosci.

Jedna z opcji jest pasek wyboru.
W wybranym miejscu ekranu wizuali-

Wartosci aktuaine

Zapisz jako.

Rys. 1. Panele serii XV300
w dwéch wersjach montazowych

zacji wstawiany jest element o wiekszej
szerokosci (lub wysokosci), niz wskazuje
na to ekran. Sam powigkszony element
tworzony jest w formie podmaski.

Po wstawieniu elementu na maske
docelowg uzytkownik, przesuwajac pal-
cem, wybiera, ktory fragment podmaski
ma by¢ wyswietlany — podobnie jak na
rysunku 3. Ciekawg funkcjonalno$cia
narzedzia Galileo jest zaprezentowana
na wskazanym rysunku lista alarméow
w formie pélprzezroczystego okna. Po
zapelnieniu listy istnieje mozliwo$¢ prze-
wijania jej palcem - bez koniecznosci
»Kklikania” przyciskow przewijania — gora/
doét. W ich miejsce mozna umiescié¢ przy-
ciski potwierdzania wybranego alarmu
lub grupy wszystkich alarmoéw.

Wyczys¢ bufor

Rys. 2. Pasek przewijania w programie Galileo10 w formie podmaski
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e wtykowe ztgcza — przy wymianie modutu wystarczy przepiaé wtyk,
bez koniecznoséci odtgczania przewodow

® kompaktowa budowa — w module o wymiarach 12,5 x 102 x 72 mm
dostepnych jest nawet 20 kanatéw

e przejrzysto$é informacji statusowej — diody sygnalizujace stan wejs¢ /
wyj$¢ umieszczone sg bezposrednio przy przewodach

e wygoda montazu — szybki montaz na szynach przy wykorzystaniu
pewnych zatrzaskéw, a zastosowanie szybkoztgczek eliminuje
koniecznos$¢ uzycia dodatkowych narzedzi

E.-T-N

Powering Business Worldwide
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Jednym z ciekawych zastosowan ,wie-
lodotyku” jest obstuga wykreséw. Uzyt-
kownik w wygodny sposob moze rozsu-
naé dwa palce na ciekawym fragmencie,
by go powiekszy¢, co daje duzy komfort

w analizie danych. Podobnie wygod-
nie przesuwa si¢ caly wykres oraz ste-
ruje polozeniem liniatu, ktéry utatwia
odczyt danych dla interesujacego nas
punktu.

F.T-N
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Rys. 3. Przykladowa wizualizacja z wykorzystaniem paska przewijania, pétprzezroczystego menu
zawierajacego liste alarméw oraz wykresu obstugiwanego przez funkcje multi-touch
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Rys. 4. Przykladowy szablon z parametrami
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Rys. 5. Przyktadowy ekran wizualizacji z wykorzystaniem szablonéw
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Inng opcja wykorzystywania mozliwo-
$ci przesuwania ekranu jest polaczenie
ze sobg wigkszej ilosci masek (ekrandow).

Ciekawg funkcjonalno$¢ oferuje takze
zastosowanie szablonéw wielokrotnego
uzytku. Przykladowy szablon (rys. 4)
moze zawiera¢ szereg informacji o pro-
cesie — zaréwno w formie cyfrowej, jak
i graficznej (wskaznik) czy wrecz jako
zdjecie. Sterownik PLC steruje wszystki-
mi elementami, wykorzystujac strukture
danych - dzieki temu zmienne s3 wygod-
nie pogrupowane, a twdrca wizualizacji
nie musi indywidualnie adresowa¢ kaz-
dego podelementu. Pozwala to unikna¢
zmudnej i odtworczej pracy, w rzeczywi-
stosci znacznie jg przyspieszajac.

Finalnie wykorzystane szablony taczy
sie ze soba w jeden kontener, dzigki cze-
mu tworzg one wygodng w podgladzie
stanu pracy — przewijang liste (rys. 5).
Wszystkie istotne informacje s tatwo
dostepne w przyjaznej dla uzytkownika
formie.

Od wspolczesnej maszyny oczeku-
je sie przede wszystkim niezawodno-
$ci. W czasach, gdy kazdy z czotowych
dostawcow rozwigzan automatyki ofe-
ruje zblizong jako$¢ rozwigzan - cecha
pozwalajaca wyrézni¢ sie producen-
tom maszyn i urzadzen jest zastoso-
wanie najnowocze$niejszych aparatow,
takich jak opisane narzedzia firmy
EATON. Zastosowana w nich obstuga
gestow to juz nie tylko gadget, ale po-
zadana funkcjonalno$¢ dajaca korzy-
$ci zaréwno twdércom maszyn, jak i ich
uzytkownikom.

|E| Jacek Zarzycki

E.-T-N
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Kompaktowy enkoder absolutny

Sendix F5883 Motor-Line

lasyczne konstrukcje enkoderéw

wieloobrotowych posiadaja wbu-
dowang przektadnie mechaniczng, kt6-
ra gwarantuje wysoka niezawodnos¢,
ale zajmuje sporo miejsca. W nowych
enkoderach absolutnych z serii F5883
Motor-Line zastosowano przekladnie
elektroniczng, oparta na opatentowanej
metodzie Intelligent Scan Technology™.

Pozwolilo to na znaczng redukcje roz-
miaru enkodera przy zachowaniu 100%
odpornosci na zaklécenia EMC i ze-
wnetrzne pole magnetyczne, ktére mo-
ze by¢ problemem w konkurencyjnych
konstrukcjach magnetycznych. Nowa
przekltadnia elektroniczna jest réwnie
niezawodna, co przekladnia mecha-
niczna nawet w sytuacji, gdy enkoder
jest zamocowany bezpo$rednio na wale
silnika o duzej mocy. Enkodery optyczne
F5883 Motor-Line maja grubos$¢ 43 mm.
W stosunku do klasycznej serii z prze-
kfadnig mechaniczna zredukowano gru-
bo$¢ 0 27 mm.

Enkoder ma S$rednice zewnetrzna
58 mm i otwoér przelotowy o $rednicy
do 15 mm. Pierécien zaciskowy moze
znajdowac sie z przodu lub z tylu. Wy-
sokg odporno$¢ na wibracje uzyskano
przy uzyciu technologii Safety-Lock™,
gdzie tozyska wbudowane w enkoder
sg szeroko rozstawione i nie moga sie

reklama

przesunac. Przewdéd wyprowadzono
w taki sposdb, aby nie zajmowat
dodatkowego miejsca przy in-
stalacji. Obudowa ma szczel- /
nos¢ IP65 oraz dopuszczal- o
ng predkos¢ obrotowa 9000
RPM przy szerokim zakresie
temperatury pracy od -40 do
85°C. Producent oferuje 3 wersje
mocowania, tak aby enkoder pasowal za-
réwno do matych, jak i duzych napedéw.
Enkoder wieloobrotowy dostarcza
informacji o pozycji katowej i liczbie
wykonanych obrotéw poprzez interfejs
SSI lub nowoczeéniejsza odmiane BiSS.
Seria F5883 Motor-Line oferuje wyso-
ka rozdzielczos¢, do 17 bitéw na obrét
i 24 bity na licznik obrotéw. Pozwala
to na precyzyjne pozycjonowanie watu
napedu i polaczenie silnika z maszy-
ng poprzez wielostopniowg przeklanie,
bez ryzyka przekroczenia maksymalnej
liczby obrotéw wykonanych przez enko-
der. Szybka odpowiedZ mozna uzyskad,
wysylajac do enkodera sygnal zegarowy
o czestotliwo$ci do 2 MHz (10 MHz dla
interfejsu BiSS). Czgsto sterownik lub
falownik wymaga obecnosci dodatko-
wych $ciezek inkrementalnych SinCos
lub prostokatnych, zgodnych z TTL.
Enkodery z serii F5883 moga genero-
waé wszystkie wyzej wymienione sy-

Nowoczesny naped powinien by¢ dynamiczny, energooszczedny i zajmowaé niewiele miejsca.
Firma Kubler wprowadzita na rynek enkoder wieloobrotowy odpowiadajacy rosnacemu
zapotrzebowaniu na kompaktowe silniki wyposazone w przekladnie i enkoder.

gnaly, spelniajac zapotrzebowanie na
polaczenie enkodera inkrementalnego
z absolutnym. Uzytkownik moze sko-
rzystaé z przycisku lub sygnatu SET, aby
samodzielnie wyzerowaé pozycje enko-
dera, bez koniecznosci wprowadzania
offsetu w urzadzeniu nadrzednym. Kie-
runek narastania odczytanej warto$ci
mozna latwo zmieni¢ przy uzyciu sy-
gnatu DIR. Wskaznik LED umieszczony
z tytu obudowy utatwia diagnoze usterek
napedu - czerwony kolor zasygnalizuje
przekroczenie dopuszczalnego zakre-
su temperatury lub problem zwigzany
z elektroniky enkodera.

Damian Gajewski
Product Manager

Astat Logistyka Sp. z 0.0.
tel. 61-849 80 49

e-mail: d.gajewski@astat.com.pl
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JET-WAVE-2310

Przemystowy router 3G/LTE
Z redundancja 1 tunelowaniem VPN
w ofercie ASTRAADA

Pawet Podsiadto

Bezprzewodowa transmisja danych prowadzona w oparciu o infrastrukture operatoréw komérkowych
zyskata w ostatnich latach bardzo duza popularnosc. Przyczynity sie do tego: duzy zasieg komunikaciji, szersza
dostepnos¢ sygnatu komoérkowego oraz szybka i tatwa instalacja. Do prostych aplikacji najczesciej stosuje

sie modemy pracujgce w standardzie GSM/GPRS, widoczny jest jednak trend podnoszenia niezawodnosci
polaczen o znaczeniu krytycznym w oparciu o lepiej zabezpieczone i bardziej funkcjonalne routery 3G/LTE.

rzyktadem takiego urzadzenia jest nowy produkt w ofercie

Astraada, router JET-WAVE-2310. Jest on kompatybilny
z najnowszymi standardami sieci komérkowych 3G oraz LTE.
Technologia LTE pozwala na bardzo szybki przesyt danych
z predko$cig nawet do 100 Mbps (pobieranie danych) oraz
50 Mbps (wysylanie danych). Urzadzenie poza wsparciem dla
technologii LTE jest réwniez kompatybilne ze starszymi stan-
dardami UMTS i HSPA. JET-WAVE-2310 wyposazony zostal
w dwa porty gigabit Ethernet przeznaczone do pracy w trybie
routera lub switcha. Z ich pomoca mozna laczy¢ si¢ przewodo-
wo z urzadzeniami koncowymi, np. komputerem PC, sterow-
nikiem PLC czy wyspa wejs¢/wyjs¢. Koszty okablowania moz-
na ograniczy¢, wykorzystujac opcjonalny modut WiFi (IEEE
802.11n), ktéry moze by¢ wbudowany w urzadzenie. Sterowa-
nie trasami pomigdzy interfejsami gigabit Ethernet, GSM i WiFi
realizowane jest przez wydajny procesor 700 MHz i mechanizm
translacji adreséw NAT.

ISP main ISP backup

NI

. Dual SIM card
P
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Redundancja kanalu komunikacji na najwyzszym
poziomie

Router obstuguje mechanizm redundancji kanatu komunika-
¢ji typu warm-standby, np.: polaczenie kablowe moze stanowi¢
trase podstawowy, a polgczenie bezprzewodowe LTE - alter-
natywna, ktora zostanie aktywowana tylko w momencie awarii
podstawowej trasy. Po przywrdceniu polaczenia kablowego rou-
ter automatycznie przelaczy sie na trase kablowa, dzieki czemu
koszty transmisji bezprzewodowej s automatycznie ogranicza-
ne. JET-WAVE-2310 moze obstugiwaé réwniez 2 niezalezne
sieci komorkowe (dual SIM standby redundancy). W momen-
cie, gdy podstawowa karta SIM wykorzystujaca infrastrukture
komorkows operatora ,,A” utraci polgczenie, urzadzenie auto-
matycznie przefaczy sie na drugg karte, ktéra bedzie wykorzy-
stywa¢ infrastrukture operatora ,,B”.
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Tunelowanie VPN zapewnia wysoki poziom
bezpieczenstwa

JET-WAVE-2310 moze budowa¢ szyfrowane pofaczenie
zdalne w standardzie VPN. Tunelowanie pozwala tworzy¢
zabezpieczone kanaly komunikacji pomiedzy centralng dys-
pozytornig a rozproszonymi obiektami, ktére wykorzystuja
publiczng sie¢ Internet. Router JET-WAVE-2310 petni funk-
cje klienta VPN w takim ukladzie i faczy si¢ z serwerem VPN
(np. JET-BOX-5630).

Konfiguracja i zdalne zarzadzanie

Wiszystkie ustawienia urzadzenia mozna wprowadzi¢ z po-
ziomu dowolnej przegladarki internetowej w oparciu o wbudo-
wany webserver. Opcjonalnie mozna wykorzysta¢ dedykowane
oprogramowanie, ktore usprawnia zarzadzanie wigksza ilo$cia
oddalonych stacji. Jego zaletg jest obstuga zaréwno urzadzen
wyposazonych w karty o publicznym (statycznym) adresie IP,
jak réwniez tych wyposazonych w niepubliczne adresy. Pod-
stawowe funkcje oprogramowania to: monitorowanie stanu
urzadzen, zmiana ustawien (np.: SIM, LAN, IP, tryb pracy),
tworzenie i przywracanie kopii zapasowej ustawien oraz ak-
tualizacja firmware.

Przemystowa konstrukcja

JET-WAVE-2310 wyposazony jest w redundantne zlacze dla
zasilania 24 V DC (12-48), moze pracowal w szerokim zakre-
sie temperatury od -25 do +70°C oraz spelnia podwyzszone
standardy przeciw zaktdceniom, np.: EN 61000-6-2/4 Heavy
Industrial Environment. Standardowa gwarancja urzadzenia
to 54 miesigce.

Pawet Podsiadto - Specjalista ds. systeméw bezprzewodowych
tel: 12-424 00 65, e-mail: pawel.podsiadlo@astor.com.pl
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Nieprzerwane potaczenie

przez Ethernet

Wiekszos¢ sieci komputerowych wykorzystuje technologie Ethernet. Z kolei dane w systemach i uktadach
maszynowych przesylane sg za pomoca wielu réznych protokotéw sieciowych. Skomunikowanie

tych systemow ze soba i dodatkowo z systemami komputerowymi jest skomplikowane i moze by¢
przeprowadzone tylko za pomoca specjalnego oprogramowania i sprzetu. Zastosowanie w maszynach
systemu transmisji danych na Ethernecie zamiast systeméw sieciowych pomaga rozwigzac ten problem.

Murrelektronik oferuje system magistrali danych w po-
staci modutowych urzadzen Cube67+. To doskonate
rozwigzanie dla instalacji systemoéw i maszyn, ktore otwiera
droge do wiekszej ciaglosci w sieciach. Ethernet dostarcza nie
tylko innowacyjng technologie, ale takze istotng warto$¢ do-
dang: zdecentralizowana ,totalna diagnostyka” Dzieki temu
mozliwe staje si¢ monitorowanie systemoéw i lokalizowanie
probleméw z dowolnego miejsca na $wiecie, co pozwala na
skrocenie kosztownych przerw w pracy urzadzen. Z poziomu
przegladarki internetowej poprzez Web serwer zintegrowany
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w wezle magistrali mozna pobiera¢ dane lub testowaé porty
we/wy przed uruchomieniem.

Cube67+ ma, rzecz jasna, wszystkie typowe funkcje: wtykowe,
parametryzowane, wejscia i wyjécia, cyfrowe i analogowe i/lub
wyjécia bezpieczne. To redukuje nie tylko czas podiaczenia, ale
tez liczbe komponentéw. Laczac zwarta konstrukeje i wysoki
stopient ochrony (gwarantowany przez petna obudowe), to roz-
wigzanie przemawia za stosowaniem w przemysle systemow
maszynowych i inzynieryjnych.

Murrelektronik oferuje réwniez gotowe rozwigzania mo-
dutowe, ktdre stanowiag uzupelnienie interfejsu miedzy mo-
dulem sterowniczym a elementami zewnetrznymi. To gama
ramek Modlink MPV o standardowych wielkosciach 6 lub 24,
z jednym lub dwoma otworami. Moga w nich by¢ montowa-
ne rézne gniazda, w zaleznosci od wymagan. Wysoki stopien
ochrony IP65 czyni polaczenie elementéw zewnetrznych i sys-
temu moduldéw bardzo trwatym. Liczba potencjalnych zwar¢
moze zosta¢ zredukowana przez stosowanie konfekcjonowa-
nych i testowanych przewoddw. Pelna gama elementéw przy-
taczeniowych stanowi uzupelnienie grupy produktéw: kon-
fekcjonowane przewody M12 z kodowaniem D, caly zakres
samoblokujacych sie zlaczy, w tym RJ45 (IP20 i IP67) oraz
adaptery M12/RJ45.
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® Inzynierowie z IBM opracowali procesor kwantowy,
ktoéry nastepnie udostepnili subskrybentom ustugi IBM
Cloud za posrednictwem kwantowej platformy kompute-

rowej. IBM Quantum Experience pozwala im uruchamiaé E
rézne algorytmy na lokalnym procesorze kwantowym. MOZLIWOSCI

Sktada sie on z pieciu nadprzewodzacych kubitéow zloka-
lizowanych w T. J. Watson Research Center.

Urzadzenie IBM-u nie stanowi uniwersalnego kompu- . . .
tera kwantowego. Mozna na nim wykonywac tylko scisle W I e ce J Wy b orow.

okreslone operacje. Juz w przysztej dekadzie powinien W|ch_] ko m b| na Cj | X
jednak powstac 50-, a nawet 100-kubitowy komputer, Wle ksza | N dYW| d ua I noéé

ktoérego Zaden z obecnie pracujacych superkomputeréw
nie jest w stanie nawet emulowac.

Najtrudniejszym wyzwaniem dla inZynieréw stoja- DO b i erz kO ne kto r id ea I ny

cych za budowa komputeréw kwantowych jest utworze- d o) TWOj ej a p | i k a Cj i
nie stabilnych kubitéw, ktérymi bedzie mozna zarzadzacé

tak, by mozliwe byto przeprowadzanie ztozonych opera-
cji. Komputer stworzony przez IBM korzysta z technologii
wykorzystywanych w dzisiejszym przemysle pétprze-
wodnikowym.

IBM, aby mogt udostepnic¢ uzytkownikom platforme
IBM Quantum Experience, musiat zbudowacé specjalny
interfejs, ktéry pozwala na potaczenie sie z procesorem
za posrednictwem chmury obliczeniowej. Firma ma za-
miar stworzy¢ spotecznosé, ktéra skupi sie nad wykorzy-
staniem procesora, a nawet nad jego rozwojem. Dodajac
nowe kubity, IBM zaoferuje rézne konfiguracje, na kto-
rych tatwiej bedzie mozna testowac swoje algorytmy. To
juz prosta droga do nowych zastosowan dla technologii
kwantowych, do ktérych obecnie dostep maja jedynie na-
ukowcy oraz inzynierowie. Skupiaja sie oni nad zupetnie
innymi zastosowaniami niz zwykli uzytkownicy. IBM ma
szanse zmieni¢ diametralnie ten stan rzeczy.

Zrédto: kopalniawiedzy

reklama

® Koncerny Fiat-Chrysler oraz Google oglosity wole
wspolpracy. Wedlug zapowiedzi szefa koncernu FCA jej

pierwszym efektem ma by¢ najnowszy model Chrysler
Pacific. Bedzie to autonomiczna wersja pojazdu. m I. ETH E R N ET

Pierwsza faza kooperacji zogniskowana bedzie wokét

implementacji technologii Google w minivanie. Na po- Przewody dla wszystkich
czatku na drogi wyjedzie 100 testowych samochodoéw. standardéw Ethernetu
Sergio Marchionne nie wyklucza, ze w przysztosci spotki
udostepnia otwarty kod Zrédtowy, pozwalajac mniejszym ® —
firmom rozwija¢ technologie autonomicznych pojazdow. % Ethem
Opierajac sie na swoich doswiadczeniach, szef FCA N
wierzy, ze prototyp Pacifica moze powsta¢ w ciggu pieciu, Se I"COS EtherCAT.
a nie jak zaktadano wczesniej - dwudziestu lat. the automation bus
Wspolpraca Fiata i Google nie jest jednak ustana réza- ETHERNET MEE Sl B 1
mi. Okazuje sie, Ze w umowie partnerskiej istnieja sporne POWERLINK

punkty. Sytuacja nie dziwi, szczegdlnie biorac pod uwa-
ge fakt, ze kilku innych producentéw zrezygnowato ze
wspotpracy z Google ze wzgledu na niejasne zapisy do-
tyczace praw do wiasnosci danych.

Zrédio: engadget

A murrelektronik.pl
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Jak podlaczyc¢ wejscia/wyjscia cyfrowe
i analogowe do Internetu Rzeczy?

Zdalne systemy sterowania od lat rozwijaja sie w réznych gateziach przemystu. Idea Internetu Rzeczy
pokazuje, ze kierunek rozwoju rowniez sieci przemystowych to tgczenie ich przez sie¢ globalng, w celu
statej kontroli i zbierania danych pomiarowych. Firma Moxa posiada w swojej ofercie szereg rozwigzan
kontrolno-pomiarowych, ktére utatwiajg podigczenie sygnatow wejsé/wyjs¢, cyfrowych, analogowych,

a takze wejs¢ temperaturowych do sieci LAN i WAN.

Systemy zdecentralizowane

Systemy rozproszone sg szeroko stosowane w wielu branzach,
w postaci sterownikéw PLC, réznych kart pomiarowych, mo-
dutéw 1/O, sterownikéw RTU, a takze komputeréw wbudowa-
nych. Jesli chodzi o komunikacje weziéw, to obecnie w Europie
mozna spotka¢ zaréwno standardy komunikacji szeregowej, jak
i te oparte o Ethernet, jednak rynek jest systematycznie przej-
mowany przez ten ostatni, na ktérym bazuje wiele protokotdw,
takich jak Profinet, Modbus TCP, Ethernet/IP. Sie¢ globalna
znacznie wspomogla rozwoj takich systemdw, poniewaz umoz-
liwita faczenie obiektéw rozmieszczonych nawet na innych kon-
tynentach w jedna skomunikowang catos¢. Internet to tak na-
prawde wielki system rozproszony z wydzielonymi podsieciami
prywatnymi, a do tej pory wiekszo$¢ urzadzen, ktére byty do
niego podtaczone, to komputery i urzadzenia mobilne, czyli
tak naprawde ludzie, jednak w niedalekiej przyszlosci zmieni
sie to znaczaco.

Seria ioLogik E1200 - minimalistyczny interfejs
I/O - Ethernet

Urzadzenia ioLogik E1200 to pasyw-
ne moduly kontrolno-pomiarowe fir-
my Moxa, montowalne na szynie DIN, | |0
wyposazone w podwojny port Ethernet. :
Jest to podstawowa seria urzadzen dla
systeméw remote I/O z Ethernetem,
co nie oznacza jakichkolwiek brakéw,
wrecz przeciwnie. Dostepne sg wer-

sje z wej$ciami/wyj$ciami cyfrowymi
i analogowymi, a takze z wejéciami na
czujniki termoparowe lub czujniki ter-
morezystancyjne. Ich gtéwne zastoso-
wanie to automatyka budynkowa, ale
dzieki wykonaniu przemystowemu do- L

brze sprawdzg sie tez w bardziej prze-

mystowych warunkach. Pasywno$¢ serii ioLogik E1200 oznacza,
ze s3 one ,,podwladnymi” urzadzen nadrzednych. Aby odczytaé
lub zataczy¢ wejscia/wyjscia tej serii, wystarczy postugiwac sie
popularnym protokolem Modbus TCP. Najczesciej ioLogiki
E1200 odpytywane sg przez sterowniki PLC, oprogramowanie

foa
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SCADA itp. Ciekawg funkcjg jest peer-to-peer, ktéra po kon-
figuracji sprawia, ze wyjscie modutu ,,A” bedzie zalgczaé sie
w zaleznos$ci od stanu wejscia modutu ,,B”, podtaczonego do
tej samej sieci LAN. Jest to bardzo przydatna funkgcja, ktéra
w skrdcie mozna opisaé jako przenoszenie sygnalow ,wlacz/
wylacz” lub stanu napigcia/pradu przez Ethernet, bez posred-
nictwa urzadzen trzecich.

Seria ioLogik 2500 - zaawansowany kontroler I/O

Seria ioLogik 2500 to zdalne kon-
trolery I/O, wyposazone w cyfrowe
wejcia/wyjscia oraz wejscia analo-
gowe (tylko ioLogik 2542), ktérych
liczbe mozna dodatkowo zwiek-
szy¢ za pomocg nawet 8 ioLogikow
E1200. Seria ta posiada slot na kar-
te micro SD, na ktdérej moze by¢
zapisywany log danych pomiaro-
wych, i wysylany na serwer FTP.
Na pokfadzie znajdziemy tez 4 por-
ty Ethernet 10/100 Mbps, 2 porty
RS232/422/485, i mozliwo$¢ odczy-
tu slaveéw Modbus RTU. Ponadto
wystepuja tez wersje z interfejsem
komdrkowym GPRS lub HSPA, co ogromnie zwieksza mozli-
wosci budowania systeméw rozproszonych.

To, co wyrdznia to najmlodsze rozwigzanie od Moxy, to jego
aktywny charakter. Seri¢ ioLogik 2500 mozna programowaé
za pomocg narzedzia IOxpress, a odbywa si¢ to poprzez wy-
bieranie z list rozwijanych zdarzen oraz laczenie ich wynikéw
w bramki logiczne AND, OR i NOT. W jednej regule mozna
maksymalnie uzy¢ 3 bramek logicznych, tgczac na rozmaite
sposoby wpisane wczesniej warunki, ktére finalnie sterujg wy-
konaniem okreslonych akcji. Tworzenie takiej logiki jest intu-
icyjne i pozwala nie-programistom na tworzenie catkiem zto-
zonych algorytméw sterowania. Zdarzenia, jakie mozna wybra¢
jako warunki, to: zmiana stanu wejécia/wyjécia, uruchomienie
systemu, blad potaczenia Modbus, timer, harmonogram (okres-
lony czas), zdalna akcja, komenda CGI, warto$¢ rejestru slave
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RTU oraz warunki poréwnujgce 2 wartosci. Jesli chodzi o akeje,
to w IOxpress mozemy wybraé: wyjscie cyfrowe/impulsowe,
rejestr wewnetrzny, sterowanie licznikiem, wiaczenie logu da-
nych, wystanie logu na serwer FTP, zdalna akcja. Warto wspo-
mnie¢ o akcjach typu ,, Active Message”. Mozna tu wybra¢ akcje
wysylania trapéw SNMP, wiadomosci w protokole TCP/UDP,
wiadomosci e-mail, a takze wysytanie komend CGI.

Jak wida¢, ioLogik 2500 to potezne narzedzie, ktére w wielu
przypadkach moze zastapi¢ sterownik PLC wraz z modutami
I/0, bedac jednoczesnie tanszym rozwigzaniem niz kilka od-
dzielnych urzadzen z jego pojedynczymi funkcjami. Sterowniki
PLC, ktdre oferuja takie mozliwosci komunikacyjne, zazwyczaj
sg duzo drozsze i bardziej skomplikowane w konfiguracji i pro-
gramowaniu.

Gdzie to IoT?

Do obu powyzszych rozwiazan mozna polaczy¢ sie zdalnie za
posrednictwem darmowego serwera OPC dostarczanego przez
producenta, uzywajac protokotu Modbus TCP i innych, wiec
moga one by¢ uniwersalnymi wezlami systeméw IoT. Takie
dane mozna dalej rejestrowad, analizowa¢, prowadzic statystyke
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czy wykorzystywa¢ do sterowania i optymalizowania procesu,
np. pod katem zuzycia energii.

Firma Moxa to producent szerokiej gamy urzadzen do komu-
nikacji przemystowej. Od ponad 25 lat zdobywa doswiadczenie
i wygrywa w najwigkszych projektach, w réznorodnych bran-
zach. Przemystowy Ethernet, komunikacja szeregowa, kompu-
tery przemyslowe oraz rozwigzania IoT to najmocniejsze strony
firmy Moxa.

Automatyka

4@» ELMARK

ELMARK Automatyka Sp. z 0.0.
ul. Niemcewicza 76

05-075 Warszawa-Wesota

tel. 22-541 84 65

fax 22-54184 61
elmark@elmark.com.pl

www.elmark.com.pl
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Automat typu RZR®-Mikro do ukiadow
samoczynnego zalaczania rezerwy ZAE Sp. z o.o.

ychodzac naprzeciw wymaga-
niom projektantéw i uzytkowni-

koéw, firma ZAE zaprojektowata i wyko-
nala automaty Samoczynnego Zalaczania
Rezerwy, rodzine sterownikéow RZR®.
Spelniaja one oczekiwania stawiane no-
woczesnym urzadzeniom, a jednocze$nie
zachowujg fatwo$¢ instalacji i obslugi.
Zamkniety w malej obudowie, gotowy do
pracy automat RZR®-Mikro steruje ele-
mentami wykonawczymi. Automaty te
przeznaczone sg do instalacji w rozdziel-
niach 0,4 kV zasilajacych obiekty prze-
mystowe, uzytecznosci publicznej oraz
budynki mieszkalne. Pracujg w réznych
konfiguracjach i zapewniaja przefaczanie
zasilana w uktadach:

do trzech Zrédet zasilania z wewnetrz-

nym pomiarem (i wiecej z dodatko-

wym czujnikiem);

zrédla zasilania sieciowe i generato-

rowe;

podzial na wiele sekeji;

zmienna logika przetaczen dla trybu

pracy normalnej i PPOZ.

Posiadaja mozliwo$¢ zdalnego i lokal-
nego monitorowania stanu napie¢ wej-
$ciowych, pozycji wylacznikéw na
wyswietlaczu LCD. Bezpieczenstwo
zapewniaja funkcje wilaczania blokady
automatdw: zewnetrznej przy pomocy
wyprowadzonych stykéw i wewnetrz-
nej ustawianej programowo w konfi-
guracji. Dzieki zastosowaniu automatu
RZR®-Mikro mozliwa jest obstuga ukla-
déw zasilajacych z rezerwa jawna lub
ukryta. Wykorzystanie sekcji pozwala
na grupowanie odbioréw o okreslonych
priorytetach, realizujac automatycznie
funkeje tzw. ,,zrzutu mocy”.

Mikroprocesorowe automaty
charakteryzuja sie:
nowoczesng technologia oparta na nie-
zawodnych mikroprocesorach RISC;
malymi gabarytami — obudowa przy-
stosowana do montazu na szynie DIN;
prosta i wygodna obstuga;
niskim poborem mocy;
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Zdalna wizualizacja automatu RzR®-Mikro

odpornoscig na zaklécenia w obwo-
dach wejsciowych i wyjsciowych;
szerokim zakresem nastaw parame-
trow pracy;

krétkim czasem rozruchu 0,6 s — po
wlaczeniu automat jest gotowy do pra-
cy w czasie krotszym niz czas zadziata-
nia wylacznikow.

Mikroprocesorowy uktad pomiarowo-
-sterujacy kontroluje obecno$é wszyst-
kich napie¢ oraz stan wszystkich wylacz-
nikow, a nastepnie w zaleznoéci od nich
dokonuje przelaczen zgodnych z tabelg
stanu wlasciwg dla konkretnego mode-
lu automatu RZR®-Mikro. Sterowanie
wylacznikami odbywa sie za po$rednic-
twem dwoch sygnaléw sterujacych cew-
kami kazdego wylacznika: zalaczajacym
i wylaczajacym. Ich polozenie kontro-
lowane jest stanem dwodch stykéow po-
mocniczych NO i NC. Jedynie ich jedno-
znaczna zmiana stanu zezwala na dalsza,
krokowg prace automatu.

Automat RZR®-Mikro jest przygoto-
wany do wspodlpracy z systemami zarzg-
dzania i pozwala na monitorowanie oraz
zdalne sterowanie uktadem.

Standardowy protokoél komunikacji
Modbus RTU gwarantuje zgodno$¢ z in-
nymi urzadzeniami i systemami BMS czy
SCADA.

Rozwijane sg mozliwoéci zdalnego
monitorowania stanu ukladu od mo-

RZR®-Mikro

7 e S G g

MODBUS RTU
RS-232

bttt

Panel LCD RZR®-Mikro

dutéw powiadomienn GSM, po serwery
www umozliwiajace przekazanie: od
prostej informacji o stanie, do petnej
wizualizacji dostepnej na urzadzeniach
mobilnych. Lokalne lub zdalne pulpity
HMI - dotykowe panele LCD wspélpra-
cujace ze sterownikami RZR®-Mikro re-
alizujg réwniez dodatkowe funkgje:

sterowania recznego;

rejestracji zdarzen;

diagnostyki ukladu.

Bezpieczenstwo i niezawodnos¢ ukta-
dow zasilania zbudowanych w oparciu
o sterowniki RZR®-Mikro to konse-
kwentnie realizowany cel naszej firmy.
Liczne wdrozenia zaawansowanej au-
tomatyki SZR w rozbudowanych ukta-
dach zasilania obiektéw o najwyzszych
wymaganiach niezawodnosci zasilania
potwierdzity niezawodno$¢ automatdw
RZR®-Mikro.

o
(e sss

Niezawodna automatyka SZR,
standardowe i dedykowane
algorytmy - RZR®-Mikro

e-mail: dh@zae.pl

www.zae.pl



Komponenty mechaniki
w ofercie WODbit

Produkcja maszyn i sprzetu ciezkiego wymaga precyzyjnych

i wytrzymatych komponentéw, ktére zapewnia optymalng powtarzalnosé
i zywotnos¢ projektowanej konstrukcji. Z tego wzgledu takie elementy
mechaniczne, jak prowadnice liniowe, sruby kulowe, zaciski czy bloki
lozyskujace od dawna stanowiag wazna czes¢ oferty firmy WODbit.

Podstawowym i niezwykle rozpo-
wszechnionym komponentem
przeznaczonym do realizacji ruchu
wzdluznego sa prowadnice liniowe. Na
popularnoé¢ prowadnic liniowych wply-
wa przede wszystkim ich stosunkowo
niska cena, duza zywotno$¢ oraz powta-
rzalno$¢. Firma WODbit oferuje prowad-
nice firmy Chieftek Precision (w skrdcie
cpc) zaréwno w standardowym zakre-
sie rozmiardéw, jak i prowadnice minia-
turowe, rozpoczynajace si¢ juz od 3 mm.
Prowadnice dostepne sa w pieciu klasach
dokladnosci, poczynajac od superprecy-
zyjnej az do normalnej, i moga by¢ wy-
konane ze stali nierdzewnej, natomiast
w przypadku wersji miniaturowych jest
to w standardzie.

Urzadzeniami nieodlgcznie zwigza-
nymi z prowadnicami liniowymi, stoso-
wanymi, aby zapewni¢ bezpieczenstwo,
zwlaszcza w ukladach wieloosiowych
czy tez aplikacjach pionowych, sg zaciski
i hamulce. Przy ich doborze niezwykle
istotne jest zwrdcenie uwagi na jakos¢

materialéw oraz wykonania, a takze nie
mniej wazny sposob zasilania. Firma
WObit proponuje réznorodne modele
zaciskdw i hamulcéw niemieckiej grupy
Zimmer, dzialajace w technologii manu-
alnej, pneumatycznej, hydraulicznej oraz
elektrycznej. Zaciski s3 dopasowane do
wszystkich rodzajéw i typdw prowadnic
oraz przygotowane dla kazdego rozmia-
ru prowadnicy liniowej oraz pretowe;.
Uzycie ich w pozycjonowaniu osi linio-
wych pozwala na osiggniecie wysokiej
doktadnoéci, a takze na eliminacje lu-
26w, a kompaktowa konstrukcja utatwia
instalacje, nawet w niewielkich, trudno
dostepnych przestrzeniach.

Gdy zachodzi potrzeba przenosze-
nia duzych mas i zapewnienia wysokiej
precyzji pozycjonowania, konstruktorzy
zwykle decydujg sie na wybér sruby ku-
lowej. Od kilku lat firma WODbit wspot-
pracuje z producentem $rub kulowych
GTEN, dzieki czemu moze dostarczaé
precyzyjne $ruby kulowe w atrakcyjnej
cenie. Sruby rolowane s3 produkowane
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www.wobit.com.pl
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AUTOMATYCZNIE
STEROWANE
ROBOTY
TRANSPORTOWE

m Automatyczny transport towarow

m Automatyzacja linii produkcyjnych

m Mozliwosé wspotpracy z robotami
paletyzujgcymi

ZADZWON do naszego doradcy
612227422
lub wejdz na strone: www.wabit.com.pl

Rozwigzania i Kompanenty dla Automatyki
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w klasach doktadnosci C5 i C7, w éred-
nicach od 6 do 80 mm oraz skoku od
1 do 50 mm. Do kazdej sruby oferowana
jest szeroka gama nakretek, dobieranych
w zalezno$ci od wymagan danej aplika-
cji. Nakretki dostepne sg z obiegiem ze-
wnetrznym, co stanowi ekonomiczne
rozwigzanie zapewniajace tagodniej-
szy przebieg kulek, a takze z krazeniem
wewnetrznym, w ktérych zewnetrz-
na $rednica nakretki zostata znacznie
ograniczona.

Poza samg $rubg i nakretka wazne jest
réwniez dobranie odpowiednich ele-

mentdéw mocujacych, takich jak bloki
tozyskujace, w celu zapewnienia precy-
zyjnego i sztywnego prowadzenia. Dzie-
ki zamontowanym w blokach fozyskom
mozliwe jest przenoszenie zlozonych
obcigzen promieniowych, jak i osiowych
we wszystkich kierunkach.

Na stronie www.emechanika.com za-
prezentowana jest pelna oferta techniki
liniowej WObit wraz z odpowiednimi
akcesoriami. Zapraszamy do zapoznania
sie z jej treScia oraz do kontaktu ze spe-
cjalistami firmy WODit, ktérzy dobiora
dla Panstwa najkorzystniejsze rozwigza-

nie techniczne do danej aplikacji. Istnieje
réwniez mozliwo$¢ wykonania komplet-
nego rozwigzania.

P.P.H. WObit E.K. J. Ober s.c.
Deborzyce 16, 62-045 Pniewy
tel. 61-222 74 22

fax 61-22274 39

e-mail: wobit@wobit.com.pl

Www.wobit.com.pl

B&R odnotowuje dwucyfrowy wzrost

Firma B&R w 2015 roku osiaggnela
przychody ze sprzedazy o warto$ci
535 milionéw €, uzyskujac imponujacy
wzrost 0 10% w poréwnaniu do roku po-
przedniego.

- Dzieki temu znacznie wyprzedzamy
tempo rozwoju rynku automatyki — po-
wiedzial Dyrektor Generalny Peter Gu-
cher podczas konferencji prasowej B&R
na Targach w Hanowerze. - Jeste§my
dumni, Ze jesteSmy najwickszym na
$wiecie prywatnym przedsigbiorstwem
w dziedzinie automatyki przemystowej
i monitoringu.

Nadal rosnie tez liczba oséb zatrud-
nionych w B&R. Pod koniec 2015 roku
firma B&R zatrudniata tacznie 2820 pra-
cownikdow na calym $wiecie — 0 170 wie-
cej niz w roku poprzednim.

- ZainwestowaliSmy znaczne sumy
w rozwdj naszej sieci handlowej, szcze-
gllnie w USA - podkreslit Gucher.

B&R prowadzi dzialalno$¢ w kraju
partnerskim tegorocznych Targéw w Ha-
nowerze od 1987 roku. W chwili obecnej
firma posiada sie¢ 25 biur w calym kraju.
USA przyczynily si¢ do statego wzrostu
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Dyrektor Generalny Peter Gucher ogtosit
wyniki firmy za rok 2015 podczas konferencji
prasowej B&R w Hanowerze: sprzedaz o war-
tosci 585 milionéw euro

sprzedazy B&R na przestrzeni lat, a ak-
tualnie generuja 16% lacznych przycho-
dow firmy.

- Poza tym, ze wchodzimy na nowe
geograficznie rynki — dodaje Gucher -
docieramy réwniez do nowych segmen-
téw rynkowych.

Przez ostatnie kilka miesigcy firma
B&R wdraza system kontroli procesu
APROL w Azji i Europie.

Preferujesz internet?

- Po latach ciagltego budowania zespo-
tu ekspertow ds. automatyzacji procesow
i fabryk aktualnie znajdujemy sie w do-
skonalym miejscu, aby zrobi¢ duze po-
stepy w tej dziedzinie — dodaje.

B&R od dawna jest pionierem nowych
trendow w technologii automatyzacji.
Poza opracowanym nowatorskim siecio-
wym HMI - mapp View - na Targach
w Hanowerze firma B&R przedstawita
réwniez niezwykle elastyczny system
inteligentnych przenos$nikéw oparty na
technologii silnikéw liniowych, ktéry
w przyszlosci bedzie odgrywat kluczo-
wa role w inteligentnych rozwigzaniach
dla produkgji.

- Technologia ta oznacza ogromny po-
step w elastycznosci logistyki transportu
bliskiego — wyjasnia Gucher. - W poréw-
naniu z tradycyjnym systemem przeno$-
nikéw fancuchowych i tasmowych nasze
rozwigzanie zupelnie na nowo podcho-
dzi do transportu produktéw w zakladzie.

Korzysci dla klientéw beda obejmowa-
ty zwigkszenie tempa produkeji, zwiek-
szenie wydajno$ci produkeji, wigksza
elastycznos$¢ i nizsze koszty utrzyma-
nia — wszystko to dzigki dazeniu B&R
do zapewnienia naprawde przemystowej
jakosci konstrukeji.

Wypromuj sie na www.nis.com.pl
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Pomiar i mozliwosc¢ sledzenia przebiegu
momentu w duzych ukladach napedowych

iorgc pod uwage szeroki zakres moz-

liwoéci pomiaru momentu obroto-
wego, metoda uwzgledniajaca przetwor-
nik momentu obrotowego skalibrowany
w miejscu wykonania z okreslona do-
kiadno$cig, ktéra odnosi si¢ do udoku-
mentowanego, nieprzerwanego taricucha
poréwnan dotyczacych zaleznoéci tego
przetwornika momentu wzgledem pier-
wotnego standardu, zapewnia mozliwos¢
$ledzenia momentu.

Precyzyjne pomiary s3 istotne do
okreslenia sprawnosci, a co za tym
idzie - pozwalaja spetni¢ rygorystycz-
ne przepisy srodowiskowe dla sinikéw
okretowych. Optymalizacja silnikéw
okretowych, bazujaca na wysoce do-
ktadnym i niezawodnym pomiarze mo-
mentu, oprécz umozliwienia znaczacych
oszczgdnosci energii jest w zgodzie ze
wzrastajagcymi wymaganiami miedzy-
narodowych przepiséw, szczegdlnie dla
silnikéw okretowych o wysokim mo-
mencie znamionowym.

Moc napedu jest wyliczana wprost na
podstawie tego dokladnego pomiaru
momentu obrotowego M pomiedzy ge-
neratorem a strong napedzang mechani-
zmu obrotowego i predkosci katowej w,
za pomocg zaleznosci (1):

P=2n-w-M (1)

reklama

WYtACINY
PRZEDSTAWICIEL
FIRMY HBM NA

Dokladna informacja o momencie
umozliwia precyzyjne sterowanie me-
chanicznym ukladem napedowym. To
pozwala na monitorowanie silnikéw spa-
linowych (np. silnikéw wielopaliwowych
lub gazowych) w celu zapewnienia dzia-
tania w ich optymalnym oknie pracy, co
pomaga unikngé wystepowania spalania
stukowego, gubienia zaptonu, przecigze-
nia i redukuje réwniez zuzycie paliwa.

Moment moze by¢ mierzony
bezposrednio lub posrednio:
Bezposredni pomiar momentu
Bezpos$redni pomiar momentu uzywa
wbudowanego przetwornika momentu
jako integralnej cze$ci walu napedowego
(zdjecie obok). Przetwornik momentu
jest juz skalibrowany po stronie produ-
centa za pomocg odpowiednich maszyn
kalibracyjnych. Przetwornik moze by¢
tatwo instalowany, zdemontowany, wy-
mieniony i ponownie wykalibrowany.

Posredni pomiar momentu
Posredni pomiar momentu na cylin-
drycznym wale polega na pomiarze pa-
rametréw zaleznych od momentu, a na-
stepnie kalkulacji.
Pomiar odksztalcenia na powierzch-
ni walu wejsciowego. Tensometry sg
wtedy przyklejane bezpo$rednio na

wale i nastepnie podfaczane do mostka
pomiarowego. Przeniesienie napigcia
wzbudzenia mostka, jak rowniez sy-
gnalu pomiarowego w obydwu przy-
padkach odbywa sie bezstykowo.

Inna metodg okreslenia momentu na
wale cylindrycznym jest pomiar kata
skrecenia.

Obydwie metody oferuja pewne zalety,
jak na przyklad mozliwos¢ wykorzysta-
nia istniejacych uktadéw. W zaleznosci
od jakoéci instalacji i uzytych kompo-
nentéw obliczana warto§¢ momentu
moze posiadaé relatywnie wysoka niedo-
ktadnos¢ z powodu tolerancji (tabela 1),
co finalnie prowadzi do wzglednie zna-
czgcej niedokladnosci pomiaru.

Kalibracja i odwzorowalnosé
Aby zapewni¢ precyzje okreslenia mo-
cy lub sprawnosci, ktdre sa istotne, by

BIURO INZYNIERSKIE MACIEJ ZAJACZIKOWSKI

ul. Krauthofera 16, 60-203 Poznan
tel./fax: 61 662 56 66

tel. kom. 501 607 400
info@hbm.com.pl
www.hbm.com.pl

HBM TERENIE POLSKI

HOTTINGER BALDWIN MESSTECHNIK GmbH

- TENSOMETRY OPOROWE | OPTYCZNE
- PRZETWORNIKI WAGI (0,3 - 470 000 KG)
- TENSOMETRYCZNE, ZBIORNIKOWE MODULY WAZACE

- PRZETWORNIKI SILY, MOMENTU OBROTOWEGO, DROGI | CISNIENIA
- WZMACNIACZE POMIAROWE O CZESTOTLIWOSCI PROBKOWANIA NAWET DO 100 000 000 Hz
- OPROGRAMOWANIE DO ZASTOSOWAN LABORATORYJNYCH, PRZEMYStOWYCH | POMIAROW DYNAMICZNYCH
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Tabela 1 nizméw do generowania momentu,

ktéry jest nastepnie mierzony za po-
mocy referencyjnego przetwornika

Podstawowe techniki uzywane przy
kalibracji momentu dzielg si¢ na ukfa-
dy dzwigniowo/masowe i przetwornika

Tolerancja np.
instalacji ten-
sometrycznej

Tolerancja

Zmienne 4
przetwornika

momentu

wejsciowe

Modut Younga 2-5% ~0% referencyjnego. momentu.
Wap6lezynnik k e = Uktady dzwigniowo/masowe: pre- By sprosta¢ tym wymaganiom, nowa
Geometria walu % 0% cyzyjnie zdeﬁmovya.ny moment. jest  maszyna kahbra.cyjna uzywa refe,rency]-
— - generowany, gdy ciezar masy kalibra-  nego przetwornika momentu, ktéry do-
ozycjonowanie L. . , .
tensometru e =@ cyjnej dziala na testowang probke za  starcza moment referencyjny.
Wptyw pomocg dzwigni o znanej dlugosci. Jako przetworniki referencyjne po-
2-5% ~01% ; a . '
temperatury ) ) Druga technika kalibracji momentu  stuzyly zmodyfikowane przetwor-
- 5-7%, ~0,2-0,3%, uzywa referencyjnego przetwornika  niki momentu T10FH/150 kN-m
niemierzalne mierzalne . IS s R ;
sity wraz z dZzwignia. i TIOFH/400 kN -m. Dzieki dwém pre-

cyzyjnym przetwornikom referencyjnym
mozna bylo uzyska¢ niedoktadnoé¢ po-
miaru 0,1%.

Trzecia zasada bazuje na referencyj-
nym przetworniku momentu obro-
towego, ktory dostarcza wartos¢ od-
niesienia. Uklady z referencyjnymi
przetwornikami momentu obrotowe-
go moga uzywaé dowolnych mecha-

spetni¢ surowe przepisy srodowiskowe
w przemysle silnikéw okretowych, poza
pomiarem wysokiego momentu, coraz
bardziej interesujace staja si¢ kalibracja
i odwzorowalno$¢ wielkosci fizycznych.

BIURO INZYNIERSKIE
MACIEJ ZAJACZKOWSKI

WYDARZENIA

@ Mitsubishi Electric opracowato, jak
twierdzi, najszybsza na swiecie winde.
Firma zaprojektowata i zbudowata sys-
tem, ktéry dotrze w 53 sekund na 119
pietro najwyzszego budynku w Chi-
nach - 632-metrowego Shanghai Tower.

Maksymalna predkos¢ windy osiggnie
73,8 km/h. Gdy rozpoczynano prace nad
systemem, zaktadano, Ze pojedzie z pred-
koscig 64,8 km/h.

Tak wysoka predkos¢ zostata osigg-
nieta dzieki potaczeniu technologii ste-
rowania, ktéra maksymalizuje jej moc
oraz urzadzen zabezpieczajacych, ta-
kich jak regulator predkosci, ceramicz-
ne hamulce oraz bufor. Aerodynamiczne
pokrycia dachowe zmniejszaja wibracje
i zwigzany z nimi hatas. Sterowanie
pneumatyczne kompensuje natomiast
gwaltowne zmiany ci$nienia powietrza
w kabinie w trakcie poruszania sie win-
dy. System regulowat bedzie maksymal-
na predkos¢ w zaleznosci od liczby pa-
sazerow. Inzynierowie nie zapomnieli
réwniez o wykorzystaniu hamowania
rekuperacyjnego.

Mitsubishi jest dostawca ponad 100
wind zainstalowanych w Shanghai
Tower. Wsréd nich znajduja sie cztery
dwupoziomowe systemy poruszajgce
sie z predkoscia 36 km/h.

Zrédto: drivesncontrols

® Bezpieczenstwo w zakresie Przemy-
stowego Internetu Przedmiotéw (IloT)
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pozostaje dla producentéw ciggtym wy-
zwaniem. Dlatego Cisco i Rockwell Au-
tomation nawigzaty wspotprace w celu
opracowania rozwiagzania, ktére mogto-
by poméc w jego zachowaniu. Efektem
jest technologia DPI (deep-packet-inspec-
tion).

Przemystowy firewall w oparciu o DPI
sprawia, ze procesy na hali produkcyj-
nej sa przejrzyste, dajac przy tym moz-
liwoé¢ swiadomego podejmowania de-
cyzji w zakresie polityki bezpieczenstwa.
Uzytkownicy moga logowac sie do baz
danych za posrednictwem kazdego pota-
czenia sieciowego lub protokotu, na przy-
kiad Ethernet/IP. Zarzadzanie siecig oraz
jej ruchem z poziomu infrastruktury IT
dzieki nowej technologii réwniez staje
sie bardziej elastyczne przy zachowaniu
jej pelnej nienaruszalnosci.

W potaczeniu z architektura CPwE
(Converged Plantwide Ethernet) zapora
DPI nie pozwala zdalnie przesytaé¢ do
kontrolera nowej wersji firmware. Ta-
kie podejsécie chroni przed ingerencja
W oprogramowanie i pomaga chronié
integralnos¢ procesu.

Wedtug zapowiedzi Cisco i Rockwell
Automation DPI trafi na rynek jeszcze
w tym roku.

Zrédlo: pacetoday

® Na rynku robotyki kolaboratywnej za-
czyna sie robic¢ coraz ciasniej. Pomiedzy
soba rywalizuja juz nie tylko branzowi

potentaci, ale takze mate niszowe firmy,
ktore do zakupu swoich robotéw chca
zacheci¢ innowacyjnymi pomystami.
Naleza do nich konstruktorzy niemiec-
kiego robota kolaboratywnego Franka.

Raczej zdystansowani do Cobotyki
Niemcy tuz po wejsciu w zycie normy
ISO/TS 15066 postanowili zaufa¢ nowe-
mu trendowi.

Efektem jest nietypowy manipulator
Franka. Siedem stopni swobody kom-
paktowego robota pomaga mu poruszaé
3-kilogramowym ciezarem na wysiegu
800 milimetréw. Precyzja i powtarzal-
noé$¢ na wysokim poziomie sg efektem
zastosowania czujnikow momentéw
przy kazdej z zainstalowanych prze-
kiadni. Sita chwytu na poziomie 140 N
pomaga z kolei pozosta¢ w zgodzie ze
wspomniang norma.

Innowacyijny interfejs uzytkownika
dostepny jest z poziomu przegladarki
internetowej. Stanowi jednoczesnie na-
rzedzie do programowania robota za po-
moca przejrzystych blokow. Niecate 19
kilograméw masy pozwala natomiast na
wykorzystanie maszyny przy elastycz-
nej produkcji w mysl koncepcji Przemy-
stu 4.0.

Przy zachowaniu niezwyktej funkcjo-
nalnoéci najbardziej szokuje jednak cena
robota, ktéra producenci oszacowali na
niecate 10 tysiecy euro.

Zrédlo: robotyka.com



Falowniki EVO

ITE-ON to grupa zatrudniajaca

ok. 70 tys. pracownikéw w 30 od-
dzialach i 50 fabrykach rozsianych po
calym $wiecie. Roczne obroty ksztattu-
ja sie na poziomie 8 bilionéw dolaréw.
LITE-ON znajduje si¢ w $cistej $wiato-
wej czotéwce w produkeji zasilaczy do
komputeréw, dyskéw SSD, modutdéw
bluetooth, urzadzen sieciowych, o$wie-
tlenia LED, elektronicznych ukladéw
sterowania silnikami spalinowymi, sys-
temow wspomagania parkowania i wie-
lu innych. LITE-ON wspotpracuje z fir-
mami takimi, jak Philips, SONY, Lenovo,
HP, DELL, GE, BMW. Przemienniki
czestotliwosci serii EVO to pierwszy
krok na drodze do zdobycia silnej po-
zycji dostawcy napedéw elektrycznych.
Na poczatku tego roku falowniki EVO
pojawily sie rowniez na polskim rynku.
Dostepne sg trzy serie przemiennikow:
EV06000, EO6800 oraz EVO8000.

EVO06000 - ultrakompaktowy
falownik wektorowy

EVO06000 to podstawowa seria wek-
torowych przemiennikow czestotliwosci
LITE-ON. Dostepne moce to 0,4-2,2 kW
w przypadku zasilania 1-fazowego
230 V AC oraz 0,4-3,7 kW w przypad-
ku zasilania 3-fazowego 3 x400 V AC.
Spelniaja one wymagania wigkszo$ci
standardowych aplikacji. Czestotli-
wos¢ wyjsciowa moze by¢ regulowana
w zakresie 1-300 Hz, a juz przy 1 Hz na
wyjéciu dostepne jest 150% momentu
rozruchowego silnika (przy sterowaniu

Kolejno od lewej
falowniki EVO6000,
EVO8000 oraz
EVO6800

enTER
RESET

wektorowym). Przecigzalno$¢ wynosi
150% (przez 1 min co 10 min). Z myslg
o najczesciej spotykanych aplikacjach
producent przygotowal 15 zestawow
parametrow, ktére mozna zaadaptowac
do swoich potrzeb lub skonfigurowa¢
falownik samodzielnie. Znajdziemy
tu m.in. regulator PID z funkcja pau-
zy (autotuning), funkcje poszukiwania
predkosci, trawersy i inne. Urzadzenie
posiada wbudowany filtr EMI. Istnieje
mozliwos¢ montazu falownika na szy-
nie DIN. W sprzedazy dostepny jest
réwniez dodatkowy, zewnetrzny panel
operatorski. Wspolprace z urzadzenia-
mi nadrzednymi utatwia znajdujacy sie
na poktadzie port komunikacji Modbus.

EVO6800 - szeroki zakres mocy,
wyjatkowy design

EVO6800 to seria wektorowych falow-
nikéw dostepnych w najszerszym zakre-
sie mocy, tj. 0,4-110 kW. Maksymalna
czestotliwos$¢ wyjsciowa wynosi tu juz
400 Hz, a 150% momentu rozruchowe-
go osiagane jest juz przy 0,3 Hz. Zwiek-
szona przeciazalno$¢ pradowa zapewnia
lepsze wlasciwosci podczas przyspiesza-
nia i zwalniania w bardziej wymagaja-
cych aplikacjach (maksymalna przecia-
zalno$¢ wynosi 200%). Falowniki serii
EVO6800 maja wbudowany chopper ha-
mowania. Istnieje mozliwos¢ sterowania
za pomocy wejécia impulsowego. Panel
operatorski urzadzenia mozna zde-
montowaé i wykorzysta¢ go jako zdal-
ny. Falownik wyposazony zostal w port
do komunikacji Modbus i CANopen.
W dalszej kolejnosci wprowadza-
ne beda EtherCAT i Profibus.
" Trudno nie zwrdci¢ uwagi na

wyjatkowy design.

reklama
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Ezi-SERVO

Napedy serwokrokowe

Rozdzielczo$¢ maks. 32000 imp./obr.
Plynne obroty watu od 0,2 obr./min.
Enkoderowe sprzezenie zwrotne

Sygnat potwierdzenia osiggniecia pozycji
Wysoki moment trzymajacy

Prosta aplikacja, nie wymaga strojenia
Kontrola momentu obrotowego
Komunikacja w sieci

v eldar

tel. 77 442 04 04, 77 453 22 59, eldar@eldar.biz

Enkoder programowalny 1Q58 w cenie
standardowego enkodera inkrementalnego

sprawdz ceny na: ([ ECZUJN'K'PL
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EVOB8000 - falowniki klasy
premium

Falowniki serii EVO8000 wystepu-
ja w zakresie mocy do 30 kW. Wspdt-
pracuja z silnikami asynchronicznymi
i synchronicznymi z magnesami trwa-
tymi w otwartej lub zamknietej petli
sprzezenia zwrotnego. Wydajne algo-
rytmy sterowania zastosowane w prze-
miennikach czestotliwoéci EVO8000
zapewniaja moment rozruchowy na
poziomie 200% nawet przy zerowej
predkosci. W falownikach EVO8000
dostepne sa funkcje kontroli momentu,
funkcja poszukiwania predkosci, trawer-
sy, regulator PID z funkcjg pauzy, kine-
tyczne buforowanie momentu (KEB)
i inne. Naped ma wbudowany chopper
hamowania. Wyposazony zostal row-

niez w funkcjonalny panel operator-
ski z wyswietlaczem LED i klawiatura
membranows. Na zamdwienie dostepny
jest panel operatorski z wyswietlaczem
LCD. Komunikacje z innymi urzadzenia-
mi utatwia popularny protokét Modbus
lub CANopen.

Seria EVO8000 zostala stworzona
z my$la o wymagajacych aplikacjach.
Falowniki bardzo dobrze sprawdzajq si¢
przy nawijaniu lub przewijaniu, gdzie
niestabilne naprezenie moze spowodo-
wa¢ uszkodzenie lub marszczenie mate-
riatu, natomiast w dynamicznych aplika-
cjach nie do przecenienia jest mozliwo$¢
wspolpracy z silnikami z magnesami
trwalymi. Doskonate parametry pracy
przy niskich predkosciach (ptynna pra-
ca i wysoki, stabilny moment obrotowy)

otwieraja przed falownikami EVO8000
mozliwo$ci zastosowania np. w urzadze-
niach dzwignicowych.

Oprogramowanie narzedziowe
LITE-ON udostepnia do swoich fa-
lownikéw bezplatne oprogramowanie
narzedziowe LITE-ON Studio. Za jego
pomocg mozliwa jest konfiguracja, dia-
gnostyka i monitorowanie biezacych
parametréow pracy napedu, trenddéw
tworzonych w czasie rzeczywistym oraz
analiza danych historycznych. Do konfi-
guracji kilku falownikéw mozna réwniez
wykorzysta¢ przeno$ny modut kopiowa-
nia parametrow.
Wigcej szczegétéw dostepnych jest na stronie

www.falowniki.net. Oficjalnym i wylacznym
dystrybutorem LITE-ON w Polsce jest firma Eldar.

90 lat tradycji polskiej fabryki Bombardier Transportation (ZWUS)

Bombardier Transportation, lider w zakresie technolo-
gii dla transportu szynowego, $wigtuje jubileusz 90-lecia
dzialalnosci w branzy sterowania ruchem kolejowym w Pol-
sce. Jubileusz ten uswietnita uroczysto$¢, na ktdrej go$émi
firmy Bombardier byli przedstawiciele gléwnych klientéw,
administracji pafnstwowej oraz liczni reprezentanci branzy
kolejowej. Od swoich poczatkéw w roku 1926 zaklad w Kato-
wicach, obecnie wchodzacy w sklad Dywizji Sterowania Ru-
chem Kolejowym (RCS) Bombardier Transportation, jest pre-
kursorem wielu rozwigzan w zakresie sterowania ruchem
kolejowym w Polsce, ktére majg fundamentalne znaczenie
dla rozwoju transportu szynowego w Polsce, w tym transeu-
ropejskich korytarzy transportowych. Z biegiem czasu spo6l-
ka w Katowicach zwiekszyta swoje zatrudnienie do ponad 700

WYDARZENIA

® ABB zakupito spétke SVIA, szwedzkiego producenta i in-
tegratora, ktéry specjalizuje sie w systemach do zatagdunku
maszyn CNC za posrednictwem robotéw. W jego portfolio
znajduja sie takze maszyny do znakowania oraz czyszczenia
detali po obrébce. Warunki finansowe transakcji nie zostaty
ujawnione.

Przejecie rozszerza rowniez portfolio maszynowe ABB
o wieksza game zaawansowanych i zintegrowanych aplikacji
wizyjnych. ABB twierdzi, ze fuzja bedzie korzystna dla produ-
centéw OEM oraz CNC, a takze dla wiasnych dystrybutorow.

SVIA dotaczy do dzialu ABB Discrete Automation and
Motion, stajac sie jednoczesnie centralnym ogniwem w fir-
mie, zajmujacym sie systemami zaladunkowymi. Dotychczas
SVIA oferowata opracowane wspédlnie z ABB gniazdo robocze
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0sob i stala sie znaczacym i cenionym lokalnym pracodawca
i producentem.

Stawomir Nalewajka, Prezes Zarzadu spdtek Dywizji RCS
Bombardier Transportation w Polsce, powiedzial:

- Jest to szczegolnie wyjatkowy moment dla naszej spoiki. Je-
steSmy niezmiernie dumni z przefomowych technologii, ktdre
dostarczamy, oraz bardzo dobrych relacji, jakie zbudowaliémy
z naszymi klientami. JesteSmy oddani sprawie wprowadzania
na rynek polski najnowszych produkowanych w Polsce tech-
nologii i jeste$my dobrze przygotowani do realizacji kolejnych
dalekosieznych projektéw w zakresie dostaw konwencjonalnych
systemow sterowania ruchem oraz ETCS dla kolejowych linii
magistralnych, linii mato obcigzonych i metra, ktére przyczy-
nia¢ sie beda do rozwoju Polski przez kolejnych 90 lat.

FlexMT, ktore zwiekszato stopien wykorzystania obrabiarek
CNC nawet 0 90% w stosunku do zaltadunku manualnego.

Na rynku widoczne jest coraz wieksze zainteresowanie
zatadunkiem maszyn poprzez systemy robotyki. Wynika to
z potrzeby zwiekszania wydajnosci i elastycznosci produkcji.
Rynek kieruje sie bowiem w strone produkcji mniejszych par-
tii bardziej zréznicowanych produktéw. Takie systemy moga
pozytywnie wplynaé¢ na bezpieczenstwo pracownikéw nara-
zonych na szybko poruszajace sie elementy maszyn.

ABB podkresla, ze ogromne portfolio SVIA w potaczeniu
z dedykowanym oprogramowaniem przeznaczonym do zata-
dunku znaczaco obnizy koszty techniczne podczas tworzenia
nowych instalacji.

Zrédto: drivesncontrols



SIEMENS

LOGO! 8
Prosty 1 genialny.

Modut logiczny

www.siemens.pl/logo

LOGO! 8 to kolejna generacja modutéw logicznych. Nowy  Dodatkowym atutem LOGO! 8 jest mozliwos¢ szybkiego
model sprosta wszelkim oczekiwaniom uzytkownika dzieki  skonfigurowania komunikatéw ktére mozna wyswietli¢

uproszczonej obstudze, nowemu wys$wietlaczowi oraz na telefonie, czy komputerze PC. Dedykowany modut
maksymalnie tatwej konfiguracji komunikacji w sieci GSMIGPS pozwala na zdalna komunikacje przez sie¢
Ethernet.

komérkowa, co zwieksza zakres zastosowania LOGO!

www.siemens.pl/logo
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Maintenance - utrzymanie ruchu kluczem do wilasciwego funkcjonowania firmy

K azda firma produkcyjna zmaga sie z nieustannym wyzwa-
niem - jak ustrzec sie¢ awarii i przewidzie¢ ewentualne
usterki. Najmniejszy przest6j produkeji wiaze sie z powaznymi
stratami finansowymi. Dlatego tez coraz wiecej firmy inwestu-
ja w systemy diagnostyczne i aparature usprawniajaca wykry-
wanie nawet najmniejszych symptomoéw usterek w produkeji.
O tym, jak ,utrzymac¢ si¢ w ruchu’, wiedza najlepiej uczestnicy
corocznych Targdw Maintenance i towarzyszacych im szkolen
w ramach Jesiennej Szkoly Utrzymania Ruchu.

Najblizsza, siddma edycja Miedzynarodowych Targéw Utrzy-
mania Ruchu, Planowania i Optymalizacji Produkeji Mainte-
nance, zaplanowana na 5-6 pazdziernika 2016 roku, juz po raz
kolejny odbedzie si¢ w EXPO Krakéw. Zainteresowanie syste-
mami diagnostycznymi, systemami sterowania, podzespolami,
materialami eksploatacyjnymi czy rozwigzaniami IT dla dzia-
téw produkeji weiaz roénie. Stad tez coraz wigcej specjalistow
odwiedza Targi Maintenance, by na biezaco zapozna¢ si¢ z no-
winkami technicznymi w tym zakresie.

Jak zapowiada Organizator - firma Targi w Krakowie - w tym
roku oferta Targow, jak i szkolen JSUR, bedzie jeszcze bardziej
atrakcyjna i dopasowana do potrzeb uczestnikéw. Na targach
mozemy spodziewac¢ sie blisko 200 Wystawcdw oraz ciekawe-
go programu Jesiennej Szkoly Utrzymania Ruchu. ,,Najnow-
sze technologie w oszczedzaniu energii i metody jej odzysku’,

reklama

»lermowizyjne monitorowanie stanu technicznego maszyn
i urzadzer?, ,Utrzymanie ruchu na najwi¢kszym liniowcu pa-
sazerskim $wiata” — to tylko przykladowe tematy, jakie zostang
poruszone w trakcie konferencji.

Zdaniem Wystawcow ubiegloroczne Targi byly bardzo udane.

- Klienci, ktérzy nas odwiedzali, byli bardzo konkretni. Wie-
dzieli, czego potrzebuja, a prowadzone rozmowy byly fachowe.
To byly bardzo intensywne targi. Poréwnujac je z innymi, naj-
wiekszym atutem jest wlasnie skonkretyzowany klient. Nawia-
zaliSmy mnostwo kontaktdw z partnerami z calej Polski. Targi
zdecydowanie sie sprawdzity jako narzedzie promocji dla naszej
firmy. Zaréwno Wystawcy, jak i Odwiedzajacy podkreslaja, ze
czas poswiecony na udzial w Targach Maintenance procentuje
zaréwno nowymi kontaktami, jak i konkretnymi zleceniami.
Przestrzen i atmosfera Targoéw sprzyjaja interesom oraz nawig-
zywaniu i utrzymywaniu dtugotrwalych relacji biznesowych -
méwi Piotr Zebrowski z firmy Emipak Sp. z o.o.

Réwnolegle z Targami Maintenance odbeda si¢ 8. Miedzy-
narodowe Targi Obrébki, Magazynowania i Transportu Mate-
riatéw Sypkich i Masowych - SyMas. Juz tylko do konca maja
mozna skorzysta¢ z rabatu i zarezerwowac stoisko na Targach
Maintenance i SyMas w promocyjnej cenie.

Wiecej informacji na stronach wydarzenia: www.mtc.krakow.pl
oraz na www.symas.krakow.pl.

* Ko

* Automatyka, robotyka, diagnostyka
* Mechanika i narzedzia

* Pneumatyka i hydraulika

* Elektryka i elektronika

* Logistyka produkciji

* Ko

* Serwisowanie infrastruktury
okotoprodukcyjnej

* Ou

Kontakt:
Karol Miernikiewicz

e-mail:
mobile

Organizator: Miejsce
Torgi 00 o o o e0e
wKrakowie KRAKOW

www.targi.krakow.pl

nserwacja maszyn i urzgdzen

ntrola jakosci i monitorowanie

tsourcing Utrzymania Ruchu

miernikiewicz@targi.krakow.pl
. +48 507 044 183

Www.expo.krakow.pl

Maintenance

7. Miedzynarodowe Targi Utrzymania Ruchu, Planowania i Optymalizaciji Produkciji

5-6 pazdziernika 2016, Krakow

takie Targl
W Polsce

Www.mic.Krakow.p
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Nowe enkodery absolutne serii
HMG 10 /PMG 10 firmy Baumer Hiibner

F irma Baumer Hiibner z Berlina, kt6-
ra reprezentujemy w Polsce, wpro-
wadzila na rynek nowa serie enkode-
réw absolutnych, ktére chcieliby$my
zaprezentowal w dzisiejszym artyku-
le. Enkodery absolutne serii HMG 10/
PMG 10 wykorzystuja doskonale znang
uzytkownikom enkoderéw pracujacych
w najtrudniejszych warunkach techno-
logie ,,HeavyDuty”, ktérg opisywalismy
we wczesniejszych artykutach.

Prezentowane urzadzenie posiada
szereg nowoczesnych rozwigzan, ktore
czyni go produktem o najwyzszej jakosci,
przeznaczonym do pracy w najtrudniej-
szych warunkach. Podwojne hybrydo-
we ulozyskowanie w polaczeniu z ma-
gnetyczna metoda pomiaru w znaczacy
sposob ogranicza wplyw niepozadanych
sit zewnetrznych oraz zaktdcen dziata-
jacych na uktad pomiarowy. Kolejnym

reklama

ciekawym rozwiazaniem jest napedzany
przez obrot enkodera system wytwarza-
nia energii ,MicroGen’, zasilajacej uktad
zliczajacy obroty enkodera.

Warto réwniez wspomnie¢ o odpornej
na dzialanie korozji i wykonanej z naj-
wyzszej jako$ci materialéw obudowie
enkodera. Montaz urzadzenia jest bar-
dzo prosty - polega na odkreceniu tylnej
obudowy w celu dokrecenia $ruby mocu-
jacej enkoder do walka silnika. Skrzyn-
ka kablowa moze by¢ odwrécona o 180°
a w polaczeniu z dodatkowymi akceso-
riami montazowym, mozemy dopasowac
urzadzenie do wymagan aplikacji.

Ponizej krotka charakterystyka, przed-
stawiajgca najwazniejsze parametry me-
chaniczne i elektryczne:

watlek @11 i kolnierz B10 (PMG10);

przelotowy lub nieprzelotowy otwér

na walek @12-20 mm, otwor stozko-
wy @17 mm (HMG10);

rozdzielczo$¢ do 40 bitow;

dostepne interfejsy: Profinet, Profibus,

CANopen, EtherCat, Ethernet, SSI;

maksymalna predkos¢ obrotowa do

12000 obr./min;

dopuszczalne obcigzenie watka/tulei

do 450 N (osiowe), do 650 N (boczne);

temperatura pracy od —40° do 100°C;
stopien ochrony IP66/IP67;

opcjonalnie sygnal inkrementalny na
wyjéciu do 131072 impulséw na obrét
lub Sin/Cos - 32 okresy na obrot.
dostepny z programowalnym wylacz-
nikiem predkosciowym z zakresem
dziatania 2-12 000 obr./min.
Serdecznie zapraszamy Panstwa do za-
poznania sie ze szczegdtowy oferta firmy
TERM, ktéra znajduje sie pod adresem
www.term.pl.

IRM

ENKODERY
STEROWNIKI
'BEZPIECZNIKI
TACHOPRADNICE

TERM Tomasz Sobczak
ul. Opolska 22/8
41-500 Chorzow

tel. 32-249 85 99

fax 32-249 92 89
e-mail: info@term.pl
www.term.pl
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Srodki publiczne na rozwéj sterowania

Anna Szymczak

Opracowanie nowego sterowania moze by¢ ciekawym projektem, ktéry ma szanse na dotacje z puli
dotacji na badania i rozwdj z okresu budzetowania 2014-2020. Rynek jest bardzo wymagajacy i ciggle
poszukiwane sg nowosci, aby zaskoczy¢ klientéw. Prace nad przygotowaniem nowego sterowania do
pojedynczej maszyny czy catego ciggu produkcyjnego to czesto etapy typowego projektu badawczego,

a wiec moga by¢ przedmiotem wsparcia dotacyjnego.

ypowe etapy prac na nowym sterowaniem to prace projek-

towe, nastepnie testy na maszynie, poprawki i znowu testy,
ostatecznie produkt finalny. Czasami pewne prace sa zlecane
uczelni czy instytutowi, czyli w nomenklaturze dotacyjnej sa to
badania prowadzone we wspotpracy z jednostkami naukowymi.
Takie przedsiewzigcia bardzo dobrze wpisujg sie w priorytety
programéw z perspektywy 2014-2020. Wysokie wymagania
w zakresie innowacji moga by¢ bariera dla wielu dzialalnoéci,
ale dla pewnych sg szansa.

Przedsiebiorcy zazwyczaj zainteresowani sg inwestycjami
w maszyny, urzadzenia czy rozbudowe, a sprawy naukowe sg
im odlegte. W mediach czy na konferencjach pojawiaja sie cze-
sto, hasta takie, jak: ,,projekty celowe”, ale nie zawsze dokladnie
wiadomo, co w praktyce oznaczajg. Nowa perspektywa unijna
przesuwa punkt ciezko$ci z dotowania fazy wdrazania nowo-
$ci na faze ich wytwarzania. Teraz zamiast $ciggac z zagranicy
gotowe technologie, procesy czy rozwigzania, powinno si¢ je
opracowywacé, a w tym celu przekazywane beda dotacje.

Projekty celowe to projekty, ktdre sg prowadzone - jak sama
nazwa sugeruje — w jakims§ celu, np. opracowanie nowego typu
sterowania. Nie chodzi tutaj o wprowadzenie drobnych popra-
wek w funkcjonowaniu, ale faktycznie o prace nad znaczaco
zmodyfikowanymi produktami.

Faza projektowa to etap, gdzie gtéwne koszty dotycza wy-
datkéw osobowych — wynagrodzen os6b pracujacych na rzecz
nowego wyrobu, czyli sa to umowy o prace, umowy zlecenia,
umowy o dzieto. Wynagrodzenia sg wliczane w koszty projektu
w takiej wysokosci, w jakiej poszczegdlne osoby s3 zaangazo-
wane w projekt, czasami jest to 100%, a czasami mniej. Pra-
cownicy potrzebuja do pracy narzedzi w postaci programéw
projektowych, komputeréw, skaneréw, aplikacji, a w fazie te-
stowania takze np. maszyn produkcyjnych. Amortyzacja od
tych wydatkéw takze moze by¢ dotowana. Jesli cze$¢ prac jest
zlecanych na zewnatrz, to s to tzw. ustugi obce i one takze
moga by¢ dotowane. Gdy w celu wykonania testow niezbedne
jest zbudowanie instalacji prototypowej, wtedy koszty budowy
prototypu sg kwalifikowane. Katalog wydatkow kwalifikowa-
nych, czyli podlegajacych dotowaniu, jest szeroki.

Poziomy dofinansowania sg zréznicowane w zaleznosci od
fazy badan, wielkoéci podmiotu, a takze planéw ich upowszech-
niania. Przyktadowo, duze przedsi¢biorstwo na prowadzenie
badan przemystowych moze uzyska¢ dotacje w wysokosci
50%, a mikroprzedsiebiorstwo 70%, pulapy z uwzglednieniem
premii za rozpowszechnianie wynikéw beda wynosi¢ odpo-
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wiednio 65% i 80%. W przypadku prowadzenia prac rozwojo-
wych, czyli w dalszej fazie zaawansowania projektu - poziom
dotacji spada do poziomdéw 25% dla duzego przedsiebior-
stwa, a 45% dla mikroprzedsiebiorstwa, a z tzw. premia jest to
40% i 60%.

Aby projekt badawczy mial realne szanse na uzyskanie dotacji,
musi spetnia¢ kilka warunkow. Przede wszystkim powinien by¢
kompleksowy i wprowadza¢ faktycznie co$§ nowego na rynek.
Dokonywanie drobnych zmian, modyfikacji czy poprawy kil-
ku funkcjonalno$ci nie wpisze si¢ w ramy unijne. Projekt musi
by¢ realizowany przez podmiot, ktéry wykaze odpowiednie do-
$wiadczenie w pracach podobnego typu. Bardzo wazne znacze-
nie ma potencjat kadrowy wnioskodawcy. Instytucje udzielajace
wsparcia sg wyczulone na eliminowanie projektéw realizowa-
nych przez niedoswiadczony zesp6l. Nowo powstala firma nie
jest wykluczona z ubiegania si¢ o dotacje, ale wtedy powinna si¢
wspoma&c wspolpraca z zewnetrznymi fachowcami lub wyka-
za¢ dostep do doswiadczonej kadry. Ponadto projekt badawczy
powinien by¢ osadzony w realnych ramach czasowych, tzn. nie
moze trwaé wiele lat ani tez nie powinien sie koficzy¢ w 5 mie-
siecy. Okres realizacji powinien wynika¢ ze specyfiki.

Czestym bledem przy ubieganiu sie o dotacje przez nowe
firmy jest mylenie zwyczajowego pojecia ,,badania” z badaniem
w sensie ,,prac badawczo-rozwojowych”. Gdy celem jest uzyska-
nie certyfikatu zgodnoéci z norma, aprobaty technicznej — to
jest to tylko waski wycinek z pojecia prac badawczo-rozwojo-
wych i samodzielnie nie moze by¢ przedmiotem projektu ba-
dawczego. Jedli takie badanie jest etapem warunkujgcym wpro-
wadzenie na rynek nowego produktu, to moze by¢ dotowane
jako jeden z wydatkéw w projekcie.

Warto przeanalizowaé plany rozwoju firmy w perspektywie
najblizszych kilku lat pod katem pozyskiwania srodkéw na ba-
dania. Nie kazda branza ma takie perspektywy przy nowych
dotacjach na lata 2014-2020, wiec warto skorzysta¢ z okazji,
budujac kompleksowe projekty obejmujgce caty zakres prac -
od pomystu po finalny unikatowy produkt rynkowy.

IE' Anna Szymczak, e-mail: a.szymczak@ms-consulting.pl

(D corun
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Enkoder w ciaggu 24 godzin?

ak - to jest mozliwe. Z myslg o potrzebach klientéw fir-

ma Fritz Kiibler GmbH stworzyla nowg ustuge 240ONE.
W ramach tej ustugi wybrane enkodery inkrementalne z serii
SENDIX 5000 lub SENDIX 5020 produkowane sg tego samego
dnia. Dodatkowo Kiibler zwiekszyt rodzaj mozliwych parame-
tréw do wyboru, a w szczeg6lnosci znacznie powigkszyt ilos¢
réznych dostepnych ,,0d reki” rozdzielczo$ci enkodera. Dzie-
ki temu bardzo szeroki wybodr parametréw dopasuje enkoder
zawsze do aplikacji klienta, a nie odwrotnie. Wystarczy tylko
dobra¢ odpowiednie dla siebie parametry enkodera (ogdlnie
mozliwy wybér to az milion opcji). Zamdwienia zlozone w fa-
bryce do godziny 9:00 wysylane s tego samego dnia.

Enkodery serii SENDIX 5000 i SENDIX 5020 to w pelni
optyczne enkodery inkrementalne, ktérych duza zaleta jest
precyzja i niezawodno$¢. Dzieki temu w pelni optycznemu
systemowi pomiarowemu enkodery z powodzeniem dzialaja
nawet przy silnych polach magnetycznych, co sie czesto zdarza,
gdy enkoder montowany jest w systemie napedowym (falownik,
hamulec elektromagnetyczny itp.).

Potwierdzajg to jedni z najwigkszych (réwniez Polscy) pro-
ducenci napedow.

Dzieki zastosowaniu konstrukcji Safety-Lock™ enkodery te
charakteryzuja si¢ niezawodnoscia i dluga Zywotnoscig. Wy-
soka ochrona (IP67) oraz szeroki zakres temperatur od -40°C
do +85°C umozliwiajg zastosowanie tych urzadzen na zewnatrz.

Rodzina enkoderéw SENDIX zostala przetestosowana nawet
w bardzo trudnych warunkach. Enkodery z Safety-Lock™ tole-
ruja bledy montazowe i wysokie obcigzenia na wale, jak réwniez
wahania temperatury lub wibracje.

Dzieki ustudze 240NE enkodery te dostepne sg az w milionie
wariantéw do wyboru.

Producent udziela 2-letniej gwarancji na swoje produkty.

Ustuge te doceniajg zwlaszcza wlasciciele firm oraz pracowni-
cy utrzymania ruchu, dla ktérych kazdy dzien przestoju w pro-
dukcji wigze sie z problemami oraz ogromnymi stratami.

Dzigki 24ONE firma Kiibler wprowadzita nowg jako$¢ w ob-
studze klientow.

JEDEN DZIEN. )
MlLle WARIANTOW.
TWOJ ENKODER"
Lubl
stupier
* SENDIX 5000 i 5020 www.kubler.pl

Clausohm Polska

Firma dziata na rynku polskim od 2006 roku jako oddziat
niemieckiej firmy Clausohm-Software GmbH.

Realizujemy projekty w dziedzinach: przemystu samochodo-
wego, o$wietleniowego oraz chemicznego w Europie, Ameryce
PéInocnej i Poludniowej, a takze w Azji. Zdobyte do$wiadcze-
nie przeklada si¢ na dobrze przemyslane rozwigzania automa-
tyki przemystowej oraz ich terminows implementacje.

Zakres dzialalnosci firmy:
doradztwo w zakresie automatyki przemystowej;
programowanie PLC - specjalizacja SIMATIC S7;
projektowanie oraz montaz szaf sterowniczych;
projektowanie oraz montaz przemystowych stacji kompu-
terowych;
projektowanie i implementacja maszynowych systemow
bezpieczenstwa.

Jestesmy producentem systemoéw klasy MES - ,,CIRCLE” oraz
SCADA - ,,CIRCLE ACARA” Nasze oprogramowanie funkcjo-
nuje na pigciu kontynentach $wiata. Oba systemy umozliwiaja
zarzadzanie procesem produkcji, analiz¢ wydajnosci maszyn,
wspomagaja zarzadzanie prac konserwacyjnych oraz diagnosty-
ke maszyn, a w przypadku producentéw OEM dokladna analize

przebiegu procesu produkeji dzigki identyfikowaniu produktow
za pomocg kodéw i archiwizowaniu danych produkcyjnych
przez dlugie lata.

Clausohm Polska Sp. z 0.0.
ul. Wojska Polskiego 52 a/43
Biuro: ul. Bydgoska 75
78-600 Watcz

tel. 67-387 08 41

fax 67-387 08 42

e-mail: polska@clausohm.de
www.clausohm.eu

reklama

Oferujemy: e doradztwo w zakresie automatyki przemystowej; programo-

wanie PLC - specjalizacja SIMATIC S7; e projektowanie oraz montaz szaf
sterowniczych; e projektowanie i instalacje przemystowych stacji kompute-
rowych oraz systeméw bezpieczenstwa maszyn.

Jestesmy producentem oraz dostawca systemu MES ,,CIRCLE” oraz SCADA
»CIRCLE Acara”. Nasze oprogramownie umozliwia analize wydajnosci
maszyn, zarzadzanie procesem produkcji i wspomaganie zarzadzaniem
pracami konserwacyjnymi, diagnostyke maszyn, a takze archiwizacje
zebranych danych przez dtugie lata.

www.clausohm.eu
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Czy polskie firmy sa gotowe na Przemyst 4.0?

Internet Rzeczy, Big Data, cyberbezpieczenistwo - to terminy, ktére wkrétce beda nierozerwalnie zwigzane
takze z biezaca pracg w fabrykach. Nowoczesne technologie wnikajg do przemystu. Juz 91 procent polskich
firm produkcyjnych deklaruje czesciowe lub catkowite zautomatyzowanie. ,Dokladniejsza analiza pokazuje
jednak, ze w kwestii Przemystu 4.0 krajowe firmy czeka jeszcze sporo pracy” - podkreslaja specjalisci.

Czwarta rewolucja nie tylko
przemystowa

Z badania przeprowadzonego przez
firme¢ ASTOR wérdd polskich firm
produkcyjnych wynika, ze coraz chet-
niej siegaja one po rozwiazania z za-
kresu automatyki i informatyki. Juz 91
proc. deklaruje cze$ciowe lub calkowite
zautomatyzowanie produkcji (w 2014 ro-
ku odpowiadato tak 80 proc. badanych),
a 67 proc. postrzega sie jako zinforma-
tyzowane*. Dokladniejsza analiza ujaw-
nia jednak mocne rdéznice. Najwiecej
w pelni zautomatyzowanych zaktadéw
to bowiem firmy o wysokich przycho-
dach. Spoérdd przedsigbiorstw z rocz-
nym przychodem do 300 mln zt jedynie
jedno na siedemnascie deklaruje zauto-
matyzowanie. Tymczasem w Europie
Zachodniej czwarta rewolucja przemy-
stowa trwa juz w najlepsze. Réwnie nie-
uchronna, jak trzy poprzednie - rézni sie
od nich skalg. Takie czynniki, jak m.in.
powszechny dostep do internetu, mo-
bilnos¢ urzadzen, czy obnizenie kosztow
przechowywania danych, sprawiaja, ze
jej zasieg jest szerszy i glebszy. Dotyczy
juz nie tylko przemystu. Zgodnie z ideg
Klausa Schwaba czwarta rewolucja prze-
mystowa kreuje rozwigzania fizyczne
(np. autonomiczne samochody, drony),
cyfrowe (np. bitcoin i Uber) oraz biolo-
giczne (np. systemy monitoringu pracy
organizmu czy protezy powstajace dzieki
drukowi 3D).

Przemyst 4.0, czyli?

Nazwa ,,Przemyst 4.0” pojawila sie
po raz pierwszy w przestrzeni publicz-
nej przy okazji inicjatywy rozpoczetej
przez rzad niemiecki w roku 2011. Do-
tyczy elastycznej produkeji w dobie go-
spodarki opartej na wiedzy. Jej gtéwna
idea — smart factory - zaklada, ze w przy-
szlosci, dzigki nowoczesnym technolo-
giom, konsumenci bedg m.in. w stanie
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otrzymywac¢ od fabryk spersonalizowane
produkty, ale nie wptynie to na wzrost
kosztéw wytwarzania. W krajach Europy
Zachodniej, Industry 4.0 to odpowiedz
na m.in. wysokie koszty pracy polaczo-
ne z zalamaniem demograficznym. Do-
datkowo chodzi o powrét do wytwarza-
nia realnej wartosci dodanej, ktorg daje
przemyst, a nie do konica daja ustugi.

- Polski przemyst na aktualnym eta-
pie rozwoju wymaga przede wszystkim
zbudowania silnej infrastruktury w ob-
szarze automatyzacji i informatyzacji,
ktora bedzie stuzyta jako fundament do
inwestycji w bardziej inteligentne tech-
nologie. Wymaga tez duzych inwestycji
w obszarze przygotowania menedzeréw
i inzynieréw do aplikacji tych technolo-
gii — zauwaza Jarostaw Gracel, czlonek
zarzadu operacyjnego w firmie ASTOR
i jednocze$nie automatyk.

Przemyst 4.0 - bedzie duzo pracy

W modelu, w ktérym produkcja
w wigkszym stopniu zostaje zautoma-
tyzowana, na barkach ludzi spoczywa
przede wszystkim nieustanne poszerza-
nie wiedzy i kompetencji technologicz-
nych. To wymagajace zadanie. Z ideg
Przemystu 4.0 wigze si¢ bowiem cale
spektrum wyzwan, ktére trzeba zrozu-
mie¢ i odpowiednio wykorzystaé. To
m.in.: Przemystowy Internet Rzeczy,
Big Data, bezpieczenstwo cyfrowe sieci
i komputeréw przemystowych, przetwa-
rzanie danych w chmurze, udostepnianie
informacji, analiza danych w czasie rze-
czywistym, integracja produktow z infra-
strukturg. To sprawia, ze wbrew pesymi-
stycznym wizjom nowe trendy generuja
wiele miejsc pracy.

- W Przemysle 4.0 na znaczeniu na
pewno zyskaja takie profesje jak: auto-
matyk i robotyk, inzynier oprogramo-
wania, inzynier produkcji, projektant
systemow automatyki czy mechatronik.

Dodatkowo rewolucja przyniesie ze soba
powstanie nowych zawodéw, ktdre beda
faczyly kompetencje z kluczowych dla
niej dziedzin - ocenial Jarostaw Gracel
podczas niedawnej konferencji ,,Prze-
myst 4.0”, w ktorej udzial wzieli takze
przedstawiciele General Motors, Delo-
itte, Siemens i Bosch.

Wyzwania dla kadry kierowniczej

Z punktu widzenia nakladéw inwe-
stycyjnych i rentownosci najwieksze
wyzwania zwigzane z Przemystem 4.0
czekaja wlascicieli zakladéw przemy-
stowych. W tym obszarze potrzebne be-
dzie budowanie wizji rozwoju systemdw,
a pdzniej jej konsekwentna i cierpliwa
realizacja. Kadra kierownicza - kierow-
nicy fabryk i linii produkcyjnych - mu-
sza natomiast przede wszystkim roz-
wija¢ wiedze o systemach i strategiach
pomyslnego wdrazania produktéw do
zarzadzania Przemystem 4.0. Tymcza-
sem z badania przeprowadzonego wsrdd
uczestnikéw Advanced Manufacturing
Expo & Conference (gléwnie manage-
réw) przez LNS Research wynika, ze az
86 proc. badanych wskazalo, ze nie zna,
nie rozumie i nie potrafi oceni¢ wpltywu
Internetu rzeczy na swoj biznes. Z kolei
badanie przeprowadzone przez ASTOR
ujawnia, ze takze polskie firmy czeka
jeszcze sporo pracy. Tylko okoto 36 pro-
cent z nich deklaruje np., ze ich syste-
my sterowania maszyn sg zintegrowane
z oprogramowaniem przemysfowym na
tyle, aby automatycznie gromadzi¢ dane.

* 7rddlo: Raport ASTOR ,,W jakie technolo-
gie inwestujg firmy produkcyjne w Polsce?”
opracowany na bazie badania przepro-
wadzonego w trzecim kwartale 2015 roku
wsrdd 100 przedstawicieli polskich firm pro-
dukeyjnych.



Nowe laboratorium dydaktyczne
w firmie Bosch Rexroth Sp. z o0.0.

Firma Bosch Rexroth, jako wioda-
cy dostawca w zakresie technologii
napedow i sterowan, posiada szerokg
wiedze technologiczng w zakresie pro-
duktéw, rozwigzan oraz ich stosowa-
nia, ktora wykorzystuje w ksztalceniu
uzytkownikéw maszyn. Odpowiadajac
na rosnaca na rynku potrzebe rozwoju
zawodowego oraz podniesienia kwali-
fikacji specjalistow technicznych, firma
rozbudowala swoja baze dydaktyczna
o laboratorium szkoleniowe napeddéw
i sterowan elektrycznych.

Sala zostala wyposazona m.in. w sys-
tem przenos$nikéw VarioFlow plus, sys-
tem wkretarkowy CS350, serwonapedy
IndraDrive (zdecentralizowane napedy
IndraDrive Mi, IndraDrive CS oraz In-
draDrive C), serwomotory, falowniki,

A L
Otwarcie laboratorium szkoleniowego nape-
dow i sterowan elektrycznych w firmie Bosch
Rexroth Sp. z 0.0., ktére miato miejsce w dniu
20.04.2016 .

moduly liniowe, a takze panele HMI.
Nowa baza dydaktyczna umozliwia po-
znanie zasad funkcjonowania tychze
produktéw i systemow oraz ich pdzniej-
szego praktycznego zastosowania.

YASKAWA otwarcie oddzialu w Polsce

Dnia 13 maja we Wroclawiu odbyto
sie uroczyste otwarcie polskiego
oddziatu firmy YASKAWA przy ulicy
Dunskiej 11 na terenie Wroctawskiego
Parku Technologicznego.

YASKAWA jest japonskim produ-
centem napedow, silnikéw, robotow
przemystowych, sterownikéw z ponad
100-letnim do$wiadczeniem. Ich rozwig-
zania znajduja zastosowanie m.in. w gor-
nictwie, przemysle stalowym, spawalni-
czym, motoryzacyjnym, SpoZywczym,
Maszynowym.

W spotkaniu prasowym wyglosilo
przeméwienia kilka oséb. Miedzy inny-
mi Pan Manfred Stern, Prezes YASKAWA
Europe i YASKAWA Polska, ktory przed-

stawit histori¢ powstania firmy oraz ga-
me produktéw. Przedstawiono tez Osoby
odpowiedzialne za gtéwne dzialy w Pol-
sce: Artur Wojewoda - dzial robotyki,
Marek Bukieda - dzial techniki napedo-
wej oraz Mariusz Gérecki odpowiedzial-
ny za dzial sterowania, VIPA Controls.

Gos¢mi honorowymi byli Shigeo Mat-
sutomi, Ambasador Japonii, wraz z mal-
zonkg Kaori Matsutomi.

Cale spotkanie odbyto sie w atmos-
ferze kultury japonskiej. Poczawszy od
wizyty specjalnych gosci, menu, poka-
zu japonskiej kultury i sztuki walki, po
wycieczke do ogrodu japonskiego we
Wroctawiu.
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Targi EXPOPOWER 2016 za nami

ajowe Targi EXPOPOWER, od-

bywajace si¢ pod jednym dachem
z Migdzynarodowymi Targami Energii
Odnawialnej GreenPOWER, stanowi-
ly interesujacg mieszanke sprzyjajaca
wymianie do$wiadczen. W Poznaniu
zaprezentowaly sie firmy z Polski, Nie-
miec, Belgii, Turcji, Litwy, Ukrainy, Taj-
wanu, Szwecji i Chin. Targi zgromadzity
6535 uczestnikow, ktorzy przyjechali do
stolicy Wielkopolski zainteresowani no-
wymi produktami i ustugami z obszaru
dystrybucji i rozdziatu energii elektrycz-
nej oraz cieplnej, elektrotechniki i elek-
troniki przemystowej, a takze nowymi
technologiami pozyskiwania energii ze
zrodet odnawialnych.

Wielcy nagrodzeni
Nowoczesne, innowacyjne, wytworzo-
ne w oparciu o najwyzszej klasy techno-
logie - takie produkty zglosili wystaw-
cy Targéw EXPOPOWER do konkursu
o0 Zloty Medal MTP. Sze$¢ z nich zyskalo
pozytywna rekomendacje sadu konkur-
sowego. Laureaci odbierali nagrody pod-
czas uroczystego otwarcia Targéw EXPO-
POWER, a wyréznione produkty mozna
bylo zobaczy¢ w poznanskich halach.
Tegoroczni zloci medalisci Targow
EXPOPOWER to:
Sterownik polowy SO-54SR-xxx
z funkcjami zabezpieczeniowymi dla
zastosowan ,,Smart Grid” (Badawczo-
-Rozwojowa Spoétdzielnia Pracy Mi-
kroprocesorowych Systemoéw Auto-
matyki ,, MIKRONIKA’, Poznan).
Mobilna Linia Serwisowa (Energy
Composites Sp. z 0.0., Wodzistaw
Slaski).
Napedy elektromechaniczne do tacz-
nikéw napowietrznych SN (Instytut
Energetyki — Zaktad Dos$wiadczalny
w Biatymstoku, Biatystok).
Rodzina listew typu MS45 (Przedsie-
biorstwo Tworzyw Sztucznych ,MAR-
MAT” Sp. z 0.0., Jasin k. Swarzedza).
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Seria stupéw strunobetonowych dla
linii WN 110 kV (Strunobet-Migacz
Sp. z 0.0., Lewin Brzeski).
Kompaktowa rozdzielnica pierscienio-
wa w izolacji gazowej typu TPM Kom-
pakt (ZPUE SA Wloszczowa / Zgtasza-
jacy: ZPUE SA / Grupa KORONEA,
Wloszczowa).

Uroczysta gala Targéw stanowila spo-
sobno$¢ do wreczenia takze innych, nie
mniej waznych nagréd. Medal i reko-
mendacje prezesa Stowarzyszenia Elek-
trykow Polskich otrzymata firma Impact
Clean Power Technology SA za rozpro-
szony system zarzadzania zasobnikami
energii do aplikacji mobilnych, a Ztoty
Volt, czyli nagroda Polskiej Izby Gospo-
darczej Elektrotechniki, powedrowat do
firmy Elwat Wrcotaw za rodzine wtyczek
TINEN.

Uhonorowano réwniez wystawcow,
ktérzy najciekawiej architektonicz-
nie zaaranzowali stoisko. Statuetkami
Acanthus Aureus wyrézniono ekspozy-
cje firm: Apator SA, BRSPM SA. MI-
KRONIKA, ELEKTROBUDOWA SA,
ELEKTROMONTAZ-POZNAN SA Za-
kiad Produkeji Urzadzen Elektroenerge-
tycznych, ENEA SA, PGE Polska Gru-
pa Energetyczna SA, ZPUE SA Grupa
KORONEA, Schneider Electric Polska
Sp. z o.0.

O zmianach i innowacjach na
rynku

Seminaria i konferencje odbywajace
sie w ramach EXPOPOWER to wazny
glos w dyskusji o przysztosci polskiego
sektora energetycznego i jego roli dla
polskiej gospodarki w kontekscie wy-
zwan krajowych i miedzynarodowych.
Potwierdzeniem byly petne sale stucha-
czy, ktorzy wzieli udzial w dwoch presti-
zowych wydarzeniach.

Pierwszym byla VII Konferencja Na-
ukowo-Techniczna z cyklu ,,Energoosz-
czedno$¢ w oéwietleniu” nt. ,Technika

Zakonczone w Poznaniu Miedzynarodowe Targi Energetyki EXPOPOWER 2016 minety pod hastem
prezentacji osiggnie¢ przemystu energetycznego. Wydarzenie stanowito réwniez zastrzyk najswiezszej
wiedzy o trendach, zmianach i wyzwaniach, jakie czeka rynek energii.

Swietlna 2016” odbywajaca sie pod pa-
tronatem Polskiego Komitetu O$wietle-
niowego SEP i Zwiazku Producentéw
Sprzetu O$wietleniowego POL-Lighting.
Drugim - XIV Konferencja Naukowo-
-Techniczna z cyklu ,Instalacje elek-
tryczne niskiego, $redniego i wysokiego
napiecia” nt. ,Stacje elektroenergetycz-
ne 2016”, w ktdrej udzial wziety: ABB,
ELEKTROBUDOWA, Elektrometal
Energetyka, SICAME Polska oraz ZPUE.

Wiedze zdobyta na seminariach goscie
targowi uzupelniali bezposrednimi spo-
tkaniami na stoiskach z liderami branzy,
gdzie wielu z nich prezentowalo tego-
roczne nowosci rynkowe. Byly to m.in.
urzadzenia i instalacje przeciwprzepie-
ciowe i odgromowe, technologie, sprzet
i narzedzia do budowy oraz eksplo-
atacji przesylowych i dystrybucyjnych
sieci elektroenergetycznych, materiaty,
osprzet i aparatura telekomunikacyjna,
urzadzenia i technologie zasilania gwa-
rantowanego oraz o$wietlenie dedyko-
wane dla samorzaddow i przemystu.

Targi EXPOPOWER i GreenPOWER
po raz pierwszy odbywaly si¢ w ramach
ENERGY FUTURE WEEK i stanowi-
ty czes¢ ekspozycyjng tego wydarzenia.
Cze$¢ seminaryjng tworzyly konferen-
cje towarzyszace Targom: kongres Ener-
gia.21, Konferencja GasReg.21 oraz
InnoPower Forum. Ich tematyka poru-
szala problemy bezpieczenstwa energe-
tycznego, gazownictwa, cieptownictwa,
paliw ciektych oraz odnawialnych Zrédet
energii.
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Miedzynarodowe Zawody Robotéw

ROBO~motion 2016

Dariusz Kogut, Rafat Mirostaw, Tomasz Zabiniski

Czwarta edycja Zawodéw Robotéw ROBO~motion 2016 zgromadzita na Politechnice Rzeszowskiej okoto
stu pie¢dziesieciu zawodnikow, ktérzy rywalizowali w 12 konkurencjach. Publicznos¢ miata okazje
obserwowac szerokie spektrum robotéw, od miniaturowych robotéw nanosumo, przez 3 kg konstrukcje
sumo, po zaawansowane roboty przemystowe prezentowane na stanowiskach zaproszonych firm.

awody ROBO~motion odbyly si¢ 23 kwietnia 2016 r. na Po-

litechnice Rzeszowskiej w Rzeszowie. Organizatorem bylo
Koto Naukowe Automatykéw i Robotykéw ROBO dzialajace
w Katedrze Informatyki i Automatyki na Wydziale Elektro-
techniki i Informatyki Politechniki Rzeszowskiej. W rywaliza-
cji wzieto udzial ponad dwiescie robotéw. Zawodnicy repre-
zentowali m.in.: Politechnike Bialostocka, Politechnike Slaska,
Politechnike Gdanska, Akademie¢ Gérniczo-Hutnicza, Politech-
nike Wroctawska, Politechnike Poznanska oraz Politechnike
Warszawska. Wielu z przybylych uczestnikéw reprezentowato
takze szkoly srednie i gimnazja, np. z Rybnika, Krakowa, Chel-
ma, Lezajska, Przemysla oraz Lodzi. Wérdd startujacych nie
zabraklo réwniez studentéw Politechniki Rzeszowskiej. Zawody
byly réwniez okazja do promocji naszej Uczelni, szczegolnie
wérod oséb zainteresowanych robotyka, automatyka, elektro-
nikg oraz informatyka.

Rzeszowskie zawody to nie tylko zmagania amatorskich ro-
botéw. Firma Staubli z Lodzi zaprezentowala manipulator prze-
mystowy oraz rozwigzania mechatroniczne z trzech dziedzin:
maszyny widkiennicze, szybkoztacza i roboty.

Przedstawiciele firmy CPTrade prezentowali oferte urzadzen
i rozwigzan dla przemystu.
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Firma Balluff zaprezentowala swoje rozwigzania zwigzane
z automatyka przemystows.

Firma igus® przedstawita oferte systeméw dostarczania ener-
gii, przewodow elektrycznych oraz bezsmarownych, polimero-
wych lozysk $lizgowych i liniowych. Firma Reconal zaprezen-
towata tawke przysziosci, ktora jest magazynem energii i jest
wyposazona w panel fotowoltaiczny, umozliwiajac np. tadowa-
nie telefonu. APA Innovative pokazala rozwigzania zwigzane
z automatyka domowg, w tym rozwigzania dla inteligentnych
doméw.

Podobnie jak w ubieglym roku, zawody zapewnialy réwniez
wiele atrakcji dla najmtodszych. Imprezg towarzyszaca byl Tur-
niej ROBOJunior, w ktérego organizacji brata udzial Fundacja
Imperium Techniki wraz z partnerami. Dzieci mialy okazje
rywalizowa¢ w kilku specjalnie przygotowanych dla nich kon-
kurencjach.

Dla robotéw walczacych przygotowano 6 konkurencji: sumo,
CPTrade minisumo, microsumo, nanosumo, lego sumo oraz
minisumo deathmatch. Pierwszych pie¢ wymienionych konku-
rencji jest rozgrywanych na identycznych zasadach. W kategorii
sumo roboty wazg do 3 kg i majg wymiary do 20 x 20 cm, w ka-
tegorii nanosumo 2,5x2,5%2,5 cm i wage do 25 g. Wygrywa
robot, ktory zepchnie przeciwnika z obszaru walki. W kategorii
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minisumo deathmatch na duzym ringu jednocze$nie stawia-
ne sg wszystkie roboty z kategorii CPTrade minisumo biorace
udzial w zawodach. Wygrywa ten robot, ktéry jako ostatni zo-
stanie na ringu.

W najpopularniejszej kategorii CPTrade minisumo, w kto-
rej wystartowato ponad trzydziesci robotéw, zwyciezyt ro-
bot Dzik skonstruowany przez zawodnikéw ze Stowarzysze-
nia GROM. Nagrody w pozostalych konkurencjach otrzymali
gltéwnie reprezentanci Wroctawia, Warszawy, Poznania, Gdan-
ska i Biategostoku.

Roboty typu Line Follower startowaly w 4 konkurencjach:
STAUBLI Line Follower Standard, Turbo, Enhanced oraz Drag.
Zadaniem robotéw byto podazanie za wyznaczong na bialym
tle czarng linig. W tej konkurencji o zwyciestwie decyduje naj-
krétszy czas przejazdu. Zawodnicy zostali podzieleni na dwie
klasy, tak aby poczatkujacy konstruktorzy réwniez mieli szan-
se rywalizacji o podium. Réznicg w klasach bylo stosowanie
turbin (napedéw tunelowych), ktére pozwalaja na uzyskanie
lepszej przyczepnosci do trasy przy wiekszych predkosciach.
Trasa finatowa mierzyla ponad 30 m i byla najdluzsza spotyka-
nga na zawodach w Polsce. Innowacyjng metoda pomiaru czasu
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przejazdu byto zastosowanie rozwiazan przemystowych, w tym
komputera przemystowego firmy Beckhoff z rozproszonym
systemem wej$¢ wykorzystujacym protokot EtherCAT oraz
wizualizacje przemyslows, ktéra sprzezona byta bezposrednio
z bazg danych. System pomiaru czasu oraz informatyczny sys-
tem obstugi zawodéw opracowany zostat samodzielnie przez
studentéw Politechniki Rzeszowskiej.

Micromouse i Freestyle

Zadaniem dla robotéw w kategorii micromouse byto odnale-
zienie wyjscia z labiryntu, a nastepnie pokonanie tego labiryntu
w jak najkrdtszym czasie. Zwycieski robot dokonal tego w czasie
okolo 1 minuty. Laureatami w tej kategorii byli reprezentanci
Politechniki Biatostockiej oraz licealista z Tarnowa.

W kategorii Freestyle zawodnicy moga prezentowa¢ do-
wolne konstrukeje, ktére sa oceniane pod wzgledem pomy-
stowosci oraz zaawansowania technicznego. Pierwsze miejsce
przypadio studentom Politechniki Wroctawskiej, ktorzy za-
prezentowali robota Humanoid sumo. Drugie miejsce zajat
robot Hexapod, natomiast trzecie miejsce zajal fazik MAPet
z Biategostoku.

Badania x ( Technologia + Innowacja
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Projektowanie mechatroniczne.

Graficzna specyfikacja systemow

Krzysztof Pietrusewicz, Michael Scopchanov

Niniejszy artykul w calosci poswie-
cono zagadnieniom graficznej spe-
cyfikacji systemow sterowania zgodnie
z zalozeniami tzw. inZynierii systemow.
Wspolczesne wymagania zwigzane
z bezpieczenstwem funkcjonalnym ma-
szyn sprawiaja, iz zagadnienia jako$ci
tworzenia oprogramowania systemow
sterowania wkraczaja do coraz wigkszej
ilosci branz.

Od dawna wiadomo, ze graficzna re-
prezentacja systemoéw jest duzo lepsza
i efektywniejsza od najprecyzyjniejsze-
go nawet opisu stownego. Artykul, na
przykladzie zagadnienia graficznej spe-
cyfikacji systemow sterowania, utwierdzi
Czytelnikéw w tym przekonaniu jeszcze
bardzie;j.

1. Zalozenia inzynierii systemow

Projektowanie mechatroniczne, czy
inaczej projektowanie systeméw ba-
zujace na modelach, ktérego zalozenia
przedstawiono w artykule [1], jest jed-
ng z technik wspierajacych inzynierie
systeméw. Czym zatem jest inZynieria
systemow?

Wyczerpujacg definicje¢ zamieszczo-
no w [2] oraz [3]: ,Inzynieria systemow
to wielodyscyplinarne podejscie do
przeksztalcania potrzeb i wymagan in-
teresariuszy w rozwigzania systemowe,
zaspokajajace postawione wymagania
i potrzeby”

Aby mozliwe stalo si¢ opracowanie
rozwigzania systemu, konieczne jest
opracowanie specyfikacji, na podsta-
wie ktdrej system zostanie zrealizowany.
Specyfikacja odzwierciedla wymagania
stawiane projektowanemu rozwigzaniu.
Specyfikacja moze zosta¢ przygotowana
na wiele sposobéw. Jednym z najgor-
szych mozliwych jest z pewnoscia opis
stowny, cho¢ z drugiej strony na poczat-
kowym etapie projektu jest zwykle jedy-
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nym dostepnym. Stanowi kombinacje
wyobrazen i oczekiwan klienta nt. pro-
duktu, ktéry ma stanowi¢ rezultat pro-
jektu. Opis stowny wspierany jest na tym
etapie schematami, rysunkami, drobny-
mi obliczeniami wstepnymi.

Niniejszy artykul poswiecony jest in-
nym metodom i sposobom opracowywa-
nia specyfikacji. Zanim przedstawione
zostang najpopularniejsze wspolczesnie
sposoby specyfikowania systemdw, naj-
pierw nalezy zapoznac sie z przebiegiem
pracy nad projektami, zdefiniowanym
w ramach inZzynierii systemoéw. Taki
uproszczony przebieg pracy zamiesz-
czono na rysunku 1.

Z rysunku 1 wynika nastepujacy spo-
sob realizacji projektow. Potrzeby inte-
resariuszy (1) po analizach i uporzadko-
waniu skladajg sie na specyfikacje oraz
projekt systemu (2), ktory zdaniem in-
teresariuszy stanowi¢ bedzie potencjalne
rozwigzanie (10). Na bazie specyfikacji
tworzy si¢ szczegélowe wymagania dla
komponentéw projektowanego systemu
(3). Po zakonczeniu projektowania po-
szczegolnych komponentéw, ich imple-
mentacji oraz weryfikacji zgodnosci ze
specyfikacja (4) mozliwa jest koniecz-
nos$¢ modyfikacji projektu i/lub specyfi-
kacji wybranego komponentu (5). Gdy
wszystkie lub wigkszo§¢ planowanych
do zastosowania komponentow zostanie
ukonczona, mozna przystapi¢ do budo-
wy systemu na podstawie postawionych
wymagan (6), z zastosowaniem jedynie
zweryfikowanych uprzednio komponen-
tow (7). Integracja systemu w calos¢ (8)
moze zakonczy¢ si¢ sukcesem badz skut-
kowa¢ modyfikacjami specyfikacji (9).
Gdy zintegrowany system wypelnia sta-
wiane rozwigzaniu wymagania, mozna
moéwi¢ o zakonczeniu projektu i opra-
cowaniu tzw. rozwigzania systemowe-
go (10). Duzg wartoscig inzynierii sys-

ElE Abstract: Nowadays, when more
and more complexity is introduced in-
to control systems in many areas, old-
fashioned document-based develop-
ment is a ,one-way ticket to fail”.

Model-based development is the on-
ly possible direction for future work on
control systems in automotive, process
industry, machinery, and many others.
Graphical specification is the baseline
for any model-based development ac-
tions to be taken.

The paper explains usage of four dif-
ferent tools and approaches for mod-
eling: requirements, architecture and
implementation of control system de-
signs.

Also automatic code and documen-
tation generation issue is pointed out
as the most important factor for cre-
ation of workflows with the use of dis-
cussed tools.

This is the third article from series
»~Mechatronic Design”.

temow jest fakt, iz diagram z rysunku 1
daje sie wprost zastosowa¢ do wiekszosci
wspdlczesnych zagadnien projektowania
systemow mechatronicznych.

W przypadku systeméw o niskiej zto-
zonosci, jak réwniez unikalnych, nie-
podlegajacych wersjonowaniu zaleznie
od oczekiwan réznych uzytkownikoéw,
specyfikacja opracowana w sposdb stow-
ny moze zosta¢ w prosty sposob zmo-
dyfikowana. W przypadku systemoéw
ztozonych moze si¢ jednak zdarzy¢, ze
aktualizacja specyfikacji przy zmianie
wymagan moze by¢ trudna badz wrecz
niemozliwa bez zastosowania modelo-
wania graficznego.
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@Mudyﬁkacje po integracji i testach systemu

Rys. 1. Uproszczony przebieg pracy w inzynierii systeméw

Zrédto: Opracowanie wlasne na podstawie [2]

Wspélczesnie do inzynierii systemow
zaliczamy [3]: inZzynieri¢ oprogramo-
wania, procesowg, mechaniczng, che-
miczng oraz elektryczng. Inzynieria
systemow wymaga jezyka oraz narzedzi
pozwalajacych w sposob kompleksowy
ujac projektowane rozwigzanie, nieza-
leznie od dyscypliny, w jakiej projekt
jest realizowany. W niniejszym artykule
skupiono sie na zastosowaniu podejécia
inzynierii systeméw w projektowaniu
mechatronicznym, faczagcym inzynierie
mechaniczng, elektryczng z inzynieria
oprogramowania.

2. Aspekty modelowania
Z rysunku 1 wynikajg nastepujace po-
trzeby, niezaleznie od przyjetych narze-
dzi modelowania:
opracowanie modelu wymagan;
opracowanie modelu uzycia syste-
mu - tzw. kontekstu realizacji czy uzy-
cia rozwigzania;
opracowanie modelu zachowania/
dziatania systemu jako calosci, jak
réwniez dzialania poszczegélnych je-
go komponentéw;
opracowanie modelu architektury
sprzgtowo-programowej systemu,
w tym interfejséw pomiedzy kompo-
nentami;
opracowanie modelu specyfikacji im-
plementacji poszczegdlnych kompo-
nentow systemu;
opracowanie modelu parametréw
i ograniczen zwigzanych z projektowa-
nym rozwigzaniem, przy czym przez
parametry rozumiemy zaréwno usta-
wienia fabryczne systemu, jak i te mo-
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dyfikowane z poziomu interfejsu uzyt-
kownika podczas dzialania systemu;
opracowanie modelu testow, koniecz-
nych do weryfikacji i walidacji posta-
wionych projektowanemu systemowi
wymagan.

Poza wszystkimi powyzszymi aspek-
tami modelowania systeméw nalezy pa-
mietaé¢ o koniecznoéci uwzglednienia
w specyfikacji relacji pomiedzy elemen-
tami danego typu modelu, jak réwniez
relacji pomiedzy elementami réznych
typow modeli. W niniejszym artykule
przedstawiono, jak wybrane narzedzia,
jezyki modelowania oraz implementacji
systemOw sterowania obiektami mecha-
tronicznymi wspierajg wymienione po-
wyzej aspekty modelowania.

3. UML, SysML, Simulink,
IEC6113-3. Narzedzia graficznego
modelowania systemoéw

Z inzynierig oprogramowania od wie-
lu lat zwigzany jest jezyk UML. Na jego
temat napisano wiele ksiazek [4] i arty-
kutéw. UML jest jezykiem modelowa-
nia graficznego, uzywanym najczesciej
do opisu proceséw biznesowych, opro-
gramowania oraz architektury systemow.
UML jest jezykiem o wysokim poziomie
elastyczno$ci, a tym samym bardzo roz-
powszechnionym w inzynierii oprogra-
mowania. UML jako jezyk graficzny
postuguje sie diagramami struktur oraz
zachowania.

Do diagraméw UML opisujacych
strukture modelowanego systemu za-
liczamy diagramy: klas, komponentdw,

obiektéw, wdrozenia, struktur ztozonych
oraz pakietéw. Do diagraméw UML de-
finiujacych zachowanie komponentéw
systemu zaliczamy diagramy: przypad-
kéw uzycia, aktywnosci, maszyny sta-
néw, komunikacji, sekwencji, czasowe
oraz interakcji.

W ksigzce [5] zaproponowano zasto-
sowanie UML do wsparcia prac nad
projektami mechatronicznymi. Niestety
z uwagi na zbyt duza elastyczno$¢, swo-
bod¢ modelowania trudne i niejedno-
znaczne staje si¢ znalezienie zrozumia-
tych dla szerszej grupy uzytkownikéw
analogii pomig¢dzy elementami jezyka
UML a komponentami systemow stero-
wania czasu rzeczywistego.

SysML, drugi z opisywanych tutaj je-
zykéw graficznej specyfikacji, wywodzi
sie z UML, jednakze dostarcza duzo pre-
cyzyjniejszych, a tym samym bardziej
zrozumialych narzedzi modelowania
systemow mechatronicznych (w tym
systemow sterowania). SysML stanowi
rozszerzenie UML ukierunkowane na
wsparcie specyfikacji systeméw wsze-
dzie tam, gdzie projektowane oprogra-
mowanie (inzynieria oprogramowania)
wykonywane jest przez rzeczywiste sys-
temy sterowania (inzynieria elektryczna),
dokonujgce pomiaréw oraz wymuszaja-
ce ruch elementéw mechanicznych, kon-
strukcyjnych (inzynieria mechaniczna).
SysML jest zatem doskonatym jezykiem
opisu maszyn oraz wszelkich systeméw
mechatronicznych [6].

Jezyk SysML sklada sie z nastepuja-
cych typéw diagramoéw, opisujacych
systemy w zakresie:

modelowania wymagan dla systemu:

diagram wymagan (req);

modelowania struktury i architektu-
ry systemu: diagramy pakietéw (pkg),
definicji blokéw (bdd), struktury we-
wnetrznej blokéw (ibd), parametréw

i ograniczen (par);

modelowania zachowania: diagramy

aktywnoéci (act), sekwencji (seq), ma-

szyny stanow (sm) oraz przypadkéw
uzycia (uc).

Dos$¢ czesto spotykana praktyka jest
rozpoczynanie definiowania wymagan
dla projektowanego systemu wlasnie
od diagraméw przypadkow uzycia. Sta-
nowig one bowiem stosunkowo czytel-
ng forme opisu systemu z perspektywy
uzytkownika koncowego.



Istotna zmiana specyfikacji SysML
w stosunku do UML polega na uzupel-
nieniu jezyka o modelowanie wymagan,
stawianych projektowanemu systemo-
wi. Dzieki temu mozliwe jest w ramach
jednego modelu powigzanie zaréwno
celéw biznesowych rozwigzania, jak
i proponowanej architektury systemu.
Z drugiej strony SysML doprecyzowuje
sporo definicji, ktére w przypadku UML
pozostawialy wiele swobody uzytkowni-
kowi. Dzieki temu SysML jest znacznie
lepszym narzedziem modelowania sys-
temow mechatronicznych anizeli UML.

Wspdlcze$nie oprogramowanie Mat-
lab/Simulink firmy Mathworks postrze-
gane jest jako jedno z najpopularniej-
szych narzedzi projektowania i badan
symulacyjnych systeméw sterowania.
Narzedzie Simulink w naturalny sposob
wspiera graficzne modelowanie syste-
moéw, zaréwno w zakresie architektury,
jak i implementacji systemu sterowania.

Projektowane elementy architektury
moga w czytelny sposéb zostaé grupo-
wane w pakiety (tzw. przyborniki) czy
biblioteki. Zastosowanie od niedawna
mechanizmu tzw. referencji do modeli
utworzonych w zewnetrznych plikach
istotnie ulatwia projektowanie i im-
plementacje ztozonych systeméw, jak
réwniez wersjonowanie opracowanych
modeli.

Norma IEC61131-3 [7] porzadkuje
proces powstawania oprogramowania
dla sterownikéw PLC. W roku 2013
[8] zostala rozszerzona o pojecie pro-
gramowania obiektowego, co z kolei
ulatwia tworzenie projektow systemow
sterowania w branzach, ktére charakte-
ryzuje mnogos$¢ wariantéw podobnych
produktéw. Narzedzia programowania
sterownikéw PLC zgodne ze standar-
dem IEC61131-3 wspieraja uzytkowni-
kéw podczas projektowania systemow
sterowania w nastepujacych obszarach:
modelowania architektury oprogra-
mowania, modelowania i konfiguracji
architektury sprzetowej, implementa-
¢ji funkcjonalnosci z uzyciem jezykéw
normy IEC61131-3 oraz dokumento-
wania implementacji. Jezyki wymienio-
ne w tejze normie mozna podzieli¢ na
dwie podstawowe grupy: jezyki tekstowe
oraz graficzne. Do jezykow tekstowych
zaliczamy jezyk IL (Instruction List) oraz
ST (Structured Text). Jezyki graficzne to:

LAD (LADdder diagram), FBD (Func-
tion Block Diagram), SFC (Sequential
Function Chart) oraz CFC (Continuous
Function Chart).

Wspolczesnie coraz wieksza uwage
przywiazuje si¢ do tzw. wersjonowania
kodu Zrédlowego systeméw sterowa-
nia, m.in. z zastosowaniem technologii
informatycznych jak SVN (SubVersioN
control).

Weryfikacja poprawnosci opracowy-
wanego kodu w zakresie zgodno$ci de-
finicji i deklaracji uzytych zmiennych
stanowi wspodlczesnie jedng z podsta-
wowych funkgji narzedzi do programo-
wania sterownikéw PLC.

Istotng staboscig zaréwno oprogramo-
wania Matlab/Simulink, jak i narzedzi do
programowania sterownikow jest brak
mozliwoéci modelowania (istotnych
z punktu widzenia cyklu Zycia produk-
tow mechatronicznych) relacji pomiedzy
wymaganiami, architekturg, implemen-
tacja a przypadkami uzycia projektowa-
nego systemu.

W jednym z kolejnych artykuléw ni-
niejszego cyklu poruszone zostanie za-
gadnienie testowania aplikacji. Wspot-
cze$nie jest to najintensywniej rozwijany
obszar inzynierii systemdw, wspierany
na rozne sposoby tak w UML, SysML,
jak i oprogramowaniu Matlab/Simulink
oraz przez narzedzia programowe dla
sterownikéw PLC.

Podsumowanie mozliwosci poszcze-
golnych notacji i narzedzi w zakresie
modelowania zlozonych systeméw me-
chatronicznych przedstawiono w poniz-
szej tabeli. W kolejnych podrozdziatach
niniejszego artykutu omoéwiono poszcze-
golne aspekty modelowania z perspekty-
wy tychze narzedzi.

4. Modelowanie wymagan

Zgodnie z definicja przedstawiona
w specyfikacji SysML [9]: ,wymaganie
opisuje zdolnos¢ systemu badz warunki,
ktére muszg (lub powinny) zostaé spel-
nione. Wymaganie moze specyfikowa¢
funkcje, jakie musi realizowaé system,
badz poziom wydajnosci, jaki system
musi osiggac”. Jak przedstawiono w po-
przednim podrozdziale, jezyk UML po-
zwala modelowaé oczekiwang funk-
cjonalno$¢ (jej zakres) za pomocy tzw.
diagramoéw przypadkéw uzycia. Na ry-
sunku ponizej przedstawiono trywialny

reklama
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Tabela 1. Podsumowanie mozliwosci opisywanych narzedzi i jezykéw w zakresie modelowania systemow

UML SysML Simulink IEC61131-3
Model wymagan dla systemu - diagram wymagan (req) - -
B diagram przypadkéw diagram przypadkéw
5 Model sposobu uzycia systemu & przyp gram przyp - -
& uzycia uzycia (uc)
N . .
E s . dla.gra‘m przy.padkc')w deriveReqt, refine,
Relacje miedzy wymaganiami uzycia, powigzanie . :
; X . satisfy, verify, copy, - -
a elementami systemu z dokumentami trace
zewnetrznymi
konfiguracja sprzetowa
Architektura sprzetu bloki Simulink st?‘o.wn.lka, sl
diagramy definicji wyijscia flzyc;ne, p%‘oto-
blokéw (bdd), struktury koty komunikacyjne
wewnetx(’irsj blokow konfiguracja oprogra-
i X
g Architektura oprogramowania bloki Simulink mowaria {ezze Cykh.l’
5 priorytet, mapowanie
2 .
'i‘, diagramy komponentéw, RISEIANCHY)
:‘é klas, obiektow diagramy parametrow
S Parametry systemu e o (o) state stale globalne/lokalne
2 Og! €n (p
Proste typy danych diagramy definicji 51?) ?;f:?;i?gx?g:tz typy danych normy [EC
blokéw (bdd), struk- - -
tury wewnetrznej polacz.ema pomiedzy ) )
e e blokéw (ibd), porty blokami, porty typuszy- | struktury uzytkownika,
proste/ztozone na/struktura, multiplek- typy wyliczeniowe
sowanie sygnatow
Biblioteki kormponentéw przyborniki, biblioteki biblioteki standardowe,
OSTAMOW c}l’? obiekty UML obiekty SysML uzytkownika, zewnetrz- producenta, uzytkow-
prog b4 ne pliki modeli nika
ol
k) diagramy aktywnosci X : .
Il
= Dziatanie komponentéw (act), sekwencii (seq), modele Simulink ekt fulllzczg ;’ ol
g . L maszyny standw (sm) programy
& diagramy aktywnosci,
%‘ sekwencji, maszyny sta- diagramy aktywnosci modele Simulink, bloki funkevine. funkcie
=] Dziatanie systemu now, czasowe, interakcji, (act), sekwencji (seq), mechanizm referencji o Z]a m’ 1
= komunikacji maszyny stanéw (sm) do modeli prograrmy
Testy implementacji dlagran‘gesqe)kwencp modele Simulink programy
Specyfikacja wymagan - T - -
(req)
o diagr?my)definicji
(%) I . . o blokéw (bdd), struktury
<
£ Specyfikacja architektury diagramy klas, obiektow e e
g (ibd) : :
g MATLAB/Simulink [ ST 2
3 Specyfikacja implementacji diagramy aktywnosci Report Generator drukowania projektu
n° . . (act), sekwencji (seq), P wbudowane w IDE
Specyfikacja weryfikacji - maszyny stanéw (sm)
Dokumentacja projektu diagramy pakietéw dlagrar?];/klgkletow
przyklad modelu waczenia i wylaczenia Standard ogoélny: Trzy wyzej wymienione standardy

sterownika (systemu) wraz ze szczego6lo-
wymi przypadkami uzycia (Start-up test,
Inicjalizacja programu, Zapisanie zmien-
nych oraz Sekwencja zatrzymania).

Jezyk UML nie dostarcza innych na-
rzedzi dla modelowania wymagan.
W przypadku modeli Matlab/Simulink
oraz projektéow dla sterownikow PLC
(zgodnych z norma IEC61131-3) wy-
magania stawiane projektowanym sys-
temom opracowywane s w formie do-
kumentdw.

Normy IEEE definiujg sposoby opra-
cowania i zakres wymagan funkcjonal-
nych dla oprogramowania.
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1. ISO/IEC/IEEE 24765:2010, Systems
and software engineering — Vocabu-
lary. 2010 [10].

Standardy wprowadzajace wytyczne
opracowywania wymagan dla systemdw:
2. IEEE Std 830:1998, IEEE Recommen-

ded Practice for Software Require-
ments Specifications. 1998 [11];

3. IEEE Std 1233:1998, IEEE Guide for
Developing System Requirements
Specifications. 1998 [12];

4. TEEE Std 1362:1998, IEEE Guide for
Information Technology - System
Definition - Concept of Operations
(ConOps) Document. 1998 [13].

w 2011 roku zostaly zastgpione przez
norme: ISO/IEC/IEEE 29148:2011, Sys-
tems and software engineering — Life
cycle processes — Requirements engine-
ering. 2011 [14].

Wada tych wszystkich rozwigzan jest
dokumentowanie wymagan w formie
tekstowej. Od wady tej wolny jest jezyk
SysML. Umozliwia bowiem graficzne
modelowanie wymagan dla projektowa-
nego systemu. Zawiera rowniez istotne
dla systemdw relacje pomiedzy wyma-
ganiami, przypadkami uzycia a archi-
tekturg systemu oraz implementacja
wybranych jego elementéw. Dzigki temu
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System
«requirement»
Specyfikacja
Start-up test
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/ includer™ D ilaiizacia - -
/ programu «requirement» «requirement»
Wiaczenie sterownika Wylaczenie sterownika
J2ytkownik /T\ /?\
2Zmiennych | |
7 | |
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T pamieci T ie zasilania Rozpoczecie Zapis wy y i Z i w
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Rys. 2. Modelowanie wymagan przez
model przypadkow uzycia z zastosowaniem
jezyka UML

Rys. 4. Model wymagan - relacja ,deriveReqt”

«requirement»
Specyfikacja

«requirementy
Wlaczenie sterownika

«requirement
Wylaczenie sterownika

Rys. 3. Model wymagan - relacja ,nesting” lub
inaczej ,containment”

modelowanie wymagan staje si¢ czytelne,
za$ specyfikacje pelniejsze.

Model wymagan dla systemu z rysun-
ku 2 w notacji SysML przedstawiono na
kolejnym rysunku.

Relacja przedstawiona na rysunku 3
opisuje uszczegdtowienie wymagania
Wyzszego poziomu na wymagania bar-
dziej szczegolowe. Interpretacja schema-
tu z rysunku 3: ,,System spetnia zaloze-
nia Specyfikacji’; ,Wlaczenie sterownika”
oraz ,Wylaczenie sterownika” to wyma-
gania funkcjonalne dla projektowanego
systemu. Kolejnym typem relacji pomie-
dzy wymaganiami, stawianymi projek-

reklama

towanemu systemowi jest ,deriveReqt”.
Relacja ta opisywana jest strzatka skiero-
wang od wymagania nizszego poziomu
do wymagania poziomu wyzszego, z ktd-
rego czerpie swoje wystapienie.

Przyktad diagramu wymagan dla sys-
temu przedstawiono na rysunku 4.

Na kolejnym rysunku przedstawiono
przyklad relacji ,refine”. Relacja ta wska-
zuje, ktdre z element6éw systemu spelnia-
ja stawiane projektowanemu systemowi
wymagania. Diagram z rysunku 5 mozna
odczytywaé w nastepujacy sposob. Przy-
padek uzycia ,Uruchomienie sterownika”
(jego implementacja zgodnie z opisem
tegoz przypadku) spelnia zalozenia wy-
magania ,Wlaczenie sterownika”

Przyktadowa, przedstawiona tutaj spe-
cyfikacja zaklada, iz projektowany sys-
tem zawiera¢ bedzie: testowanie zasilania
sterownika podczas wlaczania, testowa-
nie moduléw wejs¢/wyjs¢ oraz testowa-
nie pamieci sterownika. Implementacja
przypadku uzycia ,,Start-up test” musi

spetnia¢ postawione w ten sposéb wy-
magania.

Pozostate relacje pomiedzy wymaga-
niami a elementami systemdéw zwigzane
sa z architekturg przyjetego rozwiazania
ijako takie zostang przedstawione w dal-
szej czes$ci niniejszego artykutu. Jezyk Sy-
sML umozliwia, jak wida¢, powigzanie
istotnych dla projektu elementéw mode-
lowanego systemu, réwniez w wygodny
dla uzytkownika sposob graficzny.

W ramach oprogramowania Matlab/
Simulink podejmowane sa préby inte-
gracji modeli, a nawet calych projektow
z komercyjnymi narz¢dziami modelowa-
nia wymagan. Przybornik Simulink Veri-
fication and Validation pozwala, by opra-
cowane w Simulink modele mozna bylo
powiazac z wymaganiami opracowanymi
w formie dokumentéw réznego forma-
tu, przechowywanych na dysku twardym
komputera badz na ogdlnodostepnych
lokalizacjach sieciowych. Istotna wada
rozwigzania jest koniecznos¢ aktualizacji
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napedy i sterowanie

powigzan pomiedzy modelami a doku-
mentami w przypadku, gdy dokumenty
te powstaja w wyniku procedur genero-
wania specyfikacji wymagan z narzedzi
do ich graficznego modelowania.

Wyjatek stanowi tutaj mozliwo$¢ inte-
gracji modeli Simulink z oprogramowa-
niem DOORS firmy IBM, gdzie modele
s3 powigzane z elementami modelu wy-
magan, a nie z wynikowa dokumentacja.

Wadg aktualnego rozwigzania ofero-
wanego przez Mathworks w tym zakresie
jest brak petnej, wygodnej dla uzytkow-
nika integracji z najpopularniejszymi
wspolczesnie programami modelowania
UML czy SysML, takimi jak Enterprise
Architect, Visual Paradigm czy Magic-
Draw. Narzedzia oferowane na rynku
pozwalajg niekiedy wykorzysta¢ silnik
obliczeniowy Matlab/Simulink do we-
ryfikacji dzialania modeli w nich opra-
cowanych. Wydaje si¢ to jednak rozwia-
zaniem, ktére posiada swoj odpowiednik
w silnikach obliczeniowych, wbudowy-
wanych zwykle w wymienione tutaj EA,
VP czy MD.

Mozna z pelng $wiadomoscig stwier-
dzi¢, iz dla wigkszoéci inzynieréw opro-
gramowanie Matlab/Simulink stuzy je-
dynie do modelowania architektury oraz
implementacji komponentéw projekto-
wanego systemu (o czym wiecej w dalszej
czedci artykutu). Wymienione oprogra-
mowanie realizuje to w bardzo wygodny
dla uzytkownika sposdb. Zastosowanie
bibliotek pozwala na czytelng struk-
turyzacje projektéw oraz na ponowne
wykorzystanie w wielu projektach raz
opracowanych i zaakceptowanych kom-
ponentdw tworzonych systemow.

W narzedziach do programowania
sterownikéw PLC zgodnie z norma
IEC61131-3 modelowanie wymagan re-
alizowane jest z zastosowaniem statycz-
nych powigzan z zewnetrznymi doku-
mentami. Niestety narzedzia IDE (ang.
Integrated Development Environment)
dla sterownikéw PLC, pomimo pelnej
zgodnoéci z norma IEC61131-3, w ni-
skim stopniu wspieraja zagadnienia mo-
delowania i zarzgdzania wymaganiami,
a tym samym calym cyklem zycia pro-
duktéw.

Przyjrzyjmy si¢ zatem, jak poszczegdl-
ne notacje, jezyki i grupy narzedzi wspie-
rajg tworzenie modeli architektury syste-
mow sterowania.
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5. Modelowanie architektury

Znajac wymagania stawiane syste-
mowi sterowania ukladem mechatro-
nicznym, mozna przystapi¢ do projek-
towania architektury systemu, ktory
postawione wymagania spelni. Zgodnie
z podejsciem charakterystycznym dla in-
zynierii systeméw (rysunek 1), w pierw-
szej kolejnoéci na podstawie wymagan
stawianych poszczegélnym komponen-
tom sa one modelowane, implemento-
wane i weryfikowane. W ten sposdb po-
wstajg biblioteki — zestawy elementow,
z ktorych na bazie wymagan wyzszego
poziomu mozna przystapi¢ do budowa-
nia spelniajacego wymagania klienta roz-
wigzania. Taka kolejno$¢ pracy zapewnia,
iz budowane systemy wolne sg od wiek-
szo$ci bledéw wynikajacych z ludzkich
pomytek (ktérych liczba rosnie zwykle
wraz z poziomem zlozonosci implemen-
towanego komponentu/systemu).

Zaleta podejscia obiektowego mode-
lowania architektury systeméw, ktore-
go rdzne realizacje obecne sg zaréwno
w UML, SysML, narzedziach zgodnych
z IEC61131-3, jak i w oprogramowaniu
Matlab/Simulink, jest fakt, iz uzytkow-
nicy maja mozliwo$¢ rozbicia prac nad
bardzo ztozonymi systemami na elemen-
tarne jednostki - komponenty systemu.

W niniejszym artykule zagadnienie
modelowania architektury przedstawio-
no na przykladzie systemu sterowania
tréjosiowej frezarki sterowanej nume-
rycznie z ukladu CNC o otwartej archi-
tekturze funkcjonalnej, opracowanego
w ramach projektu badawczego ,Opra-
cowanie i badania prototypu obrabiarko-
wego zespolu posuwowego z napedami
liniowymi, sterowanego w dwoch osiach
z ukladu CNC o otwartej architekturze”,
realizowanego pod kierownictwem prof.
dra hab. inz. Stefana Domka na Wydzia-
le Elektrycznym oraz Inzynierii Mecha-
nicznej i Mechatroniki ZUT w Szczeci-
nie wlatach 2007-2010. Ogdlny schemat
architektury sterowania napedami po-
suwu zamieszczono juz w artykule [15].
Na rysunku 6 przedstawiono elementy
wykonawcze i konstrukcyjne obiektu
sterowania.

Na konstrukcje obrabiarki skladaja sie:
kolumna, loze, stolik, wrzeciono (rysu-
nek 6). Stolik porusza si¢ po konstruk-
¢ji toza na tzw. prowadnicach liniowych
i wozkach prowadnicowych. Wrzeciono
zamontowane jest w elemencie porusza-
jacym si¢ pionowo w gore i w dot réw-
niez na prowadnicach. Ruch poszczegdl-
nych elementéw konstrukeji realizowany
jest w osiach X, Y, Z z zastosowaniem



Enkoder Z

Silnik Z

Enkoder W

Kolumna

Enkoder Y

Silnik Y

—
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Rys. 6. Przykladowy model frezarki 3-osiowej. Widok ogdlny oraz opis komponentéw architektury

zakres ruchu wzdtuz osi

sterowanie silnikiem

pomiar Moment | Sita

Y ani = napedowy ! $ruba-nakretka-stolik !
potozenia %: Silnik : ,—Al;’ ¢ :
& | obrotowy 'a )

Rys. 7. Struktura uktadu pomiarowego modelu obrabiarki z rysunku 6

trzech silnikéw typu PMSM z wbudo-
wanymi wieloobrotowymi enkoderami
absolutnymi (w prezentowanym rozwig-
zaniu w standardzie EnDat 2.1). Ruch
translacyjny elementéw konstrukcyj-
nych wywolywany jest z zastosowaniem
przekladni $rubowej kulowo-tocznej,
w kazdej z trzech osi.

Rozwigzanie przedstawione na rysun-
ku 6 z punktu widzenia techniki pomia-
rowej dla potrzeb realizacji procedur ru-
chu nazywane jest otwartym (rysunek 7).
Wynika to z faktu braku bezposredniego
sprzezenia pomiarowego od elementéw
konstrukcyjnych obrabiarki. Uklad ten
charakteryzuje niepewno$¢ pomiaru
potozenia komponentéw rzeczywistych
w stosunku do estymacji na podstawie-

nie kata walka silnika, na ktérym zamon-
towany jest enkoder.

Na rysunku 8 przedstawiono model ar-
chitektury trzyosiowej frezarki CNC z ry-
sunku 6, zapisany w jezyku SysML. Jest
to tzw. diagram definicji blokéw (bdd).

Z rysunku 8 wynikaja nastepujace
wnioski. System CNC zawiera jeden ge-
nerator trajektorii dla danej konstrukcji
maszyny. Liczba elementéw wykonaw-
czych (serwonapedoéw, silnikow), jak row-
niez mechanizméw $rubowych kulowo-

-tocznych dla danego systemu CNC musi
wynosi¢ co najmniej 1. Ograniczeniem
dla systemu jest liczba osi ruchu danego
rozwigzania konstrukcyjnego. W zapre-
zentowanym tutaj przykladzie sg trzy osie
ruchu - co jest réwne liczbie elementow

reklama
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$rubowych kulowo-tocznych - zastoso-

a) eblocks cblocks
wane do budowy maszyny. Generstortrajktori onc
Na rysunku 9 przedstawiono diagramy flow ports flow pots
out Xref : REAL [—————@p inout TCP/IP 1
wewnetrzne systemu z rysunku 8 b. ouYel REAL |1 1 s
. . out Zref : REAL .
W przypadku modeli architektury za- oct Elementy wyonawczeft.
, ] . . ) 7] ela - Algoryim reguiaci XYZ1]
réwno SysML, jak i UML postuguja si¢ = mech : Konstukcial ]
. . traj : Generator trajektorii[1]
podobng notacja. W jezyku UML od- 1
. 1. . 1
powiednikiem diagramu bdd z rysunku blocka
. . o . . Algerytm regulacji XYZ
8a bedzie niemalze identyczny diagram 1 1
. A flow ports
klas, natomiast UML-owy diagram kom- <blocks locks inaki - REAL
, . Elementy wykonawcze Konstrukcja in Xref : REAL
ponentéw bedzie bardzo podobny do - inYakt | REAL
properioe ffow poria in Yref : REAL
diagramu ibd z rysunku 8b. servo - Serwonaped|{. ) o inZaki: REAL
. . motor - Silnik[1. %] in Fy - REAL et REAL
Na rysunku 10 przedstawiono widok : i Fz: REAL o ST REAL
. s s 4 s ? out 8TYref : REAL
biblioteki komponentéw (CNC_lib), vty paritiek ity
z ktérych nastepnie w oprogramowaniu ! :
Matlab/Simulink zbudowano model ar- i 1 1
chitektury systemu z rysunku 6. hiocta e s
Serwonaped Silnik ball-screw
Analogicznie do elementéw systemu pr— p— p—
1 in energia in PWM in KatQObrotu
CNC Z rysunku 9’ na kOIeJ nym rysunku in enk_akt : REAL outenk : REAL in Moment T - REAL
przedstawiono model architektury we- inref : REAL out KatObrotu : REAL out Przemieszczenie
. , out akt - REAL out Moment T : REAL out Sila F : REAL
wnetrznej wybranych komponentéw. oul P REAL oy
Oprogramowanie Matlab/Simulink
od niedawna wspiera tzw. referencje do
zewnetrznych modeli. Poza biblioteka b) [ba block system Systom )
komponentéw mozliwe jest utworzenie
globalnego repOZytOl‘ium mOdeli, nad Desig:r:ji:kz::l:mel sts:’il;:l;:ieczuc ‘ act: Aktuatory ’ mech: Konstrukcja ’
ktorymi uzytkownicy moga pracowaé
. . . . . F
niezaleznie od budowanej architektury. oo [B}——{S] Toe o ow  Morentii] '

Aktualizacja interfejsu w modelach nad- ° [lenere - Momeniz

rzednych dokonywana jest automatycz-
nie po wprowadzeniu zmian w modelach
nizszego poziomu. Mechanizm ten

usprawnia prace nad zlozonymi archi- Rys. 8. Architektura systemu - obrabiarki wraz z systemem sterowania w jezyku SysML. Diagram
tekturami Wielopoziomowych systeméw zakresu architektury (a) oraz przyktadowa konfiguracja uwzgledniajaca komputer projektanta,

w
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<
=
2
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Rys. 9. Architektura wewnetrzna wybranych komponentéw systemu sterowania obrabiarka. Komponenty systemu sterowania (a) oraz architektura
zestawu elementéw wykonawczych (b) w jezyku SysML
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Rys. 10. Biblioteka komponentéw systemu croga :
CNC CAN out
Moment T
Moment_1
o PwM PWM KatObrotu B
—®enk_akt
enk
Ostatnim z opisywanych w niniejszym A e
artykule podej$¢ modelowania architek- .
tury systemow jest norma IEC 61131-3.
. . oment TH—————»(3 )
Na kolejnym rysunku zamieszczono : e =)
of
widok grupy blokéw funkcyjnych POU OAN in P A
w oprogramowaniu CodeSys v2.3. " ] B "
Narzedzia programowania sterowni- { mowr-2
servo_2
kéw PLC zgodnie z normg IEC61131-3
posiadaja wiele rozwiazan wspieraja- omont T
cych implementacje (kodowanie), jak - —t omen3
np. kolorowanie kodu, podpowiada- N
enk
nie nazw zadeklarowanych uprzednio wf— - W
Z1e 1! motor_:

zmiennych, nazw wej$¢/wyjs¢ blokow
funkcyjnych, poprawnosci uzytych ty-
pow danych. W zakresie modelowania
architektury sprzetowej i programowej
producenci sterownikow przescigaja si¢
w pomystach usprawnienia i skrocenia
czasu tych czynnoéci, réwniez z uzyciem
konfiguratoréw graficznych.
Modelowanie architektury jest za-
gadnieniem bardzo zlozonym, zwykle
poziom optymalnoséci modelu architek-
tury zalezy od do$wiadczenia projektan-
ta. Wazne jest jednak nie to, jak tatwo
modeluje si¢ architekture systemu, tyl-
ko na ile jezyk lub narzedzia wspierajg
powigzanie modeli architektury z wy-
maganiami stawianymi projektowi tej-

) ) ) ] : ) Sk (FB)
ze architektury. Jedynym rozwiazaniem Na podstawie postawionych systemo- Sterowanie_CNC (FE)
wspierajacym to zagadnienie w sposéb  wi wymagan, po wykazaniu, iz przyjeta = user_fb .

7 .. . . . . . . =| example
bezposredni jest jezyk SysML. architektura rozwigzania spelni oczeki- PLC. PRG (PRG)

W tabeli 1 przywotano réwniez zagad-
nienie modelowania parametréw syste-
mu, prostych oraz ztozonych typéw da-
nych. Jest to o tyle wazne, ze wszystkie

Rys. 11. Architektura wewnetrzna wybranych komponentéw systemu sterowania obrabiarka.
Komponenty systemu sterowania (a) oraz zestawu elementéw wykonawczych (b) w oprogramowa-

niu Simulink

poréwnywane w niniejszym artykule na-
rzgdzia i jezyki maja to zagadnienie roz-
wiazane w wygodny, specyficzny dla sie-
bie sposob. Wiszystkie udzielajg wsparcia
dla modelowania typéw ztozonych, jak
tablice, struktury, typy wyliczeniowe, ty-
py specjalne (data, czas).

6. Modelowanie implementacji

wania klienta, mozna przystapi¢ do im-
plementacji systemu. UML oraz SysML
nie s3 jezykami, dzieki ktérym imple-
mentacja jest wspierana bezposrednio.

@, CoDeSys - TTC30_01.pro
File Edit Project Insert Extras Online Window H

Bl=E BeedaISIER|

4 POUs

Aktuatory [FB)
Algorytm_regulacji_XYZ (FB)
Generator_trajektorii (FB)
Konstrukcja (FB)
Serwonaped (FB)

Rys. 12. Widok biblioteki komponentéw
(blokéw funkcyjnych) w srodowisku CodeSys
v2.3 dla systemu z rysunku 6
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Z kolei Simulink oraz oprogramowania
dla sterownikéw PLC sg stworzone wla-
$nie dla tego celu (!).

Matlab/Simulink z zastosowaniem
wielu bibliotek standardowych oraz
zlozonych, tworzonych przez uzytkow-
nikéw (rysunek 13 b), pozwala na im-
plementacj¢ dowolnie skomplikowanych
algorytmow.

W przypadku oprogramowania Co-
deSys ciekawostkg jest dzialalnos$¢ gru-
py OSCAT (www.oscat.de). Na stronie
internetowej znalez¢ mozna darmowe
biblioteki wielu ztozonych funkcji, moz-
liwych do zastosowania w aplikacjach
opartych o sterowniki PLC.

Narzedzia IDE zgodne z IEC61131-3
wspolczesnie umozliwiaja implementa-
¢je funkeji z uzyciem wszystkich zde-
finiowanych w normie jezykéw pro-
gramowania, zaréwno tekstowych, jak
i graficznych.

Przyktady implementacji regulatora
PID o transmitancji w wersji tzw. szere-
gowej z interakcja nastaw (K, - wzmoc-
nienie proporcjonalne, T, - stala czasowa
rézniczkowania, T, - stala czasowa cal-
kowania)

K1 +sT)(1 +sT)

R(s) = T

(1)

zamieszczono na rysunku 14. W imple-
mentacji istotnym parametrem jest row-
niez czas probkowania T..

Jak wida¢ na rysunku 14, UML oraz
SysML umozliwiaja zamodelowanie je-
dynie obiektu regulatora PID - sama
implementacja musi zosta¢ opracowana
w formie kodu zrédtowego dolaczanego
do projektu jako plik zewnetrzny. Model
implementacji z rysunku 14 b (SysML
ibd) tym roézni si¢ od modelu z rysun-
ku 14 ¢ (model Simulink), ze ten drugi
moze zosta¢ wykonany w trybie symu-
lacyjnym, a nastepnie wygenerowany do
platformy sprzetowej. Model z rysunku
14 b jest jedynie graficzng reprezentacja
obiektow, uzytych do implementacji. Na-
rzedzia zgodne z IEC61131-3 oraz opro-
gramowanie Matlab/Simulink poza mo-
delem obiektu/architektury rozwigzania
umozliwiajg jednocze$nie implementa-
cje rozwigzania.

Zanim omodwiony zostanie ostatni
watek niniejszego artykulu, nalezy za-
uwazy¢, iz wspdltcze$nie naturalnym
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Rys. 13. Biblioteki komponentéw programowych w CodeSys v.2.3 (a) oraz Simulink 2016a (b)

Tabela 2. Jezyki i narzedzia - wsparcie poszczegélnych rozwigzan

10) %15 SysML Simulink IEC61131-3
Wymagania - + = -
Architektura + + + +
Implementacja - = 4 +

podejsciem do efektywnego projekto-
wania systemdéw sterowania moze by¢
powigzanie specyfikacji SysML z jed-
nym z dwoch sposobéw modelowania
architektury i implementacji (tabela 2).
Jezyk UML wspiera modelowanie archi-
tektury systemdw, jednakze dopiero Sy-
sML umozliwia efektywne powigzanie
architektury ze stawianymi systemom
wymaganiami. Ani Simulink ani narze-
dzia IEC61131-3 nie wspieraja modelo-
wania powigzan pomiedzy modelami ar-
chitektury a wymaganiami. Tym samym
uzytkownicy zmuszeni sg do budowania
réwnolegle dwoch typéw specyfikacji -
z jednej strony wymagan i architektury,
z drugiej za$ na jej podstawie modelowa-
nia architektury i implementacji w na-
rzedziach przeznaczonych do tego celu.
Ciekawym i nowatorskim rozwigza-
niem moze by¢ opracowanie wtasnych
rozwigzan [6], [16], wigzacych modele
SysML z modelami architektury i im-
plementacjg z pomocg tzw. transforma-
cji modeli. Wiecej na temat powigzania
SysML z modelowaniem architektury
i implementacji zostanie przedstawione

w jednym z kolejnych artykutéw cyklu
»Projektowanie mechatroniczne” Na Wy-
dziale Elektrycznym ZUT w Szczecinie
od blisko trzech lat prowadzone sa bo-
wiem intensywne prace badawcze w tym
obszarze. Dzieki nim modele architek-
tury opracowane w jezyku SysML beda
mogly by¢ w sposéb automatyczny prze-
transformowane do modeli Simulink
i/lub kodu systemu sterowania zgodnie
znorma IEC61131-3.

7. Generowanie kodu oraz
dokumentacji na podstawie
graficznej specyfikacji

Sila graficznej specyfikacji, poza nie-
zaprzeczalng przejrzystodcia przekazu
funkcjonowania projektowanych w ten
sposob systemow, jest usprawnienie ko-
munikacji i przeptywu pracy pomiedzy
czlonkami interdyscyplinarnych, me-
chatronicznych zespoléw badawczych,
projektowych. Wspolczesnie stanowi
jeden z niewielu sposob6éw na zapew-
nienie efektywnej wspétpracy pomie-
dzy zespolami inzynieréw z przemystu
i $wiata nauki.
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DerGain = Prod01 /Ts;
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DIV = Sumo1/Ti;

Div02 = Ke/Ti;

IntGain := D02 * Ts;

PropGain = Kc* DT,

R

up = sygnal_uchyb * PropGain;

UPrev = uiPrey_DSTATE,

skladowa_calkowa := IntGain + uiPrey,

ud = Der - DerGain;

sygnal_sterujacy = (up + skiadowa_calkowa) + ud;
uchybPrev_DSTATE = sygnal_uchyb;
UiPrev_DSTATE = skiadowa_calkows;
[END_CASE,
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Rys. 14. Przyktad implementacji regulatora PID. SysML bdd (a); SysML ibd (b); Simulink (c) oraz CodeSys v2.3 (d)

Jednakze najwazniejsza zaleta zastoso-
wania graficznych modeli z punktu wi-
dzenia czasu i kosztu wdrazania nowych
funkcjonalnosci kryje sie w tzw. auto-
matyzacji generowania kodu systemu
sterowania z jednej strony, z drugiej za$
tworzenia ustrukturyzowanej okreslonej
przepisami dokumentacji projektowe;.
Specyfikacje oraz narzedzia modelowa-
nia UML i SysML wspieraja procedury
generowania kodu poprzez powiazanie

zewnetrznych plikéw kodu zrédlowego
z obiektami modeli zapisanymi w tych
jezykach. Tym samym procedura ge-
nerowania kodu polega na skladaniu
fragmentéw kodu zrédtowego w catos¢
w sposob okredlony strukturg modeli
UML/SysML.

Oprogramowanie Matlab/Simulink
wspiera procedury generowania kodu
na podstawie modeli architektury oraz
implementacji na kilka sposobéw. Do

grupy pierwszej zaliczamy narzedzia do
tzw. szybkiego prototypowania, opisane
pokrotce w artykule [15], jak karty dSpa-
ce czy system Opal RT. Kolejng grupe
tzw. platform docelowych (ang. target
platforms) stanowig rozwigzania typu
Arduino, Raspberry Pi, BeagleBoard.
Zdobywaja one wspolczesnie olbrzymia
popularno$¢ z uwagi na atrakcyjng ce-
ne i olbrzymie wsparcie darmowych na-
rzedzi programowych (w tym bogatych
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bibliotek obstugi sprzetu dodatkowego:
czujnikéw, elementéw wykonawczych).
Do trzeciej grupy platform stanowiacych
mozliwe narzedzie obliczeniowe dla sys-
temoéw modelowanych z zastosowaniem
Matlab/Simulink nalezg przemystowe
sterowniki programowalne (PLC). Przy-
bornik Simulink PLC Coder umozliwia
wygenerowanie programéw oraz blokéw
funkcyjnych do jezyka Structured Text
normy IEC61131-3 [8], co w praktyce
oznacza mozliwo$¢ generowania kodu
dla dowolnego wspolczesnie dostepnego
na rynku sterownika programowalnego
zgodnego z t3 norma.

Kolejny artykut cyklu ,Projektowa-
nie mechatroniczne” w caloéci poswie-
cimy zagadnieniu automatycznego ge-
nerowania kodu dla sterownikéw PLC.
Z zagadnieniem generowania kodu
nierozerwalnie zwigzane jest pojecie
tzw. wykonywalnej specyfikacji. Wy-
konywalne specyfikacje to takie, ktore
umozliwiaja weryfikacje postawionych
wymagan i dzialania przed podjeciem
kolejnego kroku projektowego — gene-
rowania kodu systemu sterowania.

W przypadku narzedzi programowych
zgodnych z normg IEC61131-3 zagad-
nienie generowania kodu nie istnieje,
gdyz sa one same w sobie narzedziem
tworzenia kodu i programowania plat-
formy sprzetowej — sterownika PLC czy
programowalnego sterownika automa-
tyki PAC.

Kazdy ze sposobéw modelowania opi-
sany w niniejszym artykule wspiera za-
gadnienie automatycznego generowania
dokumentacji projektowej. Rézne podej-
$cia wynikaja ze specyfiki modelowa-
nych zagadnien, jak rowniez wymagan
stawianych dokumentacji projektowe;
na kolejnych etapach realizacji projektu.
Narzedzia modelowania UML/SysML
umozliwiaja tworzenie skryptow auto-
matyzujacych generowanie dokumenta-
cji do popularnych standardéw, jak *.doc,
*pdf czy *html. Elementy graficzne,
tekstowe, dynamiczne powigzania po-
miedzy elementami dokumentu dodat-
kowo utatwiajg jego dalsze wykorzysta-
nie. Oprogramowanie Matlab/Simulink
udostepnia generowanie tzw. raportéw,
co w praktyce oznacza tworzenie dy-
namicznych dokumentacji, raportéow
z analiz modelowanych systemow, two-
rzenie dokumentéw, ktérych struktura
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wynika z okreslonych uwarunkowan le-
gislacyjnych dla systemoéw sterowania.
Dokumentacja projektéw z narzedzi
programowania sterownikéw PLC wy-
nika gtéwnie z tego, co jest w tych narze-
dziach modelowane/implementowane:
model architektury sprzetowej, progra-
mowej, implementacje funkcji, blokéw
funkcyjnych, programéw - wszystko
mozna wyeksportowaé do zewnetrznych
plikéw *.pdf czy * html.

8. Podsumowanie

Podsumowujac, mozna stwierdzi¢, iz
wspolczesnie mozliwosci modelowania
zlozonych systemdw sterowania w spo-
sob graficzny sg coraz wieksze, a co waz-
niejsze — pelniejsze niz kiedykolwiek
wczesniej.

Dzigki graficznej specyfikacji z za-
stosowaniem SysML mozliwe jest opra-
cowanie wymagan klienta w formie
zrozumialej dla zespotu projektowego,
implementujacego oczekiwane rozwia-
zanie, majace w efekcie spelnia¢ stawiane
wymagania (rysunek 1). Oprogramowa-
nie takie, jak Matlab/Simulink, ufatwia
efektywna graficzng implementacje
(a wczesniejsza symulacyjng weryfika-
cje i walidacj¢) komponentéw progra-
mowych systemu sterowania. Norma
IEC61131-3 oraz mnogo$¢ mozliwych
do zastosowania jezykéw programo-
wania, w polaczeniu ze wspierajacymi
proces kodowania rozwigzaniami pro-
ducentéw sterownikow programowal-
nych, wspomagaja poprawng integracje
wszystkich komponentéw w ramach
rozwigzania zgodnego z oczekiwaniami
klienta.

W kolejnym artykule cyklu ,,Projekto-
wanie mechatroniczne” oméwione zo-
stanie szczegélowo zagadnienie genero-
wania i testowania kodu sterownika PLC.
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Potrzeba siegania do techniki automatycznego
rozumienia jako bazy systemow zabezpieczania
inteligentnych budynkoéw

Ryszard Tadeusiewicz

Wprowadzenie

Jednym z wazniejszych zadan, jakie
muszg sobie stale stawiaé tworcy inte-
ligentnych budynkéw, jest zagwaran-
towanie bezpieczenistwa mieszkancom
tych budynkow, a takze znajdujacym
sie w nich przedsiebiorstwom i instytu-
cjom. Zadanie to zostanie w niniejszym
artykule przeanalizowane glebiej, niz to
sie zwykle robi, bo obok spraw oczy-
wistych i ogélnie znanych - takich jak
rozmieszczanie kamer obserwacyjnych
i organizacja centréw obserwacji i reje-
stracji danych z monitoringu - rozwa-
zony zostanie problem komputerowego
wspomagania semantycznej analizy tych
danych.

Zaczniemy od stwierdzen na po-
z0r oczywistych — ale porzadkujacych
i systematyzujacych fakty. Takie ogdlne
wprowadzenie jest potrzebne do tego, ze-
by omawiane w tym artykule oryginalne
zagadnienia systemdw automatycznego
rozumienia gromadzonych danych (na-
zywanych tez systemami semantycznej
analizy obrazéw i innych sygnaléw) we
wlasciwy sposob ulokowa¢ i powigzaé
z pozostalymi elementami systeméw za-
bezpieczania inteligentnych budynkéw.
Otéz zaczynajac od wyartykutowania
owych stwierdzen oczywistych, przyto-
czymy nastepujace spostrzezenia:

Zeby wykryé, a nastepnie unicestwié¢
zagrozenie, potrzeba dwdch rzeczy. Po
pierwsze, trzeba dysponowaé srodkami
potrzebnymi do tego, zeby zarejestrowac
symptomy zagrozenia. Temu celowi stu-
23 opisane w licznych publikacjach sys-
temy rejestracji oraz przetwarzania i ana-
lizy réznych sygnaléw, obrazéw i innych
danych. Jest to warunek konieczny, bo
oczywiscie brak stosownych czujnikéw,
kamer i innych odbiornikéw informacji
bylby réwnoznaczny ze $lepota.
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Streszczenie: W artykule przedstawio-
no ogolng koncepcje systemu automa-
tycznego rozumienia obrazu, ktéry mo-
ze polepszy¢ stan bezpieczenstwa in-
teligentnych budynkéw. Uzasadniono
potrzebe stworzenia takiego systemu
i pokazano, na czym polega réznica po-
miedzy jego dziataniem a funkcjonowa-
niem bardziej znanych systemoéw auto-
matycznego rozpoznawania obrazow.
Wprowadzono pojecie zasobu wiedzy
ekspertow jako klucza do automatycz-
nego rozumienia (semantycznej analizy)
obrazu oraz pojecie rezonansu kogni-

tywnego. Zwtaszcza to ostatnie pojecie,
bedace podstawa kojarzenia strumienia
danych sensorycznych z oczekiwaniami
wynikajgcymi z wiedzy ekspertéw, ma
w tej pracy fundamentalne znaczenie.
Artykut nawigzuje do wczesniejszych
prac autora, w ktérych automatyczne ro-
zumienie obrazéw byto wykorzystywane
w odniesieniu do zadan wspomagania
diagnostyki medycznej, ale uwzglednia
specyfike wynikajgca z koniecznosci po-
wigzania rozwazanych tresci z potrze-
bami twoércéw inteligentnych budynkéw.

EE= Abstract: The article presents the
general concept of an automatic image
understanding, which can improve the
security services in intelligent buildings.
It was justified by expressing the need
to create such a system, and shows the
difference between the operation and
functioning of automatic image under-
standing system and better known of
automatic image recognition. The arti-
cle introduced the concept of resource
expert knowledge as the key to the auto-
matic understanding (semantic analysis)
of the image and the concept of cognitive

Jednak nawet bardzo pobiezna analiza
zagadnienia wskazuje, Ze jest to warunek
niewystarczajacy. Do$wiadczenie uczy
bowiem, Ze nawet najbogatsze nagroma-
dzenie dowolnych danych, na przyktad
sygnaléw ze wszystkich tych czujnikéw
i przetwornikéw pomiarowych, obrazéw
czy nagran wideo z kamer, a nawet wy-
nikéw identyfikacji, lokalizacji i analizy

resonance. Especially this last concept
underlying the association sensory data
stream with the expectations arising from
the expert knowledge, forms the job of
fundamental importance. The article re-
fers to the author’s earlier works, in which
the automatic image understanding idea
was used in relation to the tasks aided
medical diagnosis. But idea presented
here takes into account the specificity re-
sulting from the necessity of linking con-
tent considered in article with the needs
of the creators of intelligent buildings.

ruchu ludzi oraz przedmiotéw, bedacych
efektem dzialania systemow rejestracji,
przetwarzania, analizy i rozpoznawania
obrazéw - zdecydowanie nie wystarcza.
W artykule sprobujemy wskazad, o ja-
kie elementy trzeba wzbogaci¢ to tra-
dycyjne instrumentarium systeméw
bezpieczenstwa, zeby uzyskaé znaczace
zwigkszenie efektywnosci ich dziatania.
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Elementy zawsze obecne
w systemach zabezpieczania
inteligentnych budynkoéw -
niezbedne, ale niewystarczajace
Proponujac innowacje w systemach
zabezpieczania inteligentnych budyn-
kow, trzeba zaczaé od bazy, to znaczy
od elementow, ktore sg zawsze obecne
w takich systemach. Tymi elementami
sg skfadniki wyposazenia, dzigki ktérym
mozliwa jest rejestracja, filtracja i ana-
liza obrazéw pochodzacych ze wszyst-
kich podlegajacych nadzorowi obszaréw
rozwazanego budynku. Dzieki radykal-
nemu obnizeniu kosztéw kamer obser-
wacyjnych i urzadzen rejestrujacych
obrazy mozliwe jest obecnie zbieranie
obrazéw z bardzo wielu newralgicznych
punktéw nadzorowanego inteligentnego
budynku oraz ich rejestracja w ukladzie
czasowym i w uktadzie przestrzennym.
Tego rodzaju wyposazenie jest bardzo
cenne przy prowadzeniu réznych analiz
zdarzen wykonywanych post factum. To
znaczy, ze gdy juz mialo miejsce jakie$

reklama

Reduktory Motoreduktory Zespoty napedowe

Nadzorowany obiekt

Rys. 1. Wstepny etap dziatania systemu ochrony

Rejestracja

Filtracja

niebezpieczne czy szkodliwe wydarzenie,
to mozna przesledzi¢, jak do niego do-
szfo, a takze ewentualnie ustali¢ spraw-
céw i ulatwi¢ prace organom $cigania.
Posiadanie takiego wyposazenia pelni
pewna role w ochronie inteligentnego
budynku przed dziataniami réznego ro-
dzaju przestepcéw czy wandali, jednak
jest to rola polegajaca gtéwnie na od-
straszaniu. Obraz moze by¢ lepiej albo
gorzej zarejestrowany. Jesli jego jakos¢
pozostawia sporo do Zyczenia, to moze

zostaé poprzez filtracje pozbawiony za-
ktocen, znieksztalcen czy takze obecno-
$ci na nim niepotrzebnych skfadnikow
(na przyklad tla). Ten etap dziatania sys-
temu przedstawiono na rysunku 1.
Rézne metody filtracji moga da-
wa¢é bardzo istotne polepszenie jako$ci
i czytelnoéci rozwazanego obrazu. Nie
zmienia to jednak faktu, ze obraz taki
jest zawsze tylko zbiorem pikseli, kté-
rych wartosci i rozmieszczenie moz-
na doktadnie wyznaczy¢, ale ktorych

Wyroby specjalne na dokumentacji Klienta

Elementy zebate
Ustugi technologiczne
Serwis

www.befared.pl

Fabryka Reduktorow i Motoreduktorow BEFARED S.A.
ul. Grazynskiego 71; 43-300 Bielsko-Biala
tel.: +48 33 812 60 31 - 35; fax: +48 33 815 93 63

http:/ /www.befared.pl; email: befared@befared.pl

Nr 6 ® Czerwiec 2016 r. ® 91

z
=
m
=
[}
m
z
5
=z
<
2]
(=
=)
<
z
m
-~




X
w
z
>
[=]
2
4]
>
z
o
z
w
e
-
w
=
=

napedy i sterowanie

znaczenie pozostaje nieokreslone. Dlate-
go warunkiem koniecznym sensownego
wykorzystania wszystkich urzgdzen nad-
zoru i ochrony jest posiadanie personelu
nadzoru, ktéry obserwuje i interpretuje
rejestrowane obrazy, w razie potrzeby
positkujac sie takze patrolami w terenie
(rys. 2).

Niestety takie narzedzia nie pelnia
roli zabezpieczenia aktywnego, pozwa-
lajacego w czasie rzeczywistym wykry¢
i zwalczy¢ wigkszos§¢ aktow agresji, de-
strukeji czy wandalizmu w momencie,
kiedy maja one miejsce. Na przeszkodzie
stoi problem semantycznej (to znaczy
ukierunkowanej na znaczenia, a nie na
formy) interpretacji strumieni obrazéow
pochodzacych z rosnacej liczby punktow
obserwacyjnych.

Stwierdzono empirycznie, ze nadzdr
ze strony stuzb ochrony budynku staje
sie nieskuteczny, gdy liczba obserwowa-
nych punktéw znaczgco wzrasta. Dzie-
je si¢ tak, poniewaz ludzie — nawet jesli
jest ich wielu - subiektywnie koncentru-
ja uwage na niektorych sposrdéd obser-
wowanych monitoréw i ignoruja to, co
sie dzieje w polu widzenia pozostatych
kamer. Oczywiscie nie jest to regula -
czesto stuzby bezpieczenstwa zauwazajag
nietypowe zachowania obserwowanych
ludzi i potrafia zapobiega¢ zdarzeniom,
ktore by mogly nies¢ zagrozenia. Ale nie
jest to nigdy pewne, a gdy liczba obser-
wowanych punktéw i obszaréw wzra-
sta — rosnie tez prawdopodobienstwo
przeoczenia jakiego$ krytycznego zda-
rzenia uchwyconego przez jedng z kamer,
ale niezauwazonego przez obstuge.

Dodatkowym czynnikiem ogranicza-
jacym skutecznos$¢ typowych systemow
monitoringu opartego na obstudze ludz-
kiej jest monotonia pracy oséb zaangazo-
wanych do $ledzenia zdarzen i proceséw
na licznych monitorach. Okazuje si¢ bo-
wiem, ze dlugotrwata obserwacja wielu
obrazéw, na ktérych przez wiekszo$¢
czasu nic si¢ nie dzieje, prowadzi do
sytuacji, ktérg w psychologii percepcji
nazywa si¢ deprywacja. Polega ona na
tym, ze przy dlugotrwalym kontakcie
ze strumieniem sygnatéw zmystowych
(tu — wzrokowych) niewnoszacych zad-
nej istotnej informacji — gotowos¢ do
wychwycenia takiej istotnej informacji
radykalnie maleje. Dlatego mimo posia-
dania odpowiednich kwalifikacji perso-
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nelu i mimo dostepu do dobrej jakosci
danych obrazowych - niektére sytu-
acje zagrozenia pozostaja niewykryte.
Zachodzi wiec potrzeba wspomagania
prac oséb zaangazowanych w ochrong
inteligentnych domoéw za pomocg od-
powiednich narzedzi komputerowych.
I o takich wilaénie narzedziach kompu-

terowych bedzie mowa w tym artykule.
Nie wystarcza przy tym najdoktadniejsza
nawet algorytmiczna analiza pozyska-
nych tym sposobem danych, poniewaz —
przykladowo - symptomy zagrozenia na
obrazach z kamer $ledzacych okreslony
obszar czy fragment budynku sg a priori
niemozliwe do zdefiniowania.



Rozwiazanie pomocne, ale nie traktowane jeszcze
jako innowacja

W rozwazanym w tej pracy semantycznym systemie analizy
obrazéw dla innowacyjnego wspomagania systeméw zabez-
pieczenia inteligentnych budynkéw nie poprzestajemy na sa-
mej tylko rejestracji i na ewentualnym przetwarzaniu obrazéw
(dla polepszenia ich jakosci), ale dalsze etapy omawianego tu
procesu komputerowego wspomagania interpretacji informacji
wizyjnej w systemach bezpieczefistwa prowadzg do analizy ob-
razu. Roznych metod i réznych celéw analizy obrazéw moze by¢
dostownie bez liku. Tutaj przyktadowo na rysunku 3 pokazano
mozliwoéci automatycznego wyodrebnienia na etapie analizy
sylwetek ludzkich oraz zasygnalizowano efekty dzialania al-
gorytmdw pozwalajacych $ledzi¢ ruch poszczegdlnych ludzi.

Systemy bezpieczenstwa wzbogacone o sktadnik automatycz-
nej analizy obrazu sa niewatpliwie przydatne, ale - podobnie jak
systemy komputerowego przetwarzania obrazéw — nie wnosza
zasadniczej poprawy w sferze jego automatycznej interpretacji.
Mozemy na przyktad wydzieli¢ w sposdb automatyczny syl-
wetki ludzi znajdujacych si¢ w kadrze i mozemy okresli¢ tra-
jektorie ruchu kazdego z nich, ale nie potrafimy podac cistych
algorytmicznych metod odrdznienia zachowania ztodzieja czy
terrorysty od zachowania zwyklego przechodnia. Automatycz-
na analiza obrazu moze nam na przyklad pozwoli¢ zmierzy¢
indywidualng szybkos$¢ ruchu kazdej osoby, ale nie posunie
nas ani na krok w kierunku wykrycia takiego zjawiska, jak na
przykiad panika. Do tego potrzebne jest zrozumienie obrazu.

Automatyczne rozumienie obrazéw wprowadzone zostalo
przez autora i wspotpracownikéw jako nowoséé naukowa w 2000
roku, a w 2004 zostato dokladnie opisane w ksigzce [12]. Jednak
poczatkowo automatyczne rozumienie obrazéw byto stosowane
tylko do obrazéw medycznych celem ich skuteczniejszej in-
terpretacji diagnostycznej. Dopiero poczynajac od 2008 roku,
zaczeto tej techniki uzywa¢ do bardzo réznych celéow [13, 14,
15] - i na tym opieramy si¢ w tej pracy.

Pierwsza rzeczy, jaka trzeba wyjasni¢, jest odréznienie inno-
wacyjnej idei automatycznego rozumienia obrazu od pozor-
nie podobnej, ale nie identycznej, techniki automatycznego ich
rozpoznawania. Sprobujemy to przesledzi¢ nieco dokladniej.

Automatyczne rozpoznawanie

Rozwinigtg i dobrze znang technika, zwiazang z computer
vision, jest pattern recognition, nazywana w Polsce niezbyt
fortunnie ,rozpoznawanie obrazéw”, podczas gdy wlasciw-
sza jest — jak sie wydaje — nazwa ,rozpoznawanie wzorcow”.
Okazala sie ona bardzo skuteczna w wielu zastosowaniach, na
przyktad w OCR (automatycznym czytaniu skanowanych tek-
stow drukowanych lub pisanych odrecznie), w kryminalisty-
ce oraz w wybranych zagadnieniach diagnostyki technicznej
i medycznej. Niestety zastosowanie tej techniki w zadaniach
typu ochrona obiektéw czy monitorowanie bezpieczenstwa na-
potyka na zasadnicze trudnosci. Wynika to z faktu, ze objawy
przestepczej (czy tez tylko naruszajacej porzadek spoteczny)
aktywnosci ludzi w nadzorowanych budynkach czy obszarach
specjalnego znaczenia nie majg swojego a priori zdefiniowane-
go wzorca. Istnienie takiego wzorca przyczynia si¢ zasadniczo
do skutecznoéci technik OCR czy do automatycznej klasyfikacji

reklama
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napedy i sterowanie

odciskéw palcéw. W systemach bezpie-
czenstwa na niepowodzenie skazana jest
kazda préba znalezienia jakiego$ wzorca
(pattern) albo szablonu (template), podo-
bienstwo do ktérego mogtoby sugerowat,
ze wykryliSmy oto jakas$ forme zagroze-
niaijest pow6d do alarmu. Postuzmy sie
przykladem (rys. 4).

W typowym systemie rozpoznawa-
nia sytuacja jest prosta i oczywista: dla
rozpoznawanego obiektu trzeba znalez¢é
wzorzec, do ktorego ten rozpoznawany
obiekt najlepiej pasuje. Natomiast dla
systemu bezpieczenstwa to nie zafunk-
cjonuje, nawet jesli wyobrazimy sobie, ze
system wizyjny potrafi wykrywac¢ i loka-
lizowa¢ sylwetki ludzkie. Sposdb inter-
pretacji obrazu, jaki w tym przypadku
jest potrzebny, jest bowiem zadaniowo
specyficzny. Informacja, ktéra powinna
wywola¢ alarm lub przynajmniej zwré-
ci¢ uwage ochrony, moze by¢ w jednych
przypadkach pojawienie si¢ ludzkiej
sylwetki tam, gdzie nikogo nie powin-
no by¢ - albo jej brak w miejscu, gdzie
obecnos¢ cztowieka (na przyklad straz-
nika) jest wymagana. Bywaja przypadki,
gdy niepokojacy jest fakt, ze czlowiek
szybko si¢ porusza (by¢ moze ucieka?),
ale tatwo sobie wyobrazi¢ sytuacje, gdy
zaniepokojenie budzi¢ powinien fakt,
ze zauwazony czlowiek zatrzymal si¢
lub porusza sie wyjatkowo wolno. Moze
sie zdarzy¢, ze powodem do alarmu be-
dzie fakt, ze czlowiek usiadl - lub prze-
ciwnie: ze stoi, chociaz nalezalo usigsc.
Przyktady mozna mnozy¢, nie o to jed-
nak chodzi.

W wiekszosci wymienionych przypad-
kow czlowiek analizujacy obraz méglby
(zapewne) podja¢ wlasciwg decyzje i po-
prawnie zinterpretowac sytuacje. Z tego
powodu ciezar ochrony perymetrycznej
we wspolczesnych systemach nadzoru
caly czas w duzej mierze spoczywa na
pracownikach. Jest to jednak zwigzane
z szeregiem wczesniej omowionych wad,
dlatego zmierzamy do stworzenia auto-
matyzacji takze procesu analizy seman-
tycznej rozwazanych obrazéw, domyka-
jacego niejako system ochrony zgodnie
ze schematem piramidy informacyjnej,
przedstawionej na rysunku 5.

Jak stwierdzono wyzej, cechy, na pod-
stawie ktorych mozna klasyfikowa¢ czy
kategoryzowa¢ sytuacje w systemach
bezpieczenstwa, nie sa zwykle tak oczy-
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Rys. 4. Réznica pomiedzy typowym systemem rozpoznawania obrazéw a systemem, ktéry mégtby
by¢ stosowany w zadaniach ochrony, ale nie jest ze wzgledu na brak wzorcéw

A
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z wykrywaniem
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h

Rys. 5. Funkcje rozwazanego tu systemu rozwazane jako piramida oparta na surowych danych
z kamer ale konczaca sie automatycznym rozumieniem sytuacji, bedacym podstawa ewentualnego

alarmu

wiste ani tak widoczne, jak (przykiado-
wo) symptomy raka na obrazie tomogra-
ficznym watroby badanego pacjenta albo
objawy uszkodzenia turbiny parowej
podczas testu diagnostycznego maszyn
w elektrowni. Dlatego (poza trywial-

nymi przypadkami) nie da si¢ sygnalu
ostrzegajacego przed zagrozeniem — na
przykltad terrorystycznym - uzyska¢
droga nawet najbardziej wyrafinowa-
nych filtracji czy analiz danych pocho-
dzacych z czujnikéw i przetwornikow,
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bo w ogélnym przypadku nie wiadomo,
co podczas filtracji wydobywa¢, a co
odrzucaé, podobnie jak nie wiadomo,
na czym skupi¢ uwage podczas analizy,
a co ignorowa¢. Schemat pokazany na
rysunku 6, bedacy prostym przeniesie-
niem na grunt systemoéw bezpieczenistwa
schematéw wypracowanych w innych
dziedzinach tak zwanej computer vision -
jest po prostu nierealizowalny, bowiem
bardzo trudne (wrecz niemozliwe) jest
okreglenie a priori ogolnych kryteriow
poprawnego lub niepokojacego zacho-
wania obserwowanych ludzi.

Naszkicowane rozwazania sklaniaja do
wniosku, ze decyzji o tym, czy co$ jest
»normalne” czy ,,niepokojace”, nie moz-
na w sposob automatyczny wyprowadzi¢
z prostej analizy obrazu (lub sekwencji
wideo), nawet polaczonej z automatycz-
nym rozpoznawaniem obiektow widocz-
nych na obrazie czy na nagraniu. Dlatego
w badaniach objetych niniejszym rapor-
tem zastosowano podejscie oparte na
koncepcji automatycznego rozumienia
obrazéw i sekwencji wideo. Podejscie to
stanowi logiczne domkniecie rozwaza-
nego systemu, ktérego ideowq strukture
przedstawia w zwigzku z tym ,,piramida
informacyjna” przedstawiona na rysun-
ku 5. Jak wida¢, przy przechodzeniu na
kolejne wyzsze pietra tej piramidy ilo$¢
informacji branej pod uwage radykalnie
si¢ zmniejsza, natomiast rosnie jej war-
tos$¢ i przydatno$¢ z punktu widzenia ce-
16w calego projektu.

Automatyczne rozumienie

Skupmy sie przez chwile na odréz-
nieniu postulowanego automatycznego
rozumienia od wzmiankowanej wyzej
koncepcji automatycznego rozpozna-
wania (rys. 7).

Patrzac na rysunek 7, widzimy ogdlnie
znang sekwencje sylwetek istot zywych.
Gdy naszym zadaniem jest rozpozna-
wanie, wowczas najpierw ustalamy li-
ste mozliwych klas, do ktérych mozna
zaliczy¢ analizowane obiekty. Lista taka
zawsze ma skonczona, z gory okreslong
liczbe pozycji (wliczajac w to zazwyczaj
pozycje ,nie wiadomo’, oznaczong na
rysunku znakiem zapytania), za$ zada-
niem algorytmu analizujacego obraz jest
stwierdzenie, do ktérej z tych wczeéniej
przewidzianych klas nalezy zaliczy¢ ten
czy inny konkretny obiekt. Proces rozpo-
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przestrzen
lub obiekt

g Pozyskiwanie
informacji

obiektu

Obraz lub
sekwencja
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Wykrywanie

Alarm!
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Rys. 6. Tradycyjny (nierealizowalny) sposéb wykrywania niebezpiecznych zachowan

i przedmiotéw

()

Rozumienie:
opis proceséw
iich przyczyn

Filogeneza cztowieka, czyli pochodzenie, droga
rozwojowa i procesy biologiczne, ktére doprowadzity
do powstania anatomicznie nowoczesnego cztowieka

rozumnego (Wikipedia)

Rozpoznawanie:
przypisaniedo

Czlowiek

jednejz klas

Rys. 7. Ilustracja réznicy miedzy rozpoznawaniem a rozumieniem

znawania pokazano na rysunku 7 w jego
dolnej czesci.

Natomiast rozumienie obrazu (osiaga-
ne przez inteligentnego czlowieka, stu-
diujacego obraz, lub uzyskiwane auto-
matycznie, do czego zmierzaja badania
referowane w tej pracy) oznacza wydo-
bycie z obrazu tych wszystkich znaczen,
ktére sa w nim implicite zawarte, ale nie
sa explicite widoczne (patrz rys. 6 w je-
go gornej czeéci). Rozumienie dostarcza
wielu warto$ciowych informacji i gwa-
rantuje (w rozwazanym w tej pracy zada-
niu ochrony) poprawna oceng sytuacji —
wymaga jednak automatyzacji procesow

kognitywnych, zachodzacych oryginal-
nie w korze modzgowej czlowieka pod-
czas dzialan zwigzanych z interpretacja
rejestrowanych przez oczy obrazéw, co
powoduje w ogélnym przypadku spore
trudnos$ci. Warto juz teraz odnotowa¢
jedng z tych trudnosci, ktora bedzie
dalej szczegdtowiej analizowana. Otdz
w odréznieniu od rozpoznawania, dla
ktérego zbiér odpowiedzi systemu jest
z gory zdeterminowany, w przypadku
rozumienia sposo6b interpretacji obrazu
jest nieprzewidywalny i z tego powodu
zbiér mozliwych opiséw obrazu jest po-
tencjalnie nieskonczony.
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Jest to powazna trudnos$¢, gdyz te po-
tencjalnie nieskoniczong réznorodnosé
musi wytworzy¢ narzedzie o bezspornie
skonczonych mozliwo$ciach — komputer.

Z weczesniejszych badan prowadzo-
nych przez autoréw na nieco innym ob-
szarze (automatycznego rozumienia ob-
razéw medycznych) wynikal nastepujacy
wniosek:

Przy automatycznym rozumieniu ob-
razOw pomocniczym narzedziem, kto-
rego uzycie moze wnies¢ istotny postep
w tej dziedzinie, jest lingwistyka mate-
matyczna i obszar jezykow grafowych,
opisujacych obrazy w kategoriach pew-
nych wybranych elementéw sktadowych
(tak zwanych prymitywoéw graficznych)
i ich wzajemnych relacji (rys. 8).

Wybdr podejscia lingwistycznego po-
dyktowany jest faktem, ze jezyk jest wia-
$nie takim narzedziem, ktére pozwala na
generowanie nieskonczenie réznorod-
nych kombinacji, bazujacych na skon-
czonej liczbie elementéw. Na przyktad je-
zyk polski sklada sie ze skoficzonej liczby
stéw i oparty jest na gramatyce majacej
skoniczong liczbe regut - a jednak moz-
na w nim napisa¢ nieskonczong liczbe
artykuléw, powiesci, poematdw, pism
urzedowych itp. Roéwniez jezyki sztucz-
ne (na przyktad C++) cechuja sie tym, ze
majac skonczona liczbe sktadnikéw oraz
regut (fatwg do opanowania przez kom-
puterowy kompilator) — moga stuzy¢ do
wytworzenia nieograniczonej liczby pro-
gramow, potencjalnie nieskonczonej, po
napisaniu dowolnej liczby programéw
zawsze mozliwe jest napisanie jeszcze
jednego, kolejnego.

Obok procesu przetwarzania i analizy
obrazu, ukierunkowanego na przedsta-
wienie zawartosci obrazu w postaci za-
pisu w odpowiednim jezyku grafowym,
druga cechg wyrdzniajaca technike auto-
matycznego rozumienia obrazu jest fakt,
ze proces wnioskowania, prowadzony
w takim systemie, oparty jest na dwoch
zrédtach informaciji (rys. 9).

Jak wida¢ na rysunku 9, jednym z tych
dwdch Zrédet informacji jest analizowa-
ny obraz przedstawiajacy scene, ktéra
musi by¢ zrozumiana, Zeby mozna bylo
rozstrzygna¢, czy sytuacja rejestrowana
przez kamery miesci sie¢ jeszcze w gra-
nicach tego, co mozna uznac za akcep-
towalne, niebudzace watpliwosci i nie-
zmuszajace do podejmowania kontroli
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Rys. 9. Ogdlny schemat systemu monitorowania wyposazonego w elementy analizy semantycznej

na miejscu lub/i interwencji, czy tez sg
podstawy do niepokoju i nalezy zaalar-
mowac personel ochrony. Odpowiedni
strumien danych zewnetrznych, podob-
nie jak w systemach tradycyjnych, zaczy-
na si¢ od sensoréw (na przyktad kamer)
i biegnie przez kolejne etapy przetwarza-
nia, segmentacji i analizy sygnalow. Nie
konczy si¢ on jednak - jak byto wyzej
zapowiedziane - na identyfikacji czy
kategoryzacji obiektéw i przejawianych
przez nie aktywnosci, tylko jest proba
ich scharakteryzowania za pomoca for-
mut specjalnie zaprojektowanego jezy-
ka, o ktérym byla mowa wyzej. Jezyk ten
aktualnie jeszcze nie istnieje, ale bedzie
trzeba taki jezyk stworzy¢ na podstawie

oceny wynikéw dostarczanych przez
moduly przetwarzania i analizy obra-
26w oraz na podstawie wiedzy eksper-
tow — o czym bedzie mowa dalej.

Drugi strumien informacji odpowiada
temu, co w przypadku ludzi prowadza-
cych obserwacje tkwi w ich umystach
jako wynik odpowiedniego treningu,
doswiadczenia, a takze po prostu ich
madrosci. Ta wiedza, ktdra posiadaja do-
$wiadczeni policjanci i straznicy, a kto-
rej nie posiadaja z reguly systemy auto-
matycznie analizujace dane z sensoréw
systemu monitorujacego. Doswiadczony
policjant czy straznik potrafi zrozumie¢,
co robi obserwowana osoba, poniewaz
ma te wiedze, doswiadczenie i madrosé.
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Wykrywanie i $ledzenie obiektow

Rys. 10. Umiejscowienie modutu automatycznego rozumienia obrazéw w rozwazanym tu systemie

Dzigki temu moze odkryé w pozornie
niewinnym zachowaniu obserwowa-
nej osoby jej rzeczywiste intencje, cele
i przewidywane niebezpieczne skutki
dziatania. I odwrotnie, moze zignoro-
wa¢é zachowania pozornie niebezpiecz-
ne, prowokujace ewentualng interwencje
sit porzadkowych, ktéra bedzie chybiona,
bo w istocie nic powaznego nie zaszlo.
Taki falszywy alarm moze by¢ zZrédlem
chorej satysfakeji dla nieodpowiedzial-
nych zartownisiéw lub moze by¢ zro-
dlem informacji dla rzeczywistych zlo-
dziei lub terrorystow, ktorzy przez takie
falszywe alarmy i pilna obserwacje spo-
sobu interwencji sit porzadkowych pro-
buja dotrze¢ do nieosiagalnych dla nich
w inny sposob informacji o organizacji
ochrony i jej stabych punktach.

System oparty na wiedzy

Podejécie omawiane w tej pracy bywa
okreslane czasem jako oparte na wiedzy
albo semantycznie zorientowane. Po-
dejscie takie okresla si¢ takze niekiedy
terminem kognitywistyczne, wskazujac
w ten sposob zwigzek miedzy tym podej-
$ciem a przedmiotem badan kognitywi-
styki jako dziedziny wiedzy o procesach
poznawczych i myslowych inteligentne-
go czlowieka.

Jesli system automatyczny, taki, jak
opisywany w tej pracy, ma inteligent-
nie reagowaé w zlozonych i niejasnych

sytuacjach - to trzeba go w taka wiedze
wyposazy¢. Jest to mozliwe, poniewaz
stosowane w technice systemow eksper-
towych metody pozyskiwania wiedzy od
ekspertow dziedzinowych zostaly juz do-
brze rozpracowane i wystandaryzowane.
Co wiecej, autor publikacji ma prak-
tyczne doswiadczenia w zakresie pozy-
skiwania i komputerowej implementacji
wiedzy lekarzy w systemach automa-
tycznego rozumienia wiedzy medycznej,
wiec mozna si¢ na tym oprzec. Niestety
proces gromadzenia wiedzy jest proce-
sem dlugotrwatym. W dodatku w wigk-
szoéci przypadkow wiedza, na ktorej
opieraja swoje dzialanie (skutecznie!)
pracownicy stuzb ochrony, jest dla nich
samych wiedzg nie catkiem uswiadomio-
ng, a zawlaszcza trudng do werbalizacji.
Dlatego wyposazajac system w niezbed-
ng wiedze, trzeba opieraé si¢ zaréwno
na wywiadach przeprowadzanych z do-
$wiadczonymi ochroniarzami, jak i na
obserwagji ich biezacej pracy. Tego ro-
dzaju badania sg aktualnie prowadzone.
Jak wida¢ ze schematu na rysunku 10,
modul automatycznego rozumienia du-
bluje niejako prace zespolu ochroniarzy
prowadzacych obserwacje nadzorowa-
nego perymetru, koncentrujac wysilek
na automatycznym wykrywaniu sytuacji
wymagajacej wzmozonej uwagi i ewentu-
alnie takze alarmu. W przypadku wykry-
cia w wyniku tej analizy semantycznej
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jakich$ sytuacji wymagajacych wzmozo-
nej uwagi nastepuje oczywiscie ostrzeze-
nie (zaalarmowanie) obserwatorow, ale
takze wynik automatycznego rozumienia
obserwowanej sytuacji moze skutkowaé
zmiang sposobu rejestracji kolejnych ob-
razow (mozna zmienic¢ czesto$¢ pobiera-
nia obrazéw z okreslonej kamery, mozna
zmienic jej ustawienie, wybierajac inny
kierunek obserwacji lub inny stopien
zblizenia (zoom). Wykrycie i semantycz-
ne zdefiniowanie hipotetycznego zagro-
zenia moze skutkowa’ tez zmiang me-
tod filtracji obrazéw, moze sktania¢ do
zmiany celéw i sposobéw analizy obrazu
badz tez uruchamia¢ inne, dopasowane
do sytuacji, algorytmy wykrywania i $le-
dzenia obiektéw. Wszystkie te mozliwo-
$ci zaznaczono na rysunku 10 za pomocg
czerwonych strzatek wiodacych od blo-
ku automatycznego rozumienia do od-
powiednich pozostatych blokdw systemu.

Jak pokazano na rysunku 9, central-
nym elementem podsystemu automa-
tycznego rozumienia musi by¢ zaséb
wiedzy pozyskanej od ekspertéw, kto-
rymi sag w tym przypadku do$wiadcze-
ni pracownicy ochrony i ewentualnie
funkcjonariusze stuzb specjalistycz-
nych (policjantow, strazakdw, saperdw
itp.). Taka wiedze trzeba bedzie pozy-
ska¢ i we wlasciwy sposdb odwzorowa¢
w budowanym systemie. Nie byto moz-
liwe wykonanie tego podczas aktualnie
konczonego etapu badan, bedzie to wigc
musialo by¢ przedmiotem dalszych prac.
Tworzac odpowiednig baze wiedzy, na
ktérej chcemy oprze¢ system automa-
tycznego rozumienia zagrozen, trzeba
bedzie zwroci¢ uwage na trojakiego ro-
dzaju skfadniki, konieczne do pozyska-
nia od ekspertow (rys. 11).

Pierwszym skladnikiem sg przestan-
ki. Wiedzac, jakie cechy statycznych
obrazéw i dynamicznych sekwencji wi-
deo (wystepujace pojedynczo lub wia-
zane okre$lonymi relacjami czasowymi,
przestrzennymi lub przyczynowymi)
s3 podstawg do procesu wnioskowania
prowadzonego przez eksperta — moze-
my ustali¢, jakie elementy beda musialy
wchodzi¢ w sktad formul generowanych
przez wybrany jezyk opisu obrazéw dla
analizowanych sytuacji. Zaktadajac, ze
wzmiankowane elementy beda pelnily
role rzeczownikdw, a ustalane pomiedzy
nimi relacje beda analogiem czasowni-
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kéw - bedziemy mogli zdefiniowaé po-
trzebny jezyk opisu obrazéw. Oczywiscie
trzeba bedzie przy tym ustali¢ takze re-
guly gramatyki tego jezyka, wydaje si¢
jednak, ze odpowiednia powinna sie tu
okaza¢ struktura gramatyki grafowej
o etykietowanych krawedziach grafu,
poniewaz tego typu gramatyki potwier-
dzily swojg uzyteczno$¢ w wielu zasto-
sowaniach.

Drugim godnym uwagi elementem,
wchodzacym w sklad rozwazanego ele-
mentarnego sktadnika wiedzy eksperta,
sa wnioski. Sq one tym elementem, z po-
moca ktérego budowa¢ bedziemy wyj-
$cie z calego podsystemu automatycz-
nego rozumienia. Przyjmowaé bowiem
bedziemy, Ze automatyczne zrozumienie
analizowanego obrazu lub interpreto-
wanej sceny polegaé bedzie na tym, ze
wygenerowane zostang automatycznie
wszystkie te wnioski, jakie na temat sytu-
acji widocznej na obrazie lub w sekwen-
cji wideo moéglby wyciagna¢ ekspert (do-
$wiadczony ochroniarz) ogladajacy ten
obraz lub film z maksymalng uwaga.

Rezonans kognitywny - klucz do
automatycznego rozumienia

Bardzo waznym elementem rozwaza-
nego systemu s3 uwidocznione na ry-
sunku 11 reguly wnioskowania. Reguly
te s3 wykorzystywane przez blok opisany
na rysunku 9 jako rezonans kognitywny.
W bloku tym generowane sg automatycz-
nie hipotezy na temat tego, jak mozna in-
terpretowac obraz podlegajacy w danym
momencie analizie i opisany przez for-
muly jezyka budowanego na bazie wska-
zywanych przez ekspertéw przestanek.
Hipotezy zwigzane s3 z wnioskami poda-
wanymi (na etapie gromadzenia wiedzy)
przez ekspertéw. Hipoteza moze polega¢
na wyborze jednego z zarejestrowanych
wnioskdw, moze opiera¢ si¢ na rowno-
czesnym wysunieciu kilku wnioskow
albo moze wyrazac si¢ poprzez zaprze-
czenie wniosku (ewentualno$¢ wyrazona
pewnym wnioskiem zostaje wtedy wy-
kluczona z dalszych rozwazan).

Generacja tych hipotez przebiega
w sposob losowy ze zmiennym rozkla-
dem prawdopodobienstwa. Na poczatku
procesu adaptacji generatora hipotez do
rozwigzywanego zadania przyjmowany
jest pewien aprioryczny rozklad praw-
dopodobienstwa, wynikajacy z dlugo-

Elementarny sktadnik wiedzy eksperta

Warunki
uzycia regut

Przestanki

Rys. 11. Sktadnik wiedzy eksperta i jego ele-
menty sktadowe

czasowej statystyki zdarzen pojawiaja-
cych sie w ochranianym obiekcie albo
przyjmowany na podstawie zewnetrz-
nych przestanek. Takimi zewnetrznymi
przestankami moga by¢ na przyklad
ostrzezenia pochodzace od policji lub
stuzb wywiadu i kontrwywiadu, uczula-
jace ochrone budynku na specjalny ro-
dzaj zagrozen. Przyktadowo moga to by¢
zapowiedzi aktu terrorystycznego albo
sygnaly o obecnosci w budynku grupy
»zadymiarzy”. W tych ostatnich przypad-
kach hipotezy zakladajace mozliwo$¢ po-
jawienia si¢ zagrozen zwigzanych z tymi
wlasnie wybranymi i wskazanymi Zrd-
dlami powinny by¢ sprawdzane czgsciej
niz inne - co osiaga si¢ odpowiednio
zwiekszong warto$cia stosownego praw-
dopodobienstwa.

Jak wspomniano wyzej, w trakcie
funkcjonowania omawianego systemu
wykorzystywane w nim rozklady praw-
dopodobienstw ulegaja modyfikacjom
(system jest adaptacyjny!) w oparciu
o0 oceng skutecznosci poszczegdlnych hi-
potez w budowaniu poprawnej interpre-
tacji semantycznej zdarzen rzeczywidcie
zachodzacych w strzezonym obiekcie. Je-
$li w poprzednim etapie pewna hipoteza,
wysunieta przez system w nastepstwie
procesu rezonansu kognitywnego, po-
twierdzita sie w praktyce, to prawdopo-
dobienstwo ponownego uzycia tej same;j
hipotezy zostaje zwiekszone, a prawdo-
podobienistwa hipotez alternatywnych sa
zmniejszane w celu zachowania warun-
ku normalizacji (suma wartosci prawdo-
podobienstw wszystkich rozwazanych
hipotez musi wynosi¢ 1).

Warto moze skomentowa¢ jeszcze jed-
nga ceche wyzej naszkicowanej koncep-
¢ji losowego generowania hipotez. Otdz
preferuje ona oczywiscie te hipotezy, kto-
re s3 najbardziej prawdopodobne, ale nie
wyklucza mozliwosci wygenerowania hi-
potezy, ktora jest malo prawdopodobna,
a jednak dla catkowitego bezpieczenstwa



powinna by¢ takze od czasu do czasu
sprawdzona. W ten sposob system nie
traci czujnosci i jest stale gotowy wykry¢
dowolne, nawet bardzo malo prawdopo-
dobne i dawno niewystepujace zagroze-
nie, chociaz oczywiécie gltéwnie kon-
centruje uwage na tych zagrozeniach,
ktére sg popularne i moga si¢ pojawiaé
najczescie;.

Na kazdym etapie pracy systemu ge-
nerowanych jest od kilku do kilkunastu
hipotez, ktére nastepnie beda konkuro-
waly ze sobg, wykorzystujac odpowied-
nio gromadzong ,,moc”.

Proces generacji hipotez jest bowiem
cze$cia inicjujaca procedury rezonansu
kognitywnego, ale nie jest czgécia final-
ng. Dla kazdej wygenerowanej hipotezy
przeszukuje sie baze wiedzy i wybiera
sie wszystkie te elementarne skladniki
wiedzy ekspertéw, w ktdrych ta hipoteza
wystepowata jako wniosek. Korzystajac
z odpowiednich regul, poszukuje sie na-
stepnie tych przestanek, ktore mogtyby
rozwazanag hipoteze potwierdzi¢, a znala-
zlszy je — odwoluje si¢ do semantycznego
(lingwistycznego) opisu aktualnego obra-
zu (czy tez rozwazanej sceny dynamicz-
nej), w ktérym te przestanki powinny
da¢ sie zidentyfikowa¢. Kazda przestanka
odnaleziona w opisie aktualnego obrazu
bedzie zwigkszala ,,moc” rozwazanej hi-
potezy. Kazda nieznaleziona przestanka
(ktora powinna byé, jesli hipoteza ma by¢
prawdziwa) — bedzie t¢ ,,moc” zmniejsza-
ta. Dziatanie to bedzie przeprowadzane
réwnoczesnie dla wszystkich rozwaza-
nych hipotez, dla wszystkich regut, kté-
re sie z nimi wigza, oraz dla wszystkich
warunkow okreslajacych, kiedy takiej czy
innej reguty mozna uzy¢.

Prowadzac opisany wyzej proces, ob-
serwujemy, ze ,,moc” pewnych hipotez
maleje, innych wzrasta w niewielkim
stopniu, ale moze si¢ tak zdarzy¢ (cho-
ciaz nie musi), ze ,moc” pewnej hipo-
tezy gwaltownie wzrosénie, majoryzujac
wszystkie inne hipotezy. Utworzy sie
swoisty ,,pik rezonansowy”, bedacy na-
stepstwem wzajemnego dopasowania
oczekiwan wynikajacych z rozwazanej
hipotezy i rzeczywistych cech i atrybu-
tow obrazu, wykrytych na etapie jego
przetwarzania i analizy. Wystapienie
takiego rezonansu upowaznia do tego,
zeby te hipoteze, ktéra rezonans wywo-
tata, poda¢ na wyjsciu systemu jako do-

myslne (domniemane) znaczenie obrazu
czy sceny, ktore byly przedmiotem proby
semantycznej interpretacji.

Zjawisko rezonansu kognitywnego jest
rzadkie, wiec system nie bedzie zbyt sko-
ry do tego, zeby ferowa¢ wyroki na te-
mat sposobu rozumienia obserwowanej
sceny. W wiekszosci przypadkéw odpo-
wiedzig systemu automatycznego rozu-
mienia bedzie... brak odpowiedzi. Jesli
jednak dojdzie do rezonansu kognityw-
nego, to wykryta interpretacja seman-
tyczna rozwazanej sceny (pochodzaca -
przypomnijmy to — ze zbioru mozliwych
wnioskéw podanych przez eksperta na
etapie akwizycji jego wiedzy w celu jej
implementacji w systemie) moze by¢
traktowana jako powazna propozycja
sposobu rozumienia i septycznej inter-
pretacji aktualnie analizowanej sceny.

Podejicie to bedzie badane, doskona-
lone i konfrontowane z potrzebami prak-
tyki, ale szkielet koncepcyjny tego mo-
dutu zostal tu zaprezentowany w catosci.
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Ekspercka metoda oceny bezpieczenstwa
systemow technicznych w inteligentnym

budynku

Monika Klas$, Jerzy Mikulik

1. Pojecia podstawowe

Poczatkéw okreslenia ‘inteligentny budynek’ w literaturze
nalezy upatrywaé we wczesnych latach 80. XX wieku. Rozwdj
nauk inzynieryjnych oraz rosngce wymagania klientéw co do
jakoéci i funkcjonalnoéci obiektow sprzyjaty ewolucji okreslenia
inteligentnego budynku oraz powstawaniu nowych rozwigzan
technicznych w tym zakresie. Poczatkowo za inteligentne uwa-
zano obiekty posiadajace jedynie kontrole instalacji odpowie-
dzialnych za mikroklimat pomieszczen, sygnalizacje pozarows,
zasilanie elektryczne, windy czy system kontroli dostepu. Z cza-
sem pojawilo si¢ centrum sterujace i monitorujace, sprawujace
kontrole nad catg budowlg [2].

Podazajac za definicja Inteligent Building Institute w Wa-
szyngtonie USA, mozna stwierdzi¢, ze za inteligentny uznaje si¢
obiekt architektoniczny, ktéry ma zdolnos¢ integracji réznych
systemow technicznych, dzieki czemu mozliwe jest skoordyno-
wane zarzadzanie jego zasobami. Budynki inteligentne pozwa-
laja na maksymalizacje oszczedno$ci zwigzanych z ich eksplo-
atacja oraz redukeje kosztéw operacyjnych, przy jednoczesnej
trosce o jak najlepsze funkcjonowanie uzytkownikéw [2].

Kazdy budynek inteligentny wyposazony jest w wyspecjali-
zowane systemy sterowania i zarzadzania budynkiem jako ca-
toscia, z wlaczeniem bezpieczenstwa funkcjonowania i uzyt-
kowania obiektu [3]. Problematyka oceny ryzyka systemow
bezpieczenstwa budynkéw inteligentnych jest zagadnieniem
skomplikowanym i poruszanym w licznych opracowaniach na-
ukowych. Poprzez ,,ryzyko” nalezy rozumie¢ tutaj prawdopo-
dobienstwo wystapienia zdarzenia niepozadanego. Natomiast
sama analiza i ocena poziomu ryzyka sprowadza si¢ do iden-
tyfikacji zagrozen i oceny ich wielkosci. Celem tej analizy jest
minimalizacja skutkéw niepewnych zdarzen, ktore moga by¢
przyczynag zmiany jakosci pracy, kosztow eksploatacji czy tez
wlasciwosci technicznych obiektu.

W niniejszej pracy szczegdlna uwage zwrdcono na funkcjo-
nowanie systemu sterowania bezpieczenstwem obiektu, w sklad
ktorego wchodza [1, 2, 7]:

a) System sygnalizacji pozaru SSP

Podstawowym zadaniem systemu SSP jest szybkie i bezbted-
ne wykrycie powstajacego pozaru, zanim dojdzie do jego roz-
przestrzenienia. Jest to system automatycznego wykrywania
pozaru, oglaszania alarmu i transmisji sygnatu alarmu do jed-
nostek strazy pozarnej. Jego sprawne dziatanie umozliwia sku-
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Streszczenie: W artykule zawarto przeglad systemoéw tech-
nicznych zwigzanych z bezpieczenstwem budynku inteligent-
nego. W pierwszej czesci oméwiono podstawowe zagadnie-
nia zwigzane z inteligentnym budownictwem oraz przedstawio-
no powszechnie stosowane metodyki oceny ryzyka systemow
technicznych oparte na zmiennych lingwistycznych. Nastepnie
wprowadzono autorskg metode oceny ryzyka opartg na syste-
mie ekspertowym. Szczegoétowo opisano ideowe dziatanie sys-
temu ekspertowego. Zaprezentowano przyktadowe parametry
wykorzystywane w ocenie ryzyka oraz oméwiono plan dalszych
badan w zakresie rozwoju systemu.

Stowa kluczowe: budynek inteligentny; systemy techniczne;
ryzyko; system ekspertowy

teczng ewakuacje ludzi z miejsca zagrozenia oraz minimalizacje
strat materialnych.

b) System oddymiania SO

System oddymiania stuzy do usuwania dyméw i goracych
gazow pozarowych z obiektu (a w szczegolnosci z drog ewaku-
acyjnych). System ten zapewnia lepsza widoczno$¢, poprzez
ograniczenie zadymienia. Ulatwia to ewakuacje ludzi ze stref
zagrozenia oraz przeprowadzenie skutecznej akcji gasnicze;j.

c) System gaszenia pozaru SG

System gaszenia pozaru to zbidr specjalnie dobranych urza-
dzen, ktorych zadaniem jest zgaszenie powstalego pozaru. Sys-
tem zapewnia ochrone budynku przed catkowitym splonigciem,
jak réwniez przed zalaniem wodg gasnicza pozostalej jego cze-
$ci. Wyrdznia sie 4 gléwne rodzaje systemdw gaszenia pozaru
w zalezno$ci od zastosowanego $rodka gasniczego, ktérym mo-
ze by¢: woda, mgta wodna, piana lub gaz.

d) System sygnalizacji wlamania i napadu SSWN

Do podstawowych funkcji systemu SSWN nalezy: wykrywa-
nie wlamania lub proby wlamania, obstuga systemu (wlacza-
nie/wylaczanie systemu), przetwarzanie sygnaléw i komunika-
tow powstalych w wyniku wykrycia intruzéw, proby sabotazu
oraz monitorowanie systemu, dostarczenie uzytkownikowi
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informacji o stanie systemu, zabezpieczenie sabotazowe i sy-
gnalizacja sabotazu (ochrona przed celowym lub przymuso-
wym zniszczeniem systemu).

e) System kontroli dostepu SKD

Za pomoca systemu SKD monitoruje sie i steruje przemiesz-
czaniem ludzi lub pojazdéw w dozorowanych strefach. System
pozwala na identyfikacje, weryfikacje i udzielenie zezwolenia
na dostep do chronionego pomieszczenia oraz na kontrole sta-
nu obiektu i archiwizacj¢ danych.

f) System telewizji dozorowej STVD

System STVD dzieki wizualizacji stanu obiektu (w czasie
rzeczywistym) umozliwia wczesng i prawidtows reakeje stuzb
ochrony lub personelu technicznego budynku na zagrozenie.
System ten bardzo czesto wspotpracuje z SSP i SKD.

g) System naglosnienia ewakuacyjnego DSO

DSO stuzy usprawnieniu procesu ewakuacji ludzi ze strefy
zagrozenia zdrowia lub zycia. Po aktywacji systemu w strefie
niebezpieczenstwa nadawane sg automatyczne komunikaty
alarmowe.

Cecha, ktéra odroéznia inteligentne budynki od zwyczajnych
budynkéw wyposazonych w systemy automatycznego sterowa-
nia, jest zintegrowane zarzadzanie systemami i podsystemami
sterowania. Integracja systemdéw bezpieczenstwa moze doko-
nywaé sie na nastepujacych plaszczyznach: sprzetu, srodkow
transmisji sygnalu lub oprogramowania. Pozwala to stuzbom
nadzoru technicznego i ochrony danego obiektu na uzyskiwa-
nie kompleksowej informacji o stanie chronionego budynku.

2. Jakosciowa ocena ryzyka

W wigkszo$ci prac zwigzanych z oceng stopnia zabezpiecze-
nia oraz ryzyka systemoéw technicznych w budynku inteligent-
nym stosuje si¢ metody jako$ciowe. Sprowadzajg si¢ one do
wyboru wlasciwych kryteriéw i oceny ich jako$ci za pomoca
zmiennych lingwistycznych. Zmiennym lingwistycznym przy-
pisane s3 wagi. Zazwyczaj stosuje sie nastepujace wartosciowa-
nie stopnia zabezpieczenia:

maksymalny;

wysoki;

$redni;

niski/nie dotyczy.

Wyb6r zmiennych lingwistycznych mozna dostosowywaé do
przyjetych warunkéw oceny. Warto$ciowanie kryteriéw moze
by¢ rozne, z uwzglednieniem zalozenia, Ze najwyzszy stopien za-
bezpieczenia ma wage najwyzsza — np. 4 — a dla stopni nizszych
przyjmuje si¢ w kolejnosci nizsze oznaczenia - np. 3, 2, 1 [5].

Zmienne lingwistyczne sg stosowane w analizach o charakte-
rze typowo jakosciowym i mogg by¢ wykorzystywane do oceny
ryzyka wystapienia zdarzenia niepozadanego w budynku inte-
ligentnym w sposéb:

a) Bezposredni
Zmienne lingwistyczne stosuje si¢ do okreslenia stopnia
zabezpieczenia budynku inteligentnego (SZBI) przed zagro-

zeniem. Przedstawia si¢ go symbolicznie za pomoca funk-
¢ji SZBI, okreSlonej na zbiorze zmiennych lingwistycznych
{BO, G WK C, D} [5]:

SZBI = min{P, O, G, W, K, C, D} (1)

Jako kryteria decyzyjne w réwnaniu (1) stosowane sg wartosci
parametrow:

P - stopien zabezpieczenia systemu sygnalizacji pozaru;

O - stopien zabezpieczenia systemu oddymiania;

G - stopien zabezpieczenia systemu gaszenia pozaru;

W - stopien zabezpieczenia systemu sygnalizacji wlamania

i napadu;

K - stopien zabezpieczenia systemu kontroli dostepu;

C - stopien zabezpieczenia systemu telewizji dozorowej;

D - stopien zabezpieczenia systemu naglo$nienia ewakuacyj-

nego.

Dodatkowo nalezy zaznaczy¢, ze w réwnaniu (1) mozna
réwniez uwzgledni¢ wspolczynniki wagowe {p, 0, & w, k, ¢, d},
oznaczajgce udzial/znaczenie danego systemu w zarzadzaniu
bezpieczenstwem analizowanego budynku. Jak wynika z réw-
nania (1), stopien zabezpieczenia inteligentnego budynku
przyjmuje warto$¢ najnizsza ze zbioru {B O, G, W, K, C, D} -
minimalna warto$¢ jednego parametru determinuje stopien
zabezpieczenia obiektu.
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Rys. 1. Schemat blokowy systemu ekspertowego
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b) Posredni

Zmienne lingwistyczne stosowane sa do okre$lania ryzyka
zwigzanego z wystapieniem poszczegdlnych zagrozen w anali-
zowanym obiekcie. W tym celu stosuje sie metody parametrycz-
ne, ktore moga stanowi¢ namiastke analizy iloéciowej. W zalez-
nosci od dostepnosci informacji oraz stopnia szczegdtowosci
oceny w metodach parametrycznych mozna uwzgledniaé rzne
czynniki. Przyktadem moze by¢ czteroparametryczna formuta
do analizy i ilo$ciowej oceny mozliwych do wystapienia zdarzen
niepozadanych [6]:

R:P><C><N (2)
(0]

W réwnaniu (2) R oznacza szacowane ryzyko zalezne od
zmiennych lingwistycznych, ktérym przypisano wagi punkto-
we z uwagi na parametry:

P - prawdopodobienstwa wystapienia danego reprezentatyw-

nego zdarzenia niepozadanego;

C - wielko$ci strat zwigzanych z wystapieniem danego repre-

zentatywnego zdarzenia niepozadanego;

N - liczby zagrozonych oséb;

O - ochrony inteligentnego budynku przed zjawiskami nie-

pozadanymi (nalezy zauwazy¢, ze im bardziej rozbudowany

jest system barier ochronnych, tym mniejsze jest ryzyko wy-
stapienia zagrozenia).

Metody oceny ryzyka budynku inteligentnego oparte bez-
posrednio na zmiennych lingwistycznych prowadza do utraty
wielu cennych informacji dotyczacych analizowanego obiektu.
Uwaga skupiona jest tylko na jednym, gtéwnym czynniku wa-
runkujagcym koncowa ocene. Z kolei metody parametryczne
opieraja si¢ przewaznie na sztywnym skategoryzowaniu ryzyka,
przypisaniu z gory narzuconych wag oraz ilosciowym okresle-
niu prawdopodobienistwa wystapienia i skutkdw zaistniatego
ryzyka. Ponadto prowadzg zazwyczaj do rozbudowanych tabel
decyzyjnych, ktére kazdorazowo nalezy adaptowa¢ do konkret-
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nych warunkéw oceny. Zastosowanie systemu ekspertowego
do oceny ryzyka w budynku inteligentnym pozwala na wyeli-
minowanie probleméw zwigzanych z modelami opartymi na
zmiennych lingwistycznych.

3. Ekspercka ocena ryzyka

Systemy ekspertowe s3 to programy komputerowe, wyko-
rzystujace zgromadzona wczesniej wiedze oraz wypracowane
reguly rozumowania do wspomagania procesu podejmowania
decyzji i rozstrzygania ztozonych probleméw, w ktérych wy-
magane jest korzystanie z wiedzy eksperta w danej dziedzinie.
Systemy ekspertowe w odréznieniu od zwyczajnych programéw
komputerowych nie realizuja prostego algorytmu, ale przy roz-
wigzywaniu zlozonych proceséw decyzyjnych korzystaja z ba-
zy wiedzy ekspertéw. Baza wiedzy stanowi zbior wiadomosci
i doswiadczenia specjalistow oraz wszelkich niezbednych in-
formacji zwigzanych z problematyka, ktérej dotyczy system
ekspertowy [4].

Autorzy niniejszego artykulu za punkt wyjécia przyjeli stwo-
rzenie koncepcji modelu systemu ekspertowego, stuzacego do
oceny ryzyka systemow technicznych w budynku inteligentnym.
Przyjeto zalozenie, ze kazdy z oméwionych w niniejszym ar-
tykule systeméw bezpieczenstwa budynku tworza nastepujace
zasoby:

ludzie;

procedury;

rozwigzania techniczne.

Poniewaz kazdy z powyzszych zasobdw systemu bezpieczen-
stwa charakteryzuje si¢ innymi wlasciwo$ciami, nalezy stosowacé
odrebne sposoby ich pomiaru. Schemat modelowy autorskiego
systemu ekspertowego zostal przedstawiony na rysunku 1.

Jak wynika z rysunku 1, w proponowanym przez autoréw
podejséciu do oceny ryzyka systeméw technicznych bezpieczen-
stwa w budynku inteligentnym w pierwszej kolejnosci okresla-
ne sg zasoby danego obiektu. Poprzez zasoby nalezy rozumieé
pracownikéw oraz zgromadzone mienie. Nastepnie sprawdzane



Tabela 1. Przykiadowe procedury zwiazane z zarzadzaniem bezpieczen-
stwem budynku inteligentnego
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Tabela 2. Przykladowe mozliwe do wystapienia zagrozenia w obrebie
systemu technicznego

Lp. Procedury Lp. Zagroenie System, ktorfago‘
dotyczy zagrozenie
1 | Procedura ewakuacji w razie pozaru
1 | Awaria urzadzenia do sygnalizacji ewakuacji
2 | Procedura postepowania w przypadku braku zasilania DSO
2 | Katastrofy naturalne
3 | Procedura postepowania w przypadku wiamania/napadu
3 | Dostep do informacji poufnych
4 | Procedura zabezpieczania pomieszczenn w budynku
4 | Sabotaz urzadzenia
5 | Procedura postepowania z kluczami . N i
5 | Ztamanie kodu dostepu do pomieszczen
Zasady postepowania w przypadku zagrozenia srodkami chemiczny-
6 - /biglggic:rlljvmi L8 e v 6 | Kradziez identyfikatora dostepu do budynku SKD
7 Zasady prowadzenia prac remontowych i aranzacyjnych wewnatrz 7_[ Odblokowanie przejscia
budynku 8 | Szpiegostwo przemystowe
8 | Zasady postepowania w razie alarmu 9 | Blokada pomieszczeni
9 | Regulamin uzytkowania pomieszczenn w budynku 10 | Sabotaz
10 | Regulamin budynku 11 | Atak terrorystyczny
11 | Plan ochrony budynku 12 | Kradziez cennych zasobéw
12 | Instrukcja bezpieczenstwa pozarowego 13 | Wiamanie
SKD + SSWN
13 | Harmonogram przegladéw systemow technicznych i okablowania 14 | Napad
14 | Zasady archiwizacji dokumentow 15 | Kradziez cennych zasobéw
15 | Procedura wynajmu powierzchni w budynku 16 | Kradziez danych
16 | Procedura dostepu do budynku (wejécia/wyjscia) 17 | Akty wandalizmu
17 | Procedura realizacji dostaw na terenie budynku 18 | Awaria urzadzenia do sygnalizacji pozaru SsP
18 | Zasady wnoszenia i wynoszenia wyposazenia 19 | Pozar SSP+50 +5G+DSO
19 | Procedura zgtaszania awarii oraz usterek 20 | Awaria centrali sterujacej
20 | Zasady korzystania z powierzchni wspélnych 21 | Brakzasilania
22 | Penetracja sygnalizatora dzwiekowego DY EE
21 | Zasady oznakowania pomieszczen jasye < & SSWN + SKD +
5 ii i A STVD +DSO
22 | Zasady dostepu ekip technicznych do pomieszczen w budynku 2 || Uil Sy el e il e ez i
. . s Btedy w realizacji programéw (dotyczy inter-
23 | Zasady odbioru poczty i korespondencji 24 fejséw sterowanych programowo)
24 | Przepisy przeciwpozarowe 25 | Awaria urzadzenia do sygnalizacji napadu
25 | Ksiazka obiektu budowlanego 2% Penetracja centrali/klawiatury/systemu SSWN
transmisji alarmu
. R SSWN + SKD +
27 | Awaria zasilania elektrycznego STVD
28 | Zanik sygnalu wideo
29 | Celowe zastoniecie lub przystoniecie kamery STVD
. . . , , 30 | Podstawienie danych wideo w Zrédle obrazu
jest, czy dla kazdego z posiadanych zasobow zostata okreslona
jego warto$¢ wraz z podaniem jej nominatu. Po zidentyfikowa-

niu i zwarto$ciowaniu istniejacych zasobéw okreslane s3 moz-
liwe do wystapienia zagrozenia zwigzane z kazdym zasobem.
W kolejnym kroku sprawdzane jest istnienie procedur zdefi-
niowanych dla istniejacych, potencjalnych zagrozen oraz srodki
ochrony dla poszczegélnych procedur. Ocena ryzyka dokony-
wana jest w dwdch etapach: w pierwszej kolejnosci za pomoca
metod arkuszowych okreslane jest istnienie procedur i poziom
ich znajomo$ci, nastepnie za pomocg testow penetracyjnych
sprawdzany jest system bezpieczenstwa obiektu. W kazdym
z tych etapdw uczestniczy zespdt ekspertéw z réznych dziedzin
zwigzanych z inteligentnym budownictwem, ktorzy:
e pomagaja budowa¢ arkusz stuzacy do sprawdzania znajo-
mosci procedur;
o oceniajg istotnos¢ istniejacych procedur;
© oceniajg istniejace rozwigzania techniczne zastosowane w ba-
danym obiekcie.

Na podstawie wynikéw oceny dokonanej przez zaangazowa-
nych ekspertéw uzyskiwana jest informacja, czy analizowany
budynek inteligentny ma spo6jny system bezpieczenstwa i jakie
jest ryzyko wystapienia poszczegdlnych zagrozen w obiekcie.

Szczegdtowy proces oceny ryzyka zwigzanego z wystapie-
niem zagrozenia w obrebie systemdw bezpieczenstwa budynku
inteligentnego w odniesieniu do gtéwnych filaréw systemu jest

nastepujacy:

a) Procedury
W obrebie tego zasobu sprawdzane jest:

e istnienie procedur zwigzanych z zarzadzaniem bezpieczen-
stwem obiektu;
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wystepowanie zidentyfikowanego zbioru zagrozen zwigza-
nych z funkcjonowaniem obiektu;

istnienie procedur postepowania w przypadku wystapienia
zidentyfikowanego zagrozenia.

Przykladowe procedury zwigzane z zarzadzaniem bezpie-
czenstwem obiektu oraz mozliwe do wystapienia zagrozenia
w odniesieniu do konkretnych systeméw technicznych zamiesz-
czono w tabeli 11 2.

Zaréwno rodzaje stosowanych procedur, jak i mozliwe do
wystapienia zagrozenia sg charakterystyczne dla badanego bu-
dynku inteligentnego. Docelowo autorzy majg zamiar stworzy¢
baze ogdlnych procedur i zagrozen, ktdrg uzytkownik systemu
bedzie mogt modyfikowaé w celu adaptacji do istniejacych wa-
runkoéw oceny.

b) Ludzie

W ramach tego zasobu sprawdzana jest znajomos¢ procedur
i przepisow zwigzanych z eksploatacjg inteligentnego budynku
przez jego codziennych uzytkownikéw. Sprawdzany jest poziom
znajomosci systemow technicznych i okreslana jest $wiadomos¢
uzytkownikow zwigzana z reakcja na wystapienie danego zagro-
zenia. Ocena odbywa si¢ na podstawie wyniku testu rozwigzy-
wanego przez uzytkownikéw obiektu. Test jest ukladany przez
ekspertow odrebnie dla kazdego budynku inteligentnego na
podstawie tre$ci obowiazujacych w nim procedur.

c) Rozwigzania techniczne

Ocena przeprowadzana w ramach rozwigzan technicznych
zastosowanych w budynku pozwala okredli¢, czy dla istnieja-
cych procedur i zagrozen zastosowano wiasciwe srodki ochrony.
Proces analizy dziatania poszczegélnych systemdw technicz-
nych przeprowadzany jest za pomoca testow penetracyjnych.
Grupa ekspertéw dokonuje praktycznej weryfikacji rozwia-
zan stosowanych w obiekcie — sprawdzane sa poszczegolne
elementy systemu bezpieczenstwa. Pozwala to na okreslenie
prawdopodobienstwa wystapienia poszczegdlnych zdarzen nie-
pozadanych, (czyli stopnia ryzyka zwigzanego z zagrozeniem).
Prawdopodobienstwo wystgpienia danego zagrozenia rozumia-
ne jest jako iloczyn nizej wymienionych czynnikdw:

prawdopodobienstwo materializacji zdarzenia niepozada-

nego;

prawdopodobienistwo wystgpienia skutkéw zwigzanych z za-

grozeniem (skutki sg zalezne od warto$ci zasobu, ktérego

dotyczy analizowane zagrozenie);

prawdopodobienstwo detekcji zdarzenia (zalezne od spraw-

noéci systemu technicznego, z ktérym bezposérednio zwigza-

ne jest analizowane zagrozenie).

Na podstawie wynikéw oceny na szczeblu strategicznym
(w obrebie filaréw: ludzie, procedury) oraz weryfikacji spraw-
nosci poszczegélnych systeméw technicznych bezpieczenistwa
obiektu okreslane jest ryzyko zwigzane z funkcjonowaniem
budynku inteligentnego. Zalezy ono w bezpos$redni sposéb od
stopnia znajomosci istniejacych w obiekcie procedur, od za-
kresu tychze procedur oraz od zastosowanych rozwigzan tech-
nicznych i ich jakosci. Dzigki temu uzyskiwana jest informacja,
czy analizowany obiekt posiada spdjny system bezpieczenstwa.
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Zakonczenie

W niniejszym artykule przedstawiono nowe podejscie do
sposobu oceny ryzyka zagrozen dla systemdéw technicznych
stosowanych w budynku inteligentnym. Artykul stanowi wstep
do dalszych dziatan w zakresie rozwoju idei systemu eksperto-
wego. W kolejnym kroku autorzy dokonajg weryfikacji popraw-
noéci dziatania stworzonego modelu systemu ekspertowego na
podstawie analizy oceny ryzyka materializacji zagrozen w przy-
ktadowym budynku inteligentnym.

Nalezy zaznaczy¢, ze ocena ryzyka w budynku inteligentnym
powinna sta¢ si¢ fundamentalnym elementem procesu zinte-
growanego zarzadzania obiektem. Jednak, aby mozliwe stato
sie cigglte monitorowanie poziomu ryzyka, stopnia narazenia
na zagrozenie i jako$ci ochrony przed zagrozeniem, konieczne
jest stosowanie metod wspomagajacych proces decyzyjny. Jedna
z opcji jest wykorzystanie przedstawionego w niniejszym arty-
kule modelu systemu ekspertowego. Jak powszechnie wiadomo,
zagrozen nie da sie w calosci wyeliminowa¢, ale ich wczesna
identyfikacja pozwala na wstepne podjecie dzialan w obszarach
krytycznych.

Literatura

[1] ANDERsON R.: Security Engineering: A guide to building dependa-
ble Distributed Systems, second edition. Wiley 2008.

[2] Niezasrtowska E. (RED.): Budynek inteligentny. T. 1. Wydaw-
nictwo Politechniki Slqskiej, Gliwice 2010.

[3] MIKULIK J.: Podstawowe systemy bezpieczeristwa w budynkach
inteligentnych. [w:] NIEZABITOWSKA E. (RED.): Budynek inteli-
geniny. T. 2. Wydawnictwo Politechniki Slaskiej, Gliwice 2014.

[4] MurLawka J.: Systemy ekspertowe, WN'T, Warszawa 1997.

[5] RyczeR A.: Metoda oceny stopnia zabezpieczenia inteligentnego
budynku [w:] Inteligentne budynki. Teoria i praktyka, Oficyna
Wydawnicza Text, Krakow 2010.

[6] RYCZER A.: Problemy zarzgdzania ryzykiem w planowaniu i pro-
jektowaniu systeméw alarmowych inteligentnego budynku. [w:]
Inteligentne budynki. Nowe mozliwosci dziatania. LIBRON, Kra-
kow 2014.

[7] WANG S.: Intelligent Buildings and building automation, Routledge
2009.

K3 Monika Klas, Jerzy Mikulik - AGH Akademia Gérniczo-Hutnicza
w Krakowie; Wydziat Zarzadzania



e prcdis HPS

>
O,

Rozstrzygniecie Konkursu nastapi
podczas XI Miedzynarodowych
Targéw Hydrauliki, Pneumatyki,
Sterowania, Napedow

i Mechatroniki w Katowicach,
18-20.10.2016 .

www.nis.com.pl, www.hapes.fairexpo.pl

Organizatorzy

miesiecznik

Fair EXPO n a p edy :,l::,l(l:‘i‘é:;ry @Corporation @

i sterowanie

Organizatorzy:
* FairExpo,
* miesiecznik,Napedy i Sterowanie”,

« Korporacja Napedow i Sterowan
Hydraulicznych i Pneumatycznych

Poland




X
w
Z
>
[=]
2
o
>
4
=
4
w
(]
-
w
-
=

napedy i sterowanie

Uniwersalne moduty technologii
Internetu Rzeczy (IoT) dla systemow
automatyki budynkowej i zarzadzania

energia w budynkach

Jakub Grela, Andrzej Ozadowicz

Wstep

Internet Rzeczy (ang. IoT - Internet of Things) jest nowym pa-
radygmatem w systemach komunikacji i sterowania, dedykowa-
nym réwniez do wykorzystania w budynkach, taczacym w sobie
idee i rozwiazania technologiczne pochodzace z réznych ob-
szaréw technologii komunikacji i przetwarzania danych oraz
sterowania [1]. Dodatkowo utrzymujaca si¢ tendencja statego
wzrostu oczekiwan ze strony uzytkownikéw budynkéw (popra-
wa komfortu uzytkowania, zapewnienie bezpieczenstwa oraz
redukeja zuzycia energii), wymaga stosowania ztozonych tech-
nologicznie i funkcjonalnie rozwigzan, ukierunkowanych na jak
najpelniejszg integracje instalacji technologicznych w ramach
infrastruktury budynkéw [2]. Dlatego implementacja technolo-
gii IoT w budynkach ma za zadanie umozliwienie ptynnej oraz
bezproblemowej integracji roznych fizycznych obiektéw, beda-
cych elementami instalacji technologicznych, w sieci Internet
za poérednictwem ich wirtualnej reprezentacji [3]. Technolo-
gia ta dostarcza narzedzi umozliwiajacych realizacje np. insta-
lacji monitoringu i zarzadzania energia w ramach systemow
zarzadzania energia w budynku (ang. BEMS - Building Ener-
gy Management Systems), stanowiacych docelowo integralny
element teleinformatycznych sieci komunikacji w budynkach
[4]. Jednym z podstawowych elementéw rozwijanych w ramach
koncepcji IoT, jest komunikacja typu M2M (Machine-to-Ma-
chine). Pozwala ona na ujednolicenie standardu komunikacji
danych na wszystkich poziomach hierarchii systeméw sterowa-
nia urzadzen infrastruktury budynkowej, w tym na najnizszym
poziomie obiektowym. Takie podejscie umozliwia interakcje
na poziomie obiektowym urzadzen pochodzacych z réznych
obszaréw, podsysteméw infrastruktury budynkowej [5]. Pro-
wadzone obecnie badania i prace rozwojowe w zakresie stan-
daryzacji urzadzen i realizowanych przez nie funkcji w obre-
bie technologii IoT, maja na celu zapewnienie dopasowania
technologii IPv6 i internetowych ustug sieciowych do obstugi
urzadzen, ktdre do tej pory nie byly aktywnymi uczestnika-
mi systemdéw automatyki budynkowej [6]. Réwnolegle prowa-
dzone s3 badania ukierunkowane na zastosowanie technologii
IoT w wielu obszarach powigzanych z trendami rozwojowymi
wspolczesnej automatyki budynkowej, np. Inteligentne Miasta
(ang. Smart Cities) [7].
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Streszczenie: W artykule przedstawiono analize mozliwosci
realizacji technicznej i wyniki badan zwigzanych z opracowa-
niem modutéw technologii Internetu Rzeczy (IoT) w zintegro-
wanych, sieciowych systemach automatyki budynkowej. Istot-
nym elementem przeprowadzonych przez autoréw badan by-
to okreslenie funkcji sterujgcych i sposobu ich realizacji jako
uniwersalnych urzgdzen automatyki budynkowej, bazujgcych
na technologii loT, ktére powinny zapewnic jak najwigksza ela-
stycznos¢ i interoperacyjno$¢ modutéw automatyki w obszarze
redukcji zuzycia energii w budynkach. Przeprowadzone prace
badawcze wskazujg na mozliwo$¢ wykorzystania technologii loT
do opracowania zbioru funkcji dla systemu automatyki, zorien-
towanego na poprawe efektywnosci energetycznej budynkéw
oraz zmniejszenie zuzycia energii. Artykut wskazuje na trendy
rozwoju zintegrowanych systemoéw automatyki budynkowej, ze
wsparciem obstugi i komunikacji danych przez sieci protokotu
IP, oraz przedstawia wyniki implementacji uniwersalnego licz-
nika energii elektrycznej w technologii loT.

Z2 BUILDING AUTOMATION AND ENERGY
MANAGEMENT SYSTEMS WITH UNIVERSAL
INTERNET OF THINGS MODULES

Abstract: In this paper authors present a technical analysis
and results of implementation of Internet of Things (loT) mod-
ules in integrated, networked building automation systems. The
research is focused on defining control functions and their im-
plementation as universal building automation devices. To pro-
vide an interoperability of building automation modules in the
field of energy consumption reduction, authors proposed use
of loT technology.

In conducted research authors have confirmed that there is
a possibility of using loT technology to develop a set of control
functions to improve the energy efficiency of buildings and re-
ducing energy consumption. This paper shows trends in the
development of integrated building automation systems, sup-
port services and data communication over IP networks, and
presents the results of the implementation of universal loT en-
ergy meter as well.
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Przeglad dostepnych technologii

Zastosowanie rozproszonych syste-
moéw sterowania jest doskonatym roz-
wigzaniem technicznym do organizacji
zaawansowanych systemoéw automatyki
budynkowej (ang. BAS - Building Auto-
mation Systems), szczegolnie biorac pod
uwage ciagle wzrastajacg liczbe parame-
tréow i sygnaldéw z czujnikdéw oraz ele-
mentéw wykonawczych instalowanych
w nowoczesnych budynkach. Skutecz-
nie dzialajagcy BEMS, bedacy integralna
cze$cia BAS, w takich obiektach jest ko-
nieczny dla zredukowania zuzycia ener-
gii, a tym samym ograniczenia kosztéw
eksploatacji, przy zachowaniu wysokie-
go poziomu bezpieczenstwa i komfortu
uzytkowania [8]. Powszechna praktyka
podczas realizowania rozproszonych
systemow sterowania w budynkach by-
to wykorzystanie otwartych standardéw
i protokotéw, dedykowanych dla sieci
BAS. Natomiast technologia IoT otwiera
nowe mozliwoéci w tym zakresie, umoz-
liwiajac polgczenie i skomunikowanie ty-
siecy urzadzen, moduléw, sterownikéw
w réznych domenach!, obstugujacych
systemy zasilania, monitoringu, teleko-
munikacji oraz infrastruktury tzw. smart
meteringu (inteligentne liczniki), zarzg-
dzania energig i mediami w budynkach.
Dlatego tez technologia ta coraz czeéciej
stanowi podstawe realizacji sieciowych
systemow BAS i BEMS [6, 9].

Istotnymi cechami wspdtczesnych sys-
temoéw automatyki budynkowej sg inte-
gralno$¢ i elastyczno$é. Dostepnych jest
wiele standardéw i rozwigzan technicz-
nych dedykowanych dla takich systemow,
w roznych konfiguracjach i architektu-
rach. Czg$¢ z nich bazuje na centralnym
sterowniku (lub kilku sterownikach) roz-
szerzonym o moduly wej$¢/wyjs¢ (I/0O)
z dotaczanymi bezposérednio czujnikami
i elementami wykonawczymi systemu
automatyki i monitoringu. Spotykane s
réwniez rozwigzania hybrydowe, z cze-
$ciowo zaimplementowanymi standarda-
mi otwartych, rozproszonych sieci stero-
wania, np. Modbus, CANopen - réwniez
w nich podstawowym elementem jest
centralny sterownik. Takie platformy
systemowe automatyki budynkowej
oferowane sg zwykle jako rozwigzania
firmowe. Kolejng grupg rozwigzan de-
dykowanych BAS sg otwarte standardy

automatyki, np. BACnet, KNX, Lon-
Works, EnOcean, Modbus etc. W stan-
dardach KNX i LonWorks podstawowy-
mi elementami integracji i otwartosci
sa standardowe profile funkcjonalne,
zmienne sieciowe i obiekty danych, jako
podstawowe elementy interfejsu logicz-
nego urzadzen sieciowych. Standardy te
wspieraja obstuge kanaléw protokotu IP
jako medium komunikacji - zaréwno
wykorzystywanych w tunelowaniu ko-
munikatéw, jak i w zdalnym dostepie
do sieci z zewnatrz [4, 10]. W standar-
dzie BACnet zdefiniowano protokoly
i ustugi komunikacji danych, obstuguja-
cych urzadzenia i moduly réznych pod-
systemow infrastruktury budynkowe;.
Komunikaty standardu BACnet moga
by¢ przesylane przez dowolng sie¢ ko-
munikacji danych, ale tylko niewielka
liczba standard6w sieciowych jest przy-
gotowana do obstugi transmisji danych
sieci BACnet. Wszystkie wymienione
standardy otwarte sg dedykowane do
realizacji przede wszystkim potaczen
sieciowych na poziomie obiektowym -
bezposredniej obstugi czujnikéw i ele-
mentéw wykonawczych na obiekcie [11].
Czesto w instalacjach budynkowych spo-
tykane sa rowniez standardy komunika-
¢ji danych specyficzne dla konkretnych
typow instalacji, podsystemoéw. Przy-
ktadem moze by¢ standard DALI, sto-
sowany w instalacjach oswietleniowych
lub SMI wykorzystywany do sterowa-
nia napedéw rolet, okien. Wymienione
standardy i technologie spelniaja w in-
frastrukturze systemow obstugi budyn-
kow bardzo specyficzne role i zadania
w zakresie obstugi urzadzen na poziomie
obiektowym. Funkcjonujg one zwykle
poprawnie i niezawodnie i dlatego ich
wymiana na moduly z interfejsem IoT
nie wydaje si¢ by¢ konieczna. Dlatego
proponuje si¢ mozliwos¢ ich integracji
z tg technologig oraz aktywne wlaczenie
w strukture powstajacych sieci IoT, ba-
zujacych na protokole IP w wersji 4 i 6.
»Techniki Internetowe” i ustugi siecio-
we Web, takie jak: oBIX, OPC UA czy
BACnet/WS (WS-Web Service), oraz
coraz czgsciej implementowany inter-
fejs RESTful, bazujacy na standardowym
protokole obstugi stron WWW - http, sa
wykorzystywane jako rozwigzania dedy-
kowane do integracji danych w branzy

automatyki budynkowej. Jednak tech-
nologie te, cho¢ popularne i sprawdzone
w praktyce w komunikacji klient - ser-
wer, stawiaja dos¢ wysokie wymagania
sprzetowe wezlom sieci — w zakresie
mocy obliczeniowej, pamieci i dlugo-
$ci obstugiwanych pakietéw danych.
Dla potrzeb implementacji protokotu
IP w niewielkich urzgdzeniach (mate
czujniki, elementy wykonawcze, jedno-
ukladowe sterowniki czy moduty moni-
torujace) opracowano protokdt aplika-
cji CoAP (ang. Constrained Application
Protocol), dedykowany do aplikacji
z wezlami sieciowymi o ograniczonych
zasobach pamieci i mocy obliczeniowej,
realizujacych proste zdania i funkcjo-
nalnoéci, ale wymagajacych komunika-
cji za posrednictwem sieci Ethernet lub
Internet [7]. Protokél CoAP umozliwia
implementacj¢ funkcji protokotu HTTP
i obstugi stron WWW w prostych kon-
strukcyjnie modutach i weztach siecio-
wych. Wykorzystanie tych rozwigzan
sieciowych pozwala na tatwa integracje
roznych platform systemowych BAS
i automatyki przemystowej [12]. Dyna-
micznie rozwijajaca sie technologia, wy-
korzystujaca protokot IP w komunikacji
urzadzen i uzytkownikdéw, jest wspo-
mniany juz wczeéniej Internet Rzeczy,
dzieki ktéremu mozliwe jest zintegrowa-
nie wszystkich elementéw BAS i BEMS.
Koherencja technologii IoT i BAS otwie-
ra nowe mozliwoéci w realizacji funkcji
automatyki budynkowej. Zastosowanie
technologii IoT w systemach BAS po-
zwala na bezpos$rednig wymiane danych
miedzy wszystkimi ich urzadzeniami
i modutami, niezaleznie do tego, czy sa
one fizycznie podlaczone do kanalow
sieci obiektowych czy kanatéw protoko-
tu IP. Koncepcja takiej integracji w roz-
proszonej sieci IP zostala pokazana m.in.
w [13, 14] i nazwana BloT (ang. Building
Internet of Things). Przy takiej realizacji
sieci automatyki i monitoringu budyn-
kéw istotna jest sprawna organizacja
systemu (np. dobor funkcji sterowania
itp.) oraz efektywne jego wykorzystanie
w kierunku ograniczenia zuzycia ener-
gii i medidw, przy zachowaniu komfortu
i bezpieczenstwa. Nowe urzadzenia i me-
chanizmy w sieciach BloT wykorzystuja
bowiem dane i informacje z duzej liczby
czujnikow i innych moduléw sieciowych,
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sterujac elementami wykonawczymi. Po-
prawna integracja rozwigzan podczas
realizacji BAS, w oparciu o technolo-
gie IoT, powinna umozIliwi¢ organiza-
cje zaawansowanych funkcji sterowa-
nia urzadzeniami w budynkach, ktére
moga by¢ wykorzystane do zarzadzania
energia i popytem na nig, zaleznie od np.
czynnikéw $rodowiskowych, obecnosci
0s6b, sygnatéw od dostawcow energii,
taryfikacji itp.

Platforma IzoT

Ciekawa propozycja platform rozwo-
jowych urzadzen automatyki budynko-
wej w kierunku ich wykorzystania i in-
tegracji w ramach technologii IoT, jest
oferowana przez firme¢ Echelon plat-
forma IzoT. Stanowi ona kompleksowe
rozwigzanie sprzetowo-programowe,
w sklad ktorego wchodza jednostki mi-
krokontroleréw (FT 6050, Neuron 6000),
moduléw komunikacyjnych (Wi-Fi, RF
802.15.4 i innych) oraz tzw. stoséw pro-
gramowych: 16-, 32- i 64-bitowego (IzoT
Device Stack EX, IzoT Device Stack DX,
IzoT Server Stack). Oferuje ona réwniez
routery IzoT jako interfejs miedzy roz-
nymi typami no$nikéw danych i kanatow
transmisji (r6zne media transmisyjne),
a takze niezbedne narzedzia wsparcia
ustug sieciowych i integracji sieci. IzoT
to rowniez rodzina protokoléw aplika-
cji i facza, bazujaca na IPv6 i IPv4. Pro-
tokoty aplikacji IzoT to m.in. IzoT/IP
oraz BACnet/IP. W urzadzeniach IzoT
mozliwe jest zaimplementowanie takze
innych protokoléw aplikacji, ktére ko-
rzystajg z warstwy transportowej IP 1zoT,
np.: protokét Modbus TCP, LonTalk/IP
[15]. Przykiad sieci IzoT zbudowanej
z wykorzystaniem réznych technologii
i medi6éw transmisji danych przedstawia
rysunek 1.

Platforma IzoT zawiera réwniez na-
rzgdzia programistyczne: IzoT Network
Services Server, IzoT Commissioning
Tool oraz tzw. stosy IzoT Device Stack,
IzoT Server Stack, umozliwiajace pro-
gramistom i inzynierom budowanie wta-
snych urzadzen, moduléw sieciowych
oraz weztdw sieci IzoT w oparciu o roz-
ne zasoby sprzetowe. Stos urzadzenia
IzoT (IzoT Device Stack) jest zbiorem
plikéw zawierajacych kody zrédlowe
dla mikrokontroleréw, bedacych pod-
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Rys. 1. Schemat sieci IzoT wykorzystujacej rézne technologie i media transmisji danych

stawowymi elementami moduléw IzoT.
Dzigki niemu mozliwa jest budowa urza-
dzen komunikujacych sie w ramach sie-
cilzoT - zgodnej z ideg Przemystowego
Internetu Rzeczy (IIoT), z wykorzysta-
niem 16-, 32- lub 64-bitowego procesora
i systemu operacyjnego. Stos urzadzenia
IzoT pozwala na szybka i latwg wymia-
ne danych miedzy urzadzeniami przez
kanat IP. Z kolei stos serwera IzoT (IzoT
Server Stack) zawiera kod zrédlowy po-
zwalajacy programistom i inzynierom na
opracowywanie aplikacji serwera sieci
Web dla platformy IzoT. Serwery takie
umozliwiajg podigczenie urzadzen IzoT
do klientéw sieci Internet, zapewniajac
uzytkownikom dostep do monitorowa-
nia i sterowania urzgdzen w ramach lo-
kalnych sieci. Wspomniane stosy IzoT
zostaly udostepnione w postaci kodu
zrodtowego dla popularnej platformy
sprzetowej Raspberry Pi. Kod ten moze
zostaé ,,przeportowany’, przeniesiony do
réznych 32-bitowych procesoréw i syste-
mow operacyjnych [16]. Rozwiazanie to
umozliwia tatwg i szybka budowe proto-
typow urzadzen automatyki pracujacych
w ramach platformy IzoT, z wykorzysta-
niem interfejséw Ethernet lub Wi-Fi.

Przyklad implementacji
wybranych urzadzen automatyki
budynkowej w technologii IoT
Autorzy niniejszego artykutu podjeli
prace badawczo-rozwoje w celu opra-
cowania i zrealizowania w technologii
IoT moduléw automatyki budynkowej
dedykowanych dla systemu BEMS. Do
tego celu zdecydowano sie wykorzysta¢
wspomniang platforme IzoT. Jednym
z istotnych czynnikéw determinujgcych
jej wybdr jest zastosowanie w tej platfor-
mie profili funkcjonalnych, opisujacych
zmienne i funkcje charakterystyczne dla
moduléw automatyki budynkowej. Waz-
ng grupa urzadzen w systemach BEMS
sg liczniki energii. Dla zapewnienia ich
integracji na poziomie obiektowym po-
winny one by¢ budowane wlasnie jako
moduly automatyki budynkowej. Prace
rozwojowe i implementacyjne opraco-
wanych przez autoréw moduléw liczni-
kowych podzielono na etapy. Pierwszym
z nich byla realizacja sprz¢towa licznika
energii elektrycznej, ktéry ma by¢ au-
tonomicznym weztem sieci IzoT z za-
implementowanym stosem urzadzenia
IzoT. Bazujac na tanim i powszechnie
dostepnym ukladzie scalonym CS5460
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firmy CIRRUS LOGIC, wyposazonym
w dwa przetworniki analogowo-cyfro-
we, opracowano rozwigzanie uktadu po-
miarowego dla projektowanego licznika
energii elektrycznej [17]. Uklad reali-
zuje pomiar i obliczanie: mocy i energii
czynnej, wartoéci skutecznych pradow
(IRMS) i napie¢ (VRMS) dla uktadow
jednofazowych 2- lub 3-przewodowych.
W opisywanej aplikacji wspomniany
uklad pomiarowy zostal podlaczony do
modutu Raspberry Pi za posrednictwem
wejs¢/wyjs¢ ogolnego przeznaczenia
GPIO (ang. general purpose input/out-
put) udostepniajacych sygnaty SDI, SDO,
CLK, GND, CS [18]. Schemat zrealizo-
wanych polaczen przedstawia rysunek 2.

Kolejnym etapem prac bylo opraco-
wanie uniwersalnej aplikacji sterowa-
nia mikrokontrolerem dla wykonanego
w pierwszym kroku modutu pomiarowe-
go, tak by w ten sposob zbudowac wezet
sieci IzoT. Wymagania postawione przed
aplikacja dotyczyly zapewnienia: (i) ko-
munikacji pomiedzy ukladem pomiaro-
wym CS5460 a Raspberry Pi z wykorzy-
staniem interfejsu szeregowego SPI oraz
(ii) odczytanie danych pomiarowych re-
jestrowanych przez uklad CS5460, z wy-
korzystaniem dedykowanych do jego
obstugi komend. Po przeprowadzeniu
kalibracji uktadu pomiarowego CS5460,
w aplikacji zostaly uwzglednione wspdt-
czynniki korekcyjne, tak aby dopasowa¢
mierzone parametry do ich rzeczywi-
stych wartoéci. W opracowanej aplika-
¢ji zaimplementowano réwniez punkty
danych, wlasnosci konfiguracyjne oraz
algorytmy przetwarzajace te dane dla
licznika energii oraz rejestratora danych
z licznika.

W ostatnim etapie prac implementa-
cyjnych urzadzen wchodzacych w sktad
systemu BEMS - IoT opracowano apli-
kacje serwera, zrealizowang na kolejnym
wezle sieci 1zoT z wykorzystaniem mo-
dutu Raspberry Pi. Serwer sieci IzoT ko-
munikuje sie z opracowanym wczesniej
urzadzeniem IzoT (licznik energii elek-
trycznej), wykorzystujac mechanizmy
zdalnego dostepu do punktéw danych
licznika oraz mozliwoséci ich wizualiza-
¢jiisprawdzenia poprawnosci dziatania.
Serwer okazat si¢ bardzo pomocnym ele-
mentem sieci w czasie testow i urucho-
mienia systemu BEMS.

10 k€2 5k

- M\ ’W\'l
Wy [ ot
3

L Rs

RP*

o) &
€S5460
9 PFMON [-Z
Ters VING CPUCLK|-2—»
v XOUT 1 2.5 MHz to
g; 20 MHz
Optional
ptional
10 lvin- XIN 2§ Clock
15 |in- Source
RESET Raspberry Pi
cs
sDI GPI010
16 sSDO )
e SCLK P01
12 INT o
; VREFIN EDIR
VREFOUT EoUT
0.1 pF
VA- DGND

T [13 4

~

Rys. 2. Schemat potaczen ukiadu pomiarowego CS5460 z minikomputerem Raspberry Pi z zainsta-

lowanym stosem urzadzenia IzoT

Funkcja licznika energii
elektrycznej

Poza wspomnianymi pracami zwigza-
nymi z implementacja sprz¢towa oraz
podstawowa aplikacjg sterowania mikro-
kontrolerem, bardzo istotnym zadaniem
byto opracowanie i wdrozenie koncepcji
funkcjonowania urzadzenia jako licz-
nika energii elektrycznej z interfejsem
funkcjonalnym dla uniwersalnej plat-
formy IoT. Dlatego tez autorzy zapropo-
nowali odpowiedni profil funkcjonalny
urzadzenia, wraz z blokiem funkcjonal-
nym, zgodnie z koncepcja i standarda-
mi organizacji interfejsu funkcjonalnego
urzadzen w systemach BAS. Rolg opra-
cowanego profilu funkcjonalnego jest
zdefiniowanie punktéw danych jako
zmiennych sieciowych, wlasnosci kon-
figuracyjnych oraz zwigzanych z nimi
zadan realizowanych w urzadzeniu, jak
réwniez algorytmoéw przetwarzajacych
zmienne. Na podstawie okreslonego
profilu, zaimplementowano w urzadze-
niu blok funkcjonalny licznika energii,
ktory zostal przedstawiony na rysunku 3.

Zaproponowane zmienne sieciowe
i algorytmy je przetwarzajace cechujg si¢
uniwersalnoscia i mogg by¢ tatwo wyko-

rzystane w systemach BAS, bazujacych
na otwartych, miedzynarodowych stan-
dardach automatyki budynkéw. Gtow-
nym zadaniem bloku funkcjonalnego
licznika energii jest pozyskiwanie i ob-
stuga danych pomiarowych, a nastepnie
ich udostgpnienie w sieci sterowania.
Zmienne sieciowe zawarte w bloku funk-
cjonalnym umozliwiajg odczytanie aktu-
alnej zmierzonej wartosci zuzycia energii,
jak réwniez zestawu danych innych cha-
rakterystycznych parametréw, jak moc,
napiecie, prad lub czestotliwos¢. Kazda
z wymienionych zmiennych, oprécz
wartoéci pomiaru, udostepnia informa-
cje o czasie jego rejestracji. Dodatkowo
udostepniono zmienne raportujace sta-
tus pracy urzadzenia oraz czas pracy od
ostatniego zaniku zasilania. Istotnym
elementem opisywanego bloku funk-
cjonalnego sa zmienne odpowiedzialne
za sterowanie odbiornikiem lub grupa
odbiornikéw podtaczonych do licznika
energii. Ich zastosowanie jest uzasad-
nione koniecznoscia interakeji systemu
pomiarowego z systemem automatyki,
tak aby umozliwi¢ zarzadzanie odbior-
nikami, w zaleznosci od zapotrzebowa-
nia i od zmierzonych wartosci zuzycia
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energii. Sg to elementy niezwykle istot-
ne w perspektywie implementacji syste-
moéw aktywnego zarzadzania popytem
na energie - active Demand Side Mana-
gement [19, 20].

Funkcja rejestrator danych

Dla usprawnienia obstugi licznika
energii i umozliwienia dostarczenia in-
formacji historycznych, zaproponowano
réwniez profil funkcjonalny i zaimple-
mentowano blok funkcjonalny rejestra-
tora danych z licznikéw. Podobnie jak
wezeéniej, zadaniem profilu funkcjonal-
nego jest zdefiniowanie zmiennych sie-
ciowych, wlasnoéci konfiguracyjnych
i algorytmoéw niezbednych do dzialania
rejestratora. Zaimplementowany w urzg-
dzeniu odpowiedni blok funkcjonalny
zostal przedstawiony na rysunku 4.

Realizacja funkcji rejestratora umoz-
liwia dostep do zestawu danych histo-
rycznych, ktére moga by¢ rejestrowane
zgodnie z ustawionym interwalem cza-
sowym. Wyswietlanie danych w zada-
nym okresie réwniez moze by¢ konfigu-
rowalne; domyslng wartoscig czasu jest
okres miesigca, ale moze to by¢ godzina,
dzien lub tydzien. Rejestrator udostepnia
informacje o zuzyciu energii i obcigzeniu
odbiornika lub odbiornikéw podlaczo-
nych do licznika. Umozliwia on réwniez
przeprowadzenie analizy ich popytu na
energie¢ elektryczng. Zostat on zdefinio-
wany jako $rednia z mocy w poszczegodl-
nych, zadanych interwalach czasu. Za-
implementowano ponadto mechanizm

»okna przesuwnego” dla analizy popytu,

w ktérym wspomniane interwaly zostaty
réwno podzielone na stalg liczbe pod-
przedzialéw, a moc $rednia jest oblicza-
na w kazdym z podprzedziatéw. Ponad-
to zarejestrowana i obliczona najwigksza
warto$¢ popytu, wraz z datg i godzina,
zostala udostepniona w odpowiednich
zmiennych sieciowych.

Whioski

W wyniku przeprowadzonych prac
badawczych mozliwe jest stwierdzenie,
ze zastosowanie platformy IzoT pozwala
na szybkie projektowanie uniwersalnych
weztow sieci IoT, wraz z opracowaniem
ich interfejsu funkcjonalno-logicznego.
Dodatkowo wskazuja one na fakt, ze
technologia IzoT umozliwia integracje
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na poziomie obiektowym z innymi urzg-
dzeniami systemow BAS i sieci IoT. Jest
to bardzo istotne w pracach rozwojo-
wych i organizacyjnych nowoczesnych,
efektywnych systeméw BEMS. Zmien-
ne sieciowe i wlasnosci konfiguracyjne,
zaimplementowane w przedstawionym
w artykule urzadzeniu IzoT, zostaly
przetestowane z wykorzystaniem narze-
dzi monitorujacych dedykowanych dla
tej platformy. Moga one zosta¢ wyko-
rzystane w systemach BEMS do moni-
torowania i zarzgdzania urzgdzeniami
infrastruktury budynku oraz poprawy
jego efektywno$ci energetycznej. Do-
datkowo przeprowadzone testy opraco-
wanego licznika potwierdzily mozliwos¢
integracji urzadzen 1zoT z innymi mo-
dutami systeméw BAS.

Przypisy

1. Koncepcja domen zostata opisana w arty-

kule A. Ozadowicz Internet Rzeczy w sys-
temach automatyki budynkowej. ,Napedy
i Sterowanie” 12/ 2014.
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Interaktywne sterowanie i spersonalizowana
obstuga uzytkownikéw budynkow -
mikrolokalizacja w systemach automatyki

Andrzej Ozadowicz, Jakub Grela

Wstep

Wspdlczesne zintegrowane systemy
automatyki przemystowej i budynkowej
w znakomitej mierze bazuja na siecio-
wych, rozproszonych systemach komu-
nikacji danych. W sieciach tych na pozio-
mie obiektowym - bezposéredniej obstugi
urzadzen - wykorzystuje si¢ otwarte
protokoly komunikacji, co pozwala na
swobodne tgczenie i komunikowanie ze
sobg weztéw sieciowych (czujnikéw, ele-
mentdéw wykonawczych i sterownikow)
pochodzacych od réznych producentow.
Z kolei komunikacja na poziomach wyz-
szych, zapewniajacych wymiang danych
z systemami nadrzednymi, platformami
zarzadzania, monitoringu, wizualizacji
itp., zwykle realizowana jest w oparciu
o popularny w sieciach teleinformatycz-
nych protokot TCP/IP. Taka koncepcja
organizacyjna systemow automatyki
budynkowej i zarzadzania infrastruktu-
ra budynkowa - BMS pozwala obecnie
na realizacje zaawansowanych funkeji
monitoringu i sterowania oraz wpro-
wadzenie elementdw interaktywnej ob-
stugi urzadzen infrastruktury budynku,
w zaleznoéci od zmian rejestrowanych
parametréw otoczenia — obecno$¢ oséb,
temperatura, poziom natezenia $wiatla,
stezenie CO, itp.

Najnowszym trendem obserwowanym
w tym obszarze jest tzw. Internet Rzeczy
(ang. Internet of Things — IoT), z ukierun-
kowaniem na pelne rozproszenie modu-
téw sieciowych poziomdéw nadrzednych
i obiektowych oraz wykorzystanie do ko-
munikacji miedzy nimi wspomnianych
protokotéw TCP/IP. Koncepcja ta zakla-
da wlaczenie w struktury sieci Internet
aktywnych weztéw i moduléw siecio-
wych, obstugiwanych dotad przez sieci
obiektowe — tak charakterystyczne dla
automatyki budynkowej (np. LonWorks,
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Streszczenie: Systemy automatyki bu-
dynkowej stanowig integralng czes$¢ in-
frastruktury wielu wspoétczesnych budyn-
kéw, w szczegodlnosci uzytecznosci pu-
blicznej, komercyjnych i biurowych. Ich
podstawowe zadanie to automatyczna ob-
stuga réznorodnych urzadzen i podsyste-
méw instalowanych w budynkach dla za-
pewnienia wysokiego komfortu uzytkowa-
nia pomieszczen, podniesienia poziomu
bezpieczenAstwa pracy samych urzadzen
oraz 0s6b z nich korzystajgcych, jak row-
niez poprawy efektywnosci energetycznej
budynkéw. Postepujgcy rozwdj elektroniki,
technik komputerowych i technologii komu-
nikacji sieciowej sprawit, ze systemy auto-
matyki budynkowej umozliwiajg realizacje
wielu zaawansowanych funkcji sterowania
i monitoringu urzadzen infrastruktury bu-
dynkowej, w zalezno$ci od réznorodnych

parametrow i czynnikéw oddziatujacych na
te urzadzenia i obiekty zlokalizowane we-
wnatrz budynku. W szczegdlnosci czynni-
kiem takim sg sami uzytkownicy, osoby po-
ruszajace sie po pomieszczeniach i lokalnie
sterujgce pracg réznych urzadzen. W ar-
tykule przedstawiono koncepcje wykorzy-
stania elementéw mikrolokalizacji wewnatrz
pomieszczen, w celu wprowadzenia zdalnej
interakcji miedzy uzytkownikami budynkéw
a urzgdzeniami i podsystemami infrastruk-
tury budynkowej oraz personalizacji ustug
oferowanych konkretnym uzytkownikom,
w zaleznosci od ich zachowan, upodoban
itp. Zaprezentowano réwniez rzeczywista
instalacje systemu sterowania i dostarcza-
nia indywidualnej informacji kontekstowej,
zrealizowang w jednym z obiektéw wysta-
wowych nowoczesnych technologii i robo-
téw przemystowych.

ElZ AN INTERACTIVE CONTROL
AND PERSONALIZED SERVICES
FOR BUILDINGS’ USERS - MICRO-
LOCATION IN THE BUILDING
AUTOMATION AND CONTROL
SYSTEMS

Abstract: Nowadays, Building Automa-
tion and Control Systems (BACS) are in-
tegral part of infrastructure in many build-
ings, especially public, commercial and in
offices. The BACS provide automatic con-
trol and monitoring of various devices and
subsystems in buildings to ensure high
comfort level in the rooms, improve safety
and security levels for both devices and oc-
cupants as well as to improve overall en-
ergy efficiency of the buildings. Taking in-
to account extremely fast development in
electronics, computer and communication

technologies, the modern BACS offer more

and more advanced control and monitoring

functions. They could depend on various pa-
rameters and factors affecting devices and
subsystems installed in buildings. In partic-
ular, occupants and users themselves, with

their habits and reactions could be consid-
ered as these factors. Users could move in

rooms, corridors and control different de-
vices locally. In this paper authors propose

a concept of implementation of microloca-
tion mechanisms for indoor location of oc-
cupants. These mechanisms could be inte-
grated within the BACS providing interac-
tion between users and devices installed in

building. Customized services for various

users could be provided as well. Real instal-
lation with mentioned functions has been

presented in the paper.
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KNX, BACnet) i przemysltowej (np. Pro-
fibus, ModBus). W sieciach IoT kazdy
obiekt, urzadzenie, modut dostepowy
moze automatycznie faczy¢ sie z siecig
Internet, stanowiac jej pelnoprawny
wezel, i komunikowa¢ si¢ z dowolnym
innym wezlem/modutem do niej pod-
taczonym [1]. Wezly z wlasnymi adre-
sami IP, réwniez na poziomie obiekto-
wym sieci, korzystajac z podanych im
algorytméw sterowania, moga realizo-
wa¢ dziatania oddzialujace na otoczenie,
niejednokrotnie bez wiedzy i udziatlu
uzytkownikéw koncowych. Wezly te mu-
sza mie¢ zdolno$¢ wzajemnej identyfika-
¢ji (kazdy obiekt odnajduje i identyfikuje
inne obiekty w sieci), komunikacji kazdy
z kazdym P2P (wymiana danych ciggta
lub w zaleznosci od zdarzen w obiek-
cie) oraz interakgji i interoperacyjnosci
(wszystkie obiekty moga ze sobg wspot-
pracowaé, wymienia¢ sygnaly, dane) [2].

Dzieki takim rozwigzaniom, urzg-
dzenia infrastruktury budynkéw i ich
otoczenia staja si¢ obiektami aktywnie
reagujagcymi na zmienne parametry
otoczenia, monitorowane przez czujni-
ki, jak i sygnaly sterujace od uzytkow-
nikéw oraz innych urzadzen, tworzac
interaktywne, inteligentne aplikacje
systemowe. Interakcja miedzy urzadze-
niami systemowymi oraz z uzytkowni-
kiem moze by¢ realizowana na réznych
plaszczyznach. Nowoczesne techniki
komunikacyjne, powszechno$¢ korzy-
stania z Internetu oraz dostepnos¢ urza-
dzen mobilnych, zwigkszaja mozliwosci
interaktywnego oddziatywania mig¢dzy
uzytkownikami budynkéw a ich infra-
strukturg, jak réwniez personalizacji in-
formacji przekazywanych z i do systemu
BMS. Gwaltowny wzrost popularnosci
i zastosowan sieci Internet w ostatnich
kilku latach spowodowal, ze ludzie za-
czeli powszechnie korzysta¢ z uslug
sieciowych oraz wielu innowacyjnych
aplikacji i technologii dostepnych w ich
osobistych, mobilnych smartfonach czy
tabletach. Wygoda i intuicyjnos¢ uzytko-
wania tych urzadzen i ich funkeji otwie-
ra nowe obszary mozliwych zastosowan,
réwniez jako elementu wspomnianej
interakeji z otoczeniem i infrastrukturg
budynkowa. Wspdlczesne urzadzenia
mobilne, wyposazone w réznorodne
czujniki i aplikacje multimedialne, ofe-

rujg nowe mozliwoéci budowy elastycz-
nych i uniwersalnych platform detekcji
i lokalizacji 0sdb, zaréwno na zewnatrz,
jak i we wnetrzach budynkoéw. Szczegol-
nie ten drugi obszar jest istotny z punktu
widzenia aktywnej i spersonalizowanej
obstugi systemdéw BMS i ukladdw stero-
wania réznych urzadzen i obiektow zlo-
kalizowanych w budynkach [3, 4].
Niezbednym i coraz czesciej imple-
mentowanym elementem takiej koncep-
¢ji aktywnie monitorowanych i sterowa-
nych budynkéw jest mikrolokalizacja.
Proces ten polega na wykrywaniu po-
tozenia/pozycji oséb z bardzo duza do-
kladnoscig, rzedu kilkudziesieciu, kilku-
nastu centymetrow. Nie moga jej zatem
zapewnié klasyczne juz dzi$§ systemy
GPS, w szczegdlnosci we wnetrzach bu-
dynkow, gdzie sygnal systemu GPS jest
silnie ttumiony [5]. Aktualnie testowa-
ne sg systemy mikrolokalizacyjne oparte
o inne technologie, ktére przedstawio-
no w dalszej czesci artykutu. Technolo-
gia mikrolokalizacji dobrze wpisuje si¢
w trendy automatyzacji. Flagowym przy-
ktadem jej zastosowan, gdzie systemy
mikrolokalizacyjne wykorzystuje si¢ juz
obecnie, sg sklepy, w szczegolnosci duze
markety i galerie handlowe, ktére wyko-
rzystuja informacje o potozeniu klienta
w celu dostarczenia mu kontekstowych
informacji, takich jak akcje promocyjne
badz wskazywanie drogi do przebieralni,
kasy itp. Dlatego tez spersonalizowane
powitania, przypomnienia, oferty, w za-
leznosci od dziatu sklepu, w ktoérym znaj-
duje sie uzytkownik aplikacji, to jeden
z mozliwych kierunkéw rozwoju. Poza
zastosowaniami typowo marketingowy-
mi, szerokim obszarem rozwojowym jest
rozszerzenie funkcjonalnosci systemdow
BMS - uruchamiania okreslonych urzga-
dzen, oswietlenia dla konkretnych oséb,
pomieszczen, aktywacji dostepu kon-
kretnych oséb tylko do wybranych po-
mieszczen, wind, ciggéw komunikacyj-
nych w budynkach itp. Mikrolokalizacja
znajduje zastosowanie w réznorodnych
sektorach rynku, a wspolnym mianow-
nikiem zréznicowanych wdrozen jest to,
ze podnosza komfort i jako$¢ uzytko-
wania, ale przede wszystkim stanowia
zrodlo spersonalizowanych informacji.
W artykule oméwiono wybrane aspekty
techniczne dotyczace technologii wyko-

rzystywanych w systemach mikrolokali-
zacji oraz zaprezentowano aplikacje ta-
kiego systemu jako platformy wsparcia
interaktywnej wystawy robotéw w Astor
Innovation Room (AIR) w Krakowie.

Mikrolokalizacja - koncepcja
i technologie

Technologie geolokalizacyjne znane
sg 1 powszechnie stosowane juz od kil-
kudziesi¢ciu lat. Najbardziej znanym
rozwigzaniem i systemem jest GPS (ang.
Global Positioning System), ktorego kon-
cepcja i pierwsze aplikacje siegaja po-
czatku lat 70. ubiegtego wieku, wowczas
gléwnie w zastosowaniach wojskowych
armii Stanéw Zjednoczonych [6, 7].
Obecnie technologia ta, dziatajaca z do-
ktadnoscig do kilkudziesieciu metréw,
dostepna jest powszechnie w zastoso-
waniach zaréwno wojskowych, jak i cy-
wilnych, ufatwiajac ludziom dotarcie do
celu podrézy czy znalezienie wlasciwych
obiektéw w nieznanej nawet przestrzeni,
miejscowos$ci. Chociaz moduly GPS im-
plementowane sg nawet w niewielkich
urzadzeniach mobilnych, smartfonach
czy tabletach, nie mogg by¢ jednak bez-
posrednio wykorzystane do bardziej pre-
cyzyjnej lokalizacji oséb lub przedmio-
tow, w szczegdlnosci w przestrzeniach
wewnatrz budynkéw. Problemem jest
réwniez do$¢ znaczaca energochlonnoséé
aktywnych modutéw lokalizacji GPS, co
znaczaco ogranicza mozliwosci ich sto-
sowania w ciaglej, precyzyjnej lokalizacji
0s0b, bez zapewnienia dodatkowego za-
silania [3]. Dlatego tez w ostatnich kliku
latach, na potrzeby organizacji systemow
lokalizacji i nawigacji wewnatrzbudyn-
kowej, podjeto prace badawcze zwiaza-
ne z wykorzystaniem innych technolo-
gii bezprzewodowych, ktdre instalowane
sa w ramach infrastruktury budynkowej,
a jednocze$nie ich czujniki, moduly sg
integralnymi elementami urzadzen mo-
bilnych. Niemal intuicyjnie narzuca-
jacym sie rozwiazaniem jest wykorzy-
stanie moduléw obecnej w budynkach
sieci Wi-Fi, z pomiarem sily ich sygnatu
radiowego i parametrow identyfikacyj-
nych w sieci teleinformatycznej. Trzeba
jednak mie¢ $wiadomos¢, ze elementy
przestrzeni zamknietych znacznie utrud-
niaja doktadny pomiar rozchodzenia
sie sygnatow radiowych. W wigkszosci
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pomieszczen powstaje zjawisko odbicia
sygnatu, a co za tym idzie - interferencji
fal. Stosunkowo rzadko odbiornik sygna-
tu znajduje si¢ na tzw. $ciezce LOS (ang.
line-of-sight) nadajnika, co bezposrednio
wplywa na zaki6cenia w odbiorze. Du-
za liczba powierzchni odbijajacych, za-
geszczenie 0s6b w budynku oraz rézno-
rodnosé¢ materialéw wykorzystywanych
w konstrukeji budynkéw utrudniajg
dodatkowo badanie i analizy sposobu
rozchodzenia sie fali w danym obiekcie,
a tym samym lokalizacja nadajnikéw
sygnalu jest obarczona duzym bledem.
Dlatego tez opracowano rézne meto-
dy i algorytmy analizy sygnatéw radio-
wych w pomieszczeniach, pozwalajace
na zwiekszenie dokladnosci szacowania
polozenia obiektu emitujacego sygnal
oraz prowadzone sg testy roznych tech-
nologii bezprzewodowych, w tym: wspo-
mniane juz WiFi, RFID, NFC, Bluetooth
iinne [4, 5, 8, 9].

A. Metody i algorytmy
pozycjonowania w mikrolokalizacji
Podstawowa metoda lokalizacji mo-
dutéw nadawczych w przestrzeni jest
triangulacja, w ktérej wykorzystuje
sie wlasno$ci geometryczne tréjkatow
w estymacji polozenia punkéw w prze-
strzeni. W zastosowaniach mikrolokali-
zacyjnych stosowane sg dwie odmiany
tej metody: lateracja i angulacja - omé-
wione szczegélowo w [10]. W pierwszej
z nich - trilateracji, dla precyzyjnego
ustalenia polozenia punktu w przestrze-
ni dwuwymiarowej (a taka interesuje nas
w budynku - np. pozycja osoby w po-
koju), dokonywane sa pomiary czaséw

R,
Ry

o)

Ry

Rys. 1. Lokalizacja w metodzie trilateracji

propagacji sygnatéw radiowych co naj-
mniej z trzech punktéw odniesienia, jak
to pokazano na rysunku 1 [5, 11, 12].
Kolejna, bardziej zaawansowana meto-
da lokalizacji to multilateracja, w ktorej
zamiast bezwzglednego czasu przelotu
sygnalu wykorzystuje sie roznice czasu
dotarcia do kolejnych odbiornikéw. Aby
zlokalizowa¢ obiekt w dwuwymiarowej
przestrzeni, konieczne sg trzy odbiorni-
ki. Po odebraniu sygnalu przez odbior-
niki zapisywany jest czas jego odbioru.
Z punktu widzenia algorytmu oblicze-
niowego nadajnik znajduje si¢ na prze-
cigciu trzech hiperbol, jak pokazano na
rysunku 2. Wiecej szczegdtéw w [10, 12].

Aty

Rys. 2. Lokalizacja w metodzie multilateracji

Jeszcze inna metoda lokalizacji wy-
korzystuje informacje o kacie nadejscia
sygnatu wzgledem przyjetego wczeéniej
kierunku odniesienia — nazywana jest
triangulacjg. Do zlokalizowania obiektu
na plaszczyznie wystarczaja dwa punkty
referencyjne w postaci anten kierunko-
wych, jak pokazano na rysunku 3. Lo-
kalizowany obiekt znajduje si¢ na prze-
cigciu linii wskazujacych katy. Szczegoty
dotyczace funkcjonowania tej metody
mozna znalez¢é w [10, 12].

Rys. 3. Lokalizacja w metodzie triangulacji
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Jedna z podstawowych wad wspo-
mnianych metod jest trudno$¢ ze
znalezieniem $ciezki LOS miedzy na-
dajnikiem a kolejnymi odbiornikami.
W takich warunkach transmisja radio-
wa napotyka problemy zwigzane z po-
wieleniem sygnalu odbitego od réznych
powierzchni: $cian, podltogi itp. Podej-
$ciem technicznym, ktéry ma na celu
likwidacje wspomnianych problemdw,
jest pomiar mocy odebranego sygnatu
RSSI (ang. Received Signal Strength In-
dicator). Aby skutecznie zlokalizowa¢
nadajnik, potrzebne s3 co najmniej trzy
punkty pomiaru, a kazdy dodatkowy
punkt zmniejsza blad polozenia. Aby po-
lepszy¢ wyniki otrzymywane ta metoda,
konstruowane sg tzw. mapy pomieszczen,
w ktorych uwzglednia sie rozktad pozio-
mu sygnatu sieci radiowej [13].

W ostatnich kilku latach na popular-
nosci zyskuja metody oparte o tzw. bli-
sko$¢ (ang. Proximity), w tym technolo-
gie lokalizacyjne bazujace na tzw. tagach
RFID (ang. Radio Frequency Identifica-
tion) oraz nadajniki/odbiorniki podczer-
wieni. Wykorzystuje sie tu wzgledng in-
formacje o polozeniu. Nie ma pomiaru
odlegtosci. Zwykle wykorzystuje si¢ sie¢
anten, ktdrych pozycja jest doktadnie
sprecyzowana i ustalona. Dzieki temu
obiekt lokalizowany, po wykryciu przez
jedng z anten, zostaje przypisany do
konkretnego, wczeéniej zdefiniowanego
obszaru. W sytuacji, kiedy wiecej anten
wykrywa obecno$¢ obiektu, wybiera sie
te, ktora odbiera silniejszy sygnat [8, 10].

B. Technologie wykorzystywane
w mikrolokalizacji

Wiele nowoczesnych technologii ko-
munikacji danych oraz tych stosowa-
nych w systemach np. kontroli dostepu
czy identyfikacji oséb jest wykorzysty-
wanych w aplikacjach mikrolokalizacyj-
nych. W przypadku wspomnianej juz
wczesniej technologii RFID, sygnal ra-
diowy stuzy do przesylu danych oraz
zasilania ukladu nadawczo-odbiorczego
(tzw. transceivera) celem jego identyfi-
kacji przez czytnik. Uktady wspomnia-
nych transceiveréw nazywane sg tagami.
Wystepuja w dwdch odmianach: aktyw-
nej oraz pasywnej. Co istotne, dla zaist-
nienia transmisji danych, tag nie musi
by¢ widoczny dla czytnika. Stanowi to



dodatkowe wyzwanie przy projektowa-
niu bezpieczenstwa systeméw operuja-
cych na RFID [12]. Kolejna z technologii —
NEC (ang. Near Field Communication),
implementowana coraz powszechniej
np. w smartfonach, bazuje na idei RFID.
Trzeba jednak podkresli¢, iz RFID ob-
stuguje komunikacje jednokierunkows,
NFC natomiast moze dziata¢ dwustron-
nie. Wsp6lny dla obu technologii jest za-
kres wysokich czestotliwosci 13,56 MHz.
Sposdb dzialania réwniez jest analogicz-
ny: jedno z urzadzen, korzystajac z zasad
indukcji magnetycznej, wywoluje fale
radiowa wzbudzajaca urzadzenie doce-
lowe [13]. NFC ma ograniczony zasieg
do 10 cm oraz brak mozliwosci zbiera-
nia danych z kilku tagéw. Podstawowa
jej zaleta to mozliwos¢ obstuzenia proce-
dury wymiany danych przez dotkniecie
taga pasywnego urzadzeniem aktywnym.
Brak koniecznoéci sparowania sprawia,
ze cato$¢ trwa krdcej niz sekunde.

reklama
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Jedna z najpopularniejszych tech-
nologii radiowych we wspdlczesnych
budynkach jest WLAN (IEEE 802.11),
wykorzystywana w organizacji bez-
przewodowych sieci Wi-Fi. Z natury
zatem posiada statystyczng przewage
nad konkurencyjnymi technologiami
umozliwiajagcymi implementacje ustug
mikrolokalizacji. Wspdlczesnie znako-
mita wiekszo$¢ wszystkich szerokopas-
mowych podlagczen do Internetu reali-
zowana jest poprzez bezprzewodowe
routery Wi-Fi. Rynek urzadzen bezprze-
wodowych WLAN jest rozwiniety przez
ich obecnos¢ w sieciach domowych
oraz publicznych (hotspotach). Zasieg
typowej sieci Wi-Fi to okoto 50-100 m
z przepustowoscig 11, 54 lub 108 Mbps.
Komunikacja radiowa Wi-Fi operuje
na czestotliwosci 2,4 GHz. Doktadnos¢
wiekszosci systeméw mikrolokalizacji
dziatajacych w oparciu o ten standard
i wykorzystujacych metode RSSI oscylu-
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je miedzy 3 a 30 m z czasem od$wiezania
danych okoto kilku sekund [10].

C. Bluetooth nowej generacji -
moduty beacon

Ciekawym rozwigzaniem w zakresie
radiowej komunikacji danych jest po-
wszechna w urzadzeniach mobilnych
technologia Bluetooth, w szczeg6lnosci
jej najnowsza odmiana Bluetooth Low
Energy (BLE) - Bluetooth w wersji 4.0
[9]. Podstawowa réznica w nowej spe-
cyfikacji technologii jest zarzadzanie
energig w trakcie komunikacji modutéow
Bluetooth. Nowa technologia Bluetooth
eliminuje bowiem problem ciaglej ak-
tywnosci urzadzen sparowanych do ko-
munikacji, ktére szybko zuzywaly do-
stepna w modutach bezprzewodowych
energie z baterii. W nowym standardzie
urzadzenia utrzymywane s3 w stanie
uspienia i wybudzane tylko w momen-
cie, w ktérym powinny zinterpretowa¢
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otrzymane dane lub wysla¢ kolejne [14].
Dzigki takim wlasciwosciom technologia
ta zainteresowala si¢ firma Apple, $wia-
towy potentat na rynku technologii mo-
bilnych. Na bazie BLE zaprojektowano
protokot iBeacon dla malych urzadzen
zwanych beaconami. Kazdy modul be-
acon cyklicznie wysyta male pakiety
danych, mozliwe do rozpoznania przez
wszystkie obiekty, ktore wczedniej ze-
zwolity na dziatanie odpowiedniej ustu-
gi — np. w platformie Android wiaczenie
komunikacji Bluetooth. Dzigki niskiemu
zuzyciu energii, moduly beacon moga
osiaga¢ bardzo diugie czasy dzialania
na jednej baterii. W zaleznosci od kon-
strukeji, zaprojektowanego ukladu oraz
zaprogramowania, moze to by¢ od kilku
miesiecy do kilku lat [5]. Gtéwnym prze-
znaczeniem technologii mikrolokaliza-
¢ji z modutami typu beacon s aplikacje
rozszerzajace mozliwosci marketingowe
i informacyjne. Dlatego jak dotad na im-
plementacje modutéw beacon decyduja
sie przede wszystkim firmy sprzedajace
towary detaliczne, w wiekszoéci odzie-
zowe, by dowiedzie¢ si¢ wiecej o dzia-
taniach swoich klientéw np. w sklepach,
galeriach handlowych itp. Technologia
ta znajduje tez zastosowanie w innych
obszarach, jak np. mobilna aplikacja
Huevolution [15] stuzgca do integracji
rozwigzan kilku producentéw w jeden
domowy system automatyki o$wietlenia.
W jednym s$rodowisku pracowaé moga
zaréowki Philips Hue (ZigBee), LIFX
(Wi-Fi) i Estimote (iBeacon, BLE). Poza
typowo konsumenckimi wdrozeniami
mozna spotkaé zastosowania przemy-
stowe, gdzie za przyktad moze postuzy¢
rozwigzanie firmy Astor. Dzigki modu-
fom beacon zainstalowanym w konkret-
nych punktach hali produkcyjnej, ist-
nieje mozliwo$¢ obserwacji wskaznikow
efektywnosci w czasie rzeczywistym na
urzadzeniach mobilnych [16].

Interaktywna aplikacja
z elementami mikrolokalizacji -
wystawa AIR w Krakowie

W ramach badan nad technologia mi-
krolokalizacji oraz jej rolg we wspotczes-
nych systemach BMS, opracowano oraz
zaimplementowano system aktywnego
wsparcia 0s6b odwiedzajacych ASTOR
Innovation Room (AIR) - interaktywna
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wystawe robotéw oraz przemystowych
technologii informatycznych, znajduja-
ca sie w siedzibie firmy Astor w Krako-
wie [17]. Gléwnym wyréznikiem wysta-
wy sa roboty przemystowe. Trzy z nich,
wyprodukowane przez firme Kawasaki,
pozostaja w $cistej interakeji z osobami
zwiedzajacymi AIR. Kazda osoba prze-
chodzaca obok wystawy lub tez znaj-
dujaca sie w pomieszczeniu AIR, moze
wysta¢ wiadomos¢ SMS, ktéra po zin-
terpretowaniu przez system automatyki
wlacza odpowiedniego robota, z okreslo-
nym programem dzialania pokazowego.
Przy realizacji proponowanego nowego
systemu interakcji przyjeto trzy podsta-
wowe cele: (i) zwigkszenie efektywnosci
zarzadzania procesem aktywnego zwie-
dzania AIR, (ii) uatrakcyjnienie obiektu
przez wprowadzenie elementdw interak-
¢ji urzadzen z osobami zwiedzajacymi
wystawe oraz (iii) aktywne skojarzenie
rozwigzan przemystowych i elementéw
automatyki budynkowej z nowoczesny-
mi technologiami mobilnymi. Wymie-
nione cele zdeterminowaly trzy obszary
implementacyjne zaproponowanej inte-
raktywnej aplikacji z elementami mikro-
lokalizacji:
opracowanie aplikacji mobilnej, wyko-
rzystujacej mikrolokalizacje do kon-
tekstowego dostarczania informacji
o poszczeg6lnych punktach wystawy;
integracja z firmowym systemem
CRM (ang. Customer Relationship Ma-
nagement) istniejacym juz w obiekcie,
w celu organizacji informacji dostar-
czanych zwiedzajacym;
zwigkszenie interaktywnosci poprzez
integracje z systemem BMS istniejg-
cym juz w obiekcie, w ramach wybra-
nych funkcjonalno$ci.

A. Aplikacja mobilna - aktywne
informacje kontekstowe

Sercem nowego, interaktywnego sys-
temu jest aplikacja mobilna, opracowana
na urzadzenia mobilne z platformg sys-
temowa Android. Dodatkowym atutem
okazal sie fakt, ze w obiekcie docelowym
istnialy juz pewne aplikacje oparte o to
srodowisko. Daje to potencjalne mozli-
wosci pofaczenia funkcjonalnosci i wza-
jemnego wykorzystywania kompatybil-
nych urzadzen. Aplikacje zbudowano
w jezyku Java, korzystajac ze $rodowi-

ska Android Studio, ktdre jest wspie-
rane i dostarczane przez firme Google.
Umozliwilo to latwy dostep do aktual-
nego zestawu narzedzi deweloperskich,
tzw. Android SDK.

Najwazniejsza informacja pobierang
przez urzadzenie mobilne i zaimple-
mentowang na nim aplikacj¢ s3 dane
o lokalizacji uzytkownika w przestrze-
ni wystawowej AIR. Zdecydowano sie
wykorzysta¢ technologie iBeacon ze
wzgledu na satysfakcjonujace parame-
try techniczne, prostote implementacji
i niskie koszty wdrozenia. Jako moduty
mikrolokalizacyjne wybrano urzadzenia
firmy Estimote, do ktérych dotaczana
jest bogata w przykiady dokumentacja
[18]. Dodatkowym atutem jest publicz-
nie dostepne SDK (ang. software deve-
lopment kit) dedykowane dla urzadzen
z systemem typu Android od wersji 4.3.
Jedynym wymaganiem sprzetowym jest
posiadanie smartfonu/tabletu z BLE.

Z punktu widzenia aplikacji beaco-
ny s3 nadajnikami komunikatéw typu
broadcast. Nadaja jedynie informacje
0 swojej ,tozsamosci’, czyli numer ID.
Dotaczone przez producenta SDK odpo-
wiada za interpretacje sity sygnatu (RSSI)
i przetworzenie jej do postaci danej uzyt-
kowej. Udostepniane sg takze gotowe
klasy i funkcje, pozwalajace np. na roz-
poczecie skanowania dostepnych beaco-
néw lub pobranie ich listy, posortowa-
nej wg RSSI. W implementacji systemu
w pomieszczeniu AIR zastosowano trzy
moduly Estimote, umieszczone w pobli-
zu wybranych robotéw, jak pokazano na
rysunku 4. Pozwala to na skuteczne loka-
lizowanie zwiedzajacych podczas przejsé
miedzy elementami wystawy.

Po kontekstowym rozrdznieniu robota
nastepuje uruchomienie odpowiadajacej
mu aktywnosci i wy$wietlenie kontek-
stowej informacji w opracowanej apli-
kacji mobilnej. Informacje dostepne sg
z poziomu zasobdw danych wspotdzielo-
nych miedzy pracownikami firmy Astor,
umieszczonych na platformie informa-
tycznej Profesal. Laczy ona funkcjonal-
no$ci systemu CRM, rozbudowanego
zarzadzania projektami, a takze utrzymy-
wania zasobow firmy. Z punktu widzenia
opracowanego systemu wazny jest fakt,
ze kazdy pracownik odpowiedzialny za
obstuge wystawy ma dostep do danych
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Rys. 4. Lokalizacja modutéw beacon Estimote w pomieszczeniu wystawowym AIR

oraz posiada uprawnienia, by podglada¢
i modyfikowa¢ zawarte tam informacje.
Kazdy z robotéw wystawy AIR ma wla-
sny profil zasobu, gdzie gromadzone sa
zwiazane z nim notatki, akcje serwisowe,
projekty oraz opisy. Wybrane w progra-
mie aplikacyjnym informacje zaciagane
s3 do aplikacji mobilnej z dynamicznej
strony www, osadzonej na serwerze fir-
my Astor, i prezentowane zidentyfikowa-
nemu zwiedzajacemu, w zalezno$ci od
jego lokalizacji przy aktualnie oglada-
nym robocie. Przykladowe skany infor-
magcji pokazano na rysunku 5.

Jezeli zwiedzajacy zmieni polozenie
i najblizszym robotem jest inny niz ten
pokazywany aktualnie na ekranie, wy-
$wietlany jest odpowiedni przycisk i za-
cheta do zapoznania si¢ z informacjami
na temat kolejnego robota. Poniewaz od
strony uzytkownika wymagane jest pod-
taczenie do Internetu, w pomieszczeniu
udostepniono sie¢ Wi-Fi.

B. Integracja elementéw automatyki
budynkowej

Oprocz aktywnej informacji kontek-
stowej, ulatwiajacej prowadzenie osob
zwiedzajacych pomieszczenia AIR i za-
rzadzanie robotami pokazowymi, waz-
nym elementem zaproponowanej aplika-
cji programowo-sprzetowej jest rowniez

integracja z istniejagcymi w budynku sys-
temami automatyki budynkowej i inter-
aktywne wykorzystanie ich wybranych
funkcjonalnosci. Dlatego tez w ramach
nowego systemu opracowano integracje
wspomnianej juz aplikacji z komponen-
tami systemu BMS marki Comodis, ist-
niejacego w budynku firmy Astor. Aby
pokazaé i zweryfikowaé mozliwosci in-
tegracji funkcjonalnej, zdecydowano sie
zwizualizowaé ,wirtualne polaczenie
zwiedzajgcego z robotem”, ktérego opis
jest aktualnie wy$wietlany na ekranie
urzgdzenia mobilnego. W tym celu uzy-
to trzech zrodel $wiatla, kazde umiesz-
czono obok kazdego z robotéw. W mo-
mencie, w ktérym zwiedzajacy wybiera
w aplikacji ekran opisujacy dane stano-
wisko z robotem, zalaczane jest przy nim
zrédto $wiatla i pozostaje wlaczone przez
caly okres, gdy wyswietlana jest dana in-
formacja kontekstowa. Gasnie dopiero
przy przejsciu do kolejnego ekranu, dla
ktérego schemat si¢ powtarza.

Aby zaimplementowa¢ opisang funk-
cjonalno$¢, konieczna byta rozbudowa
warstwy sprzetowej i programowej sys-
temu. Do trzech moduléw bezprzewo-
dowych wyj$¢ cyfrowych AS70DOCO001
systemu Comodis, takich jak widoczny
na rysunku 6, podlaczono obwody wspo-
mnianych trzech Zrédet $wiatla.
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Kawasaki delta

Robot szkoleniowy, dziatajacy w
trybie SMS do celéw

Kawasaki ZD130

Robot paletyzujacy, z udzwigiem
do 130 kg. Robot dziata w trybie
SMS. Pracuje w AIR przekladajac
pudetka z tasmy produkcyjnej na
bufor, skad potem mogg zostaé
przetozone do foliarki. Tego typu
robot dziata miedzy innymi w

7aldadzie Sniezka lub w 7aldadzie

Wqcz robotal

demonstracyjnych w ASTOR
Innovation Ro oboty typu
pick&place s: stosowane
przenoszg
mentow, np.
lilub czeknladki

Wigez robota! Przejdz

Rys. 5. Ekrany przyktadowych informacji
kontekstowych

AS70D0C001

Rys. 6. Modut bezprzewodowy wyjscia cyfro-
wego AS70DOCO001 systemu Comodis

Za komunikacje z tymi modula-
mi odpowiada z kolei modut Modbus
AS70MCMO001, ktéry konwertuje ramki
protokotu Modbus RTU na wewnetrz-
ny protokol radiowy urzadzen Como-
dis, dzialajacy w pasmie czestotliwo$ci
868 MHz. Prosta logike odpowiadajaca
za sterowanie $wiattem zaimplemen-
towano w kompaktowym sterowniku
PLC Astraada RCC. Jej gtéwna czescia
jest ,nastuch” komunikatéw od apli-
kacji mobilnej, ich przetwarzanie oraz
wystanie ramek wykonawczych do kon-
wertera protokotu Modbus. Ze wzgledu
na to, ze w danym momencie wystawa
moze by¢ zwiedzana przez wigksza liczbe
0s6b z aktywnymi aplikacjami kontek-
stowymi na swoich urzadzeniach mobil-
nych, w sterowniku zaimplementowano
réwniez trzy rejestry sumujace liczbe
0s6b, ktére w danym momencie prze-
gladaja opis tego samego robota. W ten
sposéb $wiatlo przy danym stanowisku
pokazowym jest zapalane i gaszone tylko

Nr 6 ® Czerwiec 2016 r. ® 117

z
-
m
=
@
m
4
—
=z
<
2]
(=
o
<
z
m
-~




X
w
z
>
[=]
2
4]
>
z
o
z
w
e
-
w
=
=

napedy i sterowanie

Kontroler robota 1
Kontroler robota 2
Kontroler robota 3

)

Bluetooth
Low Energy

Rys. 7. Infrastruktura interaktywnego systemu
sterowania z elementami mikrolokalizacji

Platforma Systemowa
Wonderware

=Y
o

wWww

Modut GSM

_—
Zapytanie MySQL

#=¢ Profesal

Dostep do

Internetu

GEDEC

Zrédto $wiatta 2 Odbiornik AS70D0OC001

Zrédto $wiatta 1 Odbiornik AS70DOC001 )
Zrédto Swiatta 3 Odbiornik AS70DOC001

wtedy, gdy do strefy modutu beacon
wchodzi pierwsza osoba i kiedy opusz-
cza ja ostatnia. Aby telefon komérkowy
mogt za posrednictwem aplikacji wy-
sta¢ komunikat do sterownika PLC, oba
urzadzenia muszg znajdowac si¢ w tej sa-
mej sieci wymiany danych. Udalo sie to
osiaggna¢ przez podlaczenie sterownika
PLC Astraada do tego samego routera,
przez ktdry urzadzenia mobilne pobie-
rajg kontekstowe informacje z serwera
w sieci Internet.

Ksztalt zaproponowanej i zaimple-
mentowanej w pomieszczeniu wystawy
AIR infrastruktury systemowej przedsta-
wiono na rysunku 7.

Po zainstalowaniu i uruchomieniu
systemu przeprowadzono testy weryfi-
kujace poprawnos¢ jego dziatania, ukie-
runkowane na sprawdzenie szybkosci
realizacji zadan, jak i dokladno$¢ loka-
lizacji urzadzen mobilnych z aplikacja
kontekstowa. W pierwszym z tych aspek-
tow istotnym elementem okazat si¢ czas
konieczny na odnalezienie przez aplika-
cje mobilng sygnatu z pierwszego modu-
tu beacon. Zwykle trwa to kilka sekund,
jednak z punktu widzenie uzytkownika
niekiedy jest irytujace — musi czekaé na
ekran powitalny aplikacji. Czas trwania
pobierania samego opisu robota jest juz
zalezny tylko od predkosci facza inter-
netowego, stad przy réznym obcigzeniu
sieci pojawialy sie niekiedy niewielkie
opoznienia. Nie mialo to jednak znacze-
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nia dla samego procesu czytania opisow.
Réwnie niewielki wplyw majg opdznie-
nia przy wlaczaniu lub wyltaczaniu zré-
det $wiatla przy stanowiskach robotéw.
Wynikajg one gléwnie z duzego narzutu
danych w ramkach komunikatéw proto-
kotu TCP, ktdre sg konstruowane w urza-
dzeniu mobilnym. Jezeli chodzi o kwe-
stie doktadno$ci lokalizacji, w testach
zauwazono wyrazng dysproporcje mie-
dzy wskazaniami dotyczacymi kolejnych
robotéw. Najlepszy wynik zanotowany
dla robota nr 1 (patrz: rys. 4) wynika
z jego lokalizacji w pomieszczeniu wy-
stawowym. Aby do niego podej$¢, nalezy
pokonaé najmniejszy dystans, a stojac
w jego poblizu, odbiornik jest najmniej
podatny na wplywy innych nadajnikéw
Bluetooth 4.0 — beaconéw.

Podsumowanie

Przeprowadzone prace implementa-
cyjne i badawcze wskazujg na wysoki
potencjal aplikacyjny technologii mikro-
lokalizacyjnych w systemach sterowania
urzadzeniami przemyslowymi oraz in-
frastruktury budynkowej. Elastycznos¢,
uniwersalnos¢ i otwarto$¢ technologii
i standardéw komunikacji wykorzysty-
wanych w tego typu platformach sys-
temowych, pozwala na organizacje za-
awansowanych funkcjonalnie systeméw
sterowania i zarzadzania zaréwno samy-
mi elementami infrastruktury budyn-
kowej, jak i uzytkownikami budynkéw

Modbus TCP
2008 Astraada PLC
Ethernet

RS232 |Modbus RTU

Konwerter
RS232/Rs485
RS§485 Modbus RTU

Konwerter

Modbus
Radio AS70MCM001
868 MHz ‘

oraz znajdujacych sie w nich urzadzen.
Mikrolokalizacja moze by¢ waznym ele-
mentem implementacji aktywnych syste-
mow sterowania i monitoringu w budyn-
kach, w szczegdlnosci w perspektywie

wdrozenia idei Internetu Rzeczy i w pelni

zintegrowanych systeméw wymiany da-
nych, zaréwno na poziomie obiektowym,
jak i sterowania oraz zarzadzania budyn-
kami, zespotami budynkéw.
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Wykorzystanie standardu LoRaWAN
do budowy bezprzewodowych sieci
sensorowych w inteligentnych budynkach

Bartosz Koperski, Mariusz Nowak, Agnieszka Szymborska

1. Wprowadzenie

W dzisiejszych czasach, w ktorych ponad 60% Polakéw po-
siada smartfony [1], nikogo nie dziwi rozwoj systemoéw inteli-
gentnych domow, osiedli, a nawet inteligentnych miast, ktore
umozliwiaja zdalny monitoring, nadzdr oraz sterowanie wy-
branymi instalacjami. Ze wzgledu na stale rosnaca popularnosé
rozwigzan inteligentnych budynkéw na rynku pojawia si¢ coraz
wiecej systemow oferujacych takie funkcjonalnosci, jak: mozli-
wo$¢ zarzadzania o$wietleniem, sterowanie otwieraniem/zamy-
kaniem okien oraz rolet, sterowanie systemem HVAC, nadzoro-
wanie oraz monitorowanie systemow przeciwpozarowych czy
przeciwwlamaniowych. Wszystko to odbywa sie automatycznie,
w oparciu o realizacj¢ zaawansowanych inteligentnych algoryt-
mow sterowania, miedzy innymi dzieki zastosowaniu sieci wy-
specjalizowanych czujnikéw (temperatury, wilgotnosci, jakosci
powietrza, ruchu, obecnoséci CO, lub dymu). Mozliwosé¢ zbie-
rania danych z urzadzen funkcjonujacych w ramach réznych
instalacji budynkowych przyczynia si¢ do integracji instalacji,
co jest podstawowym wymogiem stawianym systemom auto-
matyki budynkowej. Jednym z probleméw pojawiajacych sie
podczas projektowania systemdw automatyki budynkowej jest
skomunikowanie czujnikéw i urzadzen wykonawczych, ktdre
beda ze sobg wymienialy dane. Czgsto liczba taczonych urza-
dzen jest znaczna, dodatkowo rozmieszczone sg w wielu, cze-
sto niedostepnych miejscach oraz w znacznych odlegloéciach
pomiedzy soba, co powoduje, ze polaczenia za pomocg zwy-
ktych przewoddw nie moga zostaé zastosowane. W budynkach
nie zawsze jest mozliwo$¢ ukrycia przewoddw, a wystawienie
ich na widok moze psu¢ estetyke wnetrza, natomiast w przy-
padku systeméw obejmujacych wieksza powierzchnie zasto-
sowanie przewodéw moze by¢ znacznie utrudnione lub nie-
mozliwe oraz nieuzasadnione ekonomicznie. Z pomocg moga
przyj$¢ powszechnie wykorzystywane standardy komunikacji
bezprzewodowej, ktére jednak posiadajg okreslone wady. Naj-
wazniejsza wada standardow Wi-Fi, Bluetooth oraz ZigBee
jest niewielki zasieg, natomiast wykorzystanie moduléw GSM
wigze si¢ z dodatkowymi kosztami eksploatacji tego systemu.
Ze wzgledu na wymienione wady standardy komunikacji bez-
przewodowej Wi-Fi, Bluetooth oraz ZigBee nie s3 najlepszym
rozwigzaniem do budowy systemoéw automatyki budynkowej,
wymagajacych zaréwno znacznego zasiggu dzialania, jak i roz-
sadnego czasu pracy na zasilaniu bateryjnym. W ostatnim cza-
sie pojawil sie jednak nowy standard komunikacji bezprzewo-
dowej - LoRaWAN (ang. Long Range Wireless Network), ktory
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Streszczenie: W artykule opisano nowy standard komunikacji
bezprzewodowej LoRaWAN. Przedstawiono mozliwosci wyko-
rzystania sieci LoRa oraz korzysci wynikajgce z zastosowania
standardu w zakresie komunikacji bezprzewodowej, dedyko-
wanej miedzy innymi dla loT (Internet of Things). Dokonano po-
réwnania LoRaWAN z istniejgcymi i wykorzystywanymi obecnie
standardami komunikacji bezprzewodowej. Przedstawiono jed-
no z mozliwych zastosowan sieci LoRaWAN do budowy bez-
przewodowych sieci sensorowych instalowanych w inteligent-
nych budynkach.

ElE CREATING WIRELESS SENSOR NETWORKS
IN INTELLIGENT BUILDINGS USING LORAWAN
STANDARD

Abstract: In this article new wireless communication standard
called LoRaWAN was characterised.

Possibilities of usage and benefits of wireless communica-
tion using LoRa for loT (Internet of Things) were presented. The
LoRaWAN was compared to other wireless communication stan-
dards currently used. An example usage of LoRaWAN in intel-
ligent buildings was described.

nie posiada wymienionych wcze$niej wad. System ten zostanie
blizej przedstawiony i scharakteryzowany w dalszej czesci arty-
kutu. Zostanie réwniez przedstawiona propozycja wykorzysta-
nia technologii LoORaWAN do budowy bezprzewodowych sieci
sensorowych w inteligentnych budynkach.

2.LoRaWAN

LoRaWAN jest standardem komunikacji bezprzewodowej
nalezagcym do rodziny LPWAN (ang. Low Power Wide Area
Network), dedykowanym dla rozwigzan Internetu Rzeczy (IoT -
ang. Internet of Things), ktéry w przyszlosci moze staé sie bar-
dzo duzg konkurencjg dla takich rozwigzan, jak Bluetooth,
Wi-Fi czy GSM. Przeznaczeniem technologii LoRa jest realiza-
cja komunikacji na bardzo duze odlegto$ci przy bardzo niskim
koszcie zuzycia energii. Technologia ta ukierunkowana zostata
na przesyltanie malych ilo$ci danych z wykorzystaniem algoryt-
mu szyfrujacego AES kluczem 128-bitowym. Sie¢ LoRa bazu-
je na technologii rozpraszania widma CSS (ang. Chirp Spread
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Tabela 1. Poréwnanie wartosci poboru pradu przez rézne moduty komunikacji bezprzewodowej [2-8]

Maksymalny pobér pradu w zaleznosci od trybu pracy

Nazwa modutu Standard

o
ESP8266 WiFi 09 mA 15mA 56 mA 170 mA
NRF51822 Bluetooth 12uA 2,6 UA 13mA 11,8 mA
Xbee ZigBee - - 45mA 50 mA
nRF24L01 RF 2.4 GHz 22uA 0,3mA 12,3mA 11,3mA
RFM69HCW RF 868 MHz 0,1uA 1,2uA 16 mA 130 mA
Fibocom G610 GSM 2,3mA 21mA 343 mA* 343 mA*
SX1272 LoRa 01uA 1,5uA 10mA 125mA

*w nocie katalogowej brak rozréznienia na nadawanie i odbiér

Spectrum). LoRa wykorzystuje protokot asynchroniczny, a za-
stosowana modulacja pozwala na odbidr sygnaléw 22 dB po-
nizej progu szuméw. W omawianej sieci komunikacja realizo-
wana jest dwukierunkowo w pétdupleksie w topologii gwiazdy.
W dalszej cze$ci artykutu przedstawione zostang zalety i wady
standardu LoRaWAN oraz opisana zostanie propozycja budo-
wy sieci sensorowej z wykorzystaniem nowej, przedstawianej
w artykule technologii.

2.1. Zalety standardu LoRaWAN

Pierwsza zaleta LoRaWAN jest niskie zapotrzebowanie na
energie urzadzen uzywanych do komunikacji, gwarantowane
poprzez realizacje adaptacyjnego dostosowywania mocy nadaj-
nika i szybko$ci transmisji do aktualnych warunkéw propaga-
cyjnych. Przyktadowy modut SX1272 firmy Semtech, w zalez-
noéci od wybranej mocy nadajnika, pobiera przy nadawaniu
od 18 mA (przy 7 dBm) do 125 mA (przy 20 dBm), 10 mA
podczas odbierania i zaledwie 1,5 pA w stanie bezczynno$ci
[2]. Tak niski poziom zuzycia energii pozwala na bardzo dlugi
czas pracy czujnika na jednej baterii, a nawet catkowita rezy-
gnacje z zasilania bateryjnego na rzecz rozwigzan typu energy
harvesting, czyli wykorzystania dostepnej w miejscu zainsta-
lowania urzadzenia energii pozyskiwanej z niewielkich ogniw
fotowoltaicznych badz elementéw piezoelektrycznych. Poréw-
nanie zapotrzebowania na energie elektryczng réznych modu-
téw komunikacji bezprzewodowej, pracujacych wedlug réznych
standard 6w, przestawione zostato w tabeli 1.

Kolejnym atutem standardu LoRaWAN jest bardzo duzy za-
sieg. Bluetooth oraz WiFi mozna wykorzysta¢ jedynie przy ko-
munikowaniu urzadzen na niewielkie odleglosci, jednak w sy-
tuacji, w ktdrej istnieje potrzeba zbierania danych z rozlegtego
obszaru, stworzenie takiej sieci za pomoca wspomnianych stan-
dardéw komunikacji jest niepraktyczne, natomiast wykorzysta-
nie sieci GSM kosztowne. LoRaWAN oferuje znaczny zasieg,
przyktadowo transceivery firmy Semtech, obstugujace standard
LoRaWAN, maja zasieg do 5 km w $rodowisku miejskim oraz
do 15 km w terenie otwartym [9]. Dla przyktadu - zaledwie
10 bramek jest wystarczajacych do pokrycia zasiegiem siecia
LoRaWAN catego Amsterdamu [10].

Dodatkowa korzyscia z zastosowania standardu LoRaWAN
jest fakt, ze wykorzystanie go nie wymaga ponoszenia zadnych

dodatkowych opflat, ze wzgledu na wykorzystanie nielicencjo-
nowanych pasm czestotliwoéci ISM (433 MHz, 868 MHz oraz
915 MHz) [11].

Do sieci LoRaWAN mozna podlaczy¢ miliony urzadzen,
a wiec moze ona z powodzeniem by¢ wykorzystywana jako
rozwigzanie komunikacyjne nie tylko dla pojedynczego domu,
ale réwniez dla inteligentnych osiedli, a nawet inteligentnego
miasta. Pomimo tego, ze standard LoRaWAN jest dostepny na
rynku od niedawna, jego potencjal dostrzezono juz w takich
krajach, jak: Anglia, Francja, Holandia czy Rosja, a wiele euro-
pejskich i $wiatowych firm telekomunikacyjnych realizuje juz
projekty okreslane mianem Smart City [12].

2.2. Wady i ograniczenia standardu LoORaWAN

Najwazniejszym ograniczeniem sieci LoORaWAN jest szyb-
kos¢ transmisji danych, ktéra waha si¢ miedzy 0,3 a 50 Kbps
[13]. Jest to predkos¢ wystarczajaca w przypadku tworzenia
sieci czujnikéw - zazwyczaj nie potrzebujemy probkowac wiel-
kos$ci mierzonej cze¢sciej niz kilka razy na sekunde.

Kolejng wadg sieci LoORaWAN jest cena moduléw komunika-
cyjnych — moduly oferowane przez firmy Semtech oraz Micro-
chip sa obecnie dostepne w cenie okolo 10 $, co niejednokrot-
nie moze stanowi¢ ponad polowe kosztu wykonania urzadzenia
wykorzystujacego standard LoRaWAN.

Przy planowaniu wykorzystania standardu LoORaWAN nalezy
tez uwzgledni¢ fakt, ze zasieg sieci jest w obszarze gesto zabudo-
wanym znacznie mniejszy niz reklamowane przez producentéw
kilkanascie kilometréw. Jednak wciaz jest to dystans znacznie
wigkszy od tych proponowanych przez pozostale dostepne na
rynku standardy komunikacji bezprzewodowe;j.

2.3. Budowa systemu komunikacji bezprzewodowej
opartej na LoORaAWAN

Na rysunku 1 przedstawiony zostat ogdlny schemat komu-
nikacji bezprzewodowej z wykorzystaniem LoRaWAN. Komu-
nikacja realizowana jest od urzadzenia koncowego, poprzez
bramke, do serwera nadzorujacego.

Sie¢ LoRaWAN jest zbudowana w topologii gwiazdy. Sie¢ jest
zarzgdzana przez specjalny serwer, ktory jest odpowiedzialny
za nadzorowanie parametréw sieci LoORaWAN (m.in. dyna-
micznie ustala predkos¢ transmisji, indywidualnie dla kazdego
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Rys. 1. Schemat ogdlny systemu komunikacji bezprzewodowej opartego na technologii LoRaWAN

urzadzenia konicowego polaczonego z siecig LoORaWAN) oraz
umozliwia komunikacje z siecig LoORaWAN urzadzeniom pota-
czonym z serwerem, np. za pomoca sieci Internet. Serwer nad-
zorujacy nie jest potaczony z siecig LoORaWAN bezposrednio,
lecz za posrednictwem specjalnych bramek, czgsto za pomoca
innych standardéw komunikacji, np. Ethernet, Wi-Fi, sie¢ GSM.
Komunikacja w standardzie LoORaWAN pozwala na multica-
sting, czyli wysylanie jednej wiadomosci do wielu odbiorcow
jednoczesnie, co moze by¢ przydatne np. w trakcie aktualizacji
oprogramowania urzadzen koncowych, znacznie ograniczajac
w ten sposob wymagang do przestania wielko$¢ danych [13].

3. Przyklad implementacji - bezprzewodowa sie¢
sensor6w monitorujacych parametry srodowiska
wewnetrznego w inteligentnych budynkach

W ramach prac badawczych zrealizowany zostanie system
bezprzewodowych sieci sensorowych zainstalowanych w kilku
inteligentnych budynkach kampusu uczelni. Sieci sensorowe
wyposazone zostana w przetworniki pomiarowe gwarantuja-
ce zbieranie danych o parametrach mikroklimatu wewnatrz
budynkéw z réznych stref i pomieszczen. Dane zbierane beda
z sal wykladowych, sal laboratoryjnych i pomieszczen pracow-
niczych, usytuowanych zaréwno w nowoczesnych, energoosz-
czednych budynkach wyposazonych w zintegrowane instalacje
budynkowe oraz w budynkach pasywnych, jak i w budynkach
bez zaawansowanej automatyki budynkowej. Dane pozyski-
wane z sieci sensorowych, charakteryzujace poziom komfortu
mikroklimatycznego i preferencje uzytkownikow, beda wigzane
z danymi dotyczacymi zuzycia energii konwencjonalnej oraz
energii pozyskiwanej ze Zrédet odnawialnych. Dane o zuzyciu
energii pozyskiwane beda z systemu BMS (ang. Building Ma-
nagement System). Zestawienie informacji o zuzyciu energii
i warto$ciach komfortu mikroklimatycznego w odpowiednich
budynkach bedzie bazg do dalszych analiz z zakresu automatyki
budynkowej oraz ekonomii.

Uklady przetwornikéw pomiarowych stuzace do pomiaru
parametrow mikroklimatu wewnatrz inteligentnych budyn-
kéw beda sktadaly sie z prostego mikrokontrolera oraz pola-
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czonych z nim réznych sensoréw. Z racji znacznie wyzszych
cen moduléw LoRaWAN w stosunku do dostepnych na rynku
innych, funkcjonujacych od dluzszego czasu rozwigzan komu-
nikacji bezprzewodowej oraz braku konieczno$ci zapewnienia
znacznego zasiegu komunikacji w ramach jednego budynku,
czujniki beda sie komunikowa¢ za pomoca ogdlnie dostepnych
moduléw komunikacji bezprzewodowej. Rozwigzanie komuni-
kacji bezprzewodowej wykorzystujace rézne standardy zostato
przedstawione na rysunku 2.

Aby mie¢ mozliwo$¢ zbierania danych z przetwornikéw po-
miarowych, ich analizy oraz przechowywania, nalezy zapewni¢
polaczenie pomiedzy sensorami a serwerem przechowujacym
i analizujacym dane. W tym celu w kazdym budynku jeden
z czujnikéw bedzie posiadat dodatkowy modut do komunikacji
w standardzie LoORaWAN i za jego pomocg bedzie przekazywat
do bramki wartosci pomiaréw zebrane od pozostatych czuj-
nikéw w danym budynku. Czujnik taki zostal wyrdzniony na
rysunku 2 kolorem bordowym. Bramka po zebraniu danych
z czujnika przekaze dane do serwera WWW), ktory bedzie od-
powiedzialny za odbieranie paczek danych i przechowywanie
ich w bazie danych. Dodatkowg funkcjonalnoéciag serwera
WWW i bazy danych bedzie udostepnianie wynikéw pomia-
réw w sieci lokalnej lub za pomocg stron internetowych, w od-
powiedni sposéb zwizualizowanych, np. w formie wykreséw
statystycznych.

System taki, standardowo ukierunkowany na zbieranie da-
nych z przetwornikéw pomiarowych, bedzie rozbudowany
o komunikacje dwukierunkows, ktéra pozwoli na zaoferowa-
nie uzytkownikowi mozliwoéci sterowania urzadzeniami au-
tomatyki budynkowej poprzez strone WWW. Serwer WWW
po otrzymaniu odpowiedniego zadania bedzie poprzez bram-
ke LoRaWAN wysytal polecenia do odpowiednich elementéw
wykonawczych.

4. Podsumowanie

LoRaWAN jest nowym standardem komunikacji bezprze-
wodowej, ktory bardzo szybko zdobywa popularnoéé. Laczy
wiele zalet oferowanych przez dostepne juz na rynku standardy
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Rys. 2. Propozycja architektury sieci czujnikéw do pomiaru mikroklimatu w inteligentnych budynkach

komunikacyjne, oferujac dodatkowe, zwigkszajace efektywnosé
rozwigzania. Urzadzenia korzystajace z LoRaWAN moga by¢
zasilane z jednej baterii nawet kilka lat, oferujac dodatkowo
znaczny zasieg, nawet do kilkunastu kilometréw, przy jed-
noczesnym zerowym koszcie uzytkowania, co preferuje je do
zastosowan m.in. w dziedzinie inteligentnego budownictwa.
Technologia LoRaWAN bardzo dobrze nadaje si¢ do realizacji
niskoprzepustowej transmisji danych dla aplikacji Internetu
Rzeczy (IoT) oraz Machine-to-Machine (M2M) faczac w sie¢
miliony urzadzen koncowych [14]. LoRaWAN nadaje si¢ za-
tem do zastosowan wspierajacych idee inteligentnych doméw,
osiedli, a nawet calych miast. Amerykanskie przedsiebiorstwo
analityczno-doradcze Gartner, specjalizujace sie w zagadnie-
niach strategicznych wykorzystania technologii oraz zarza-
dzania technologiami, przewiduje, ze do 2020 roku na $wiecie
bedzie okoto 25 miliardéw rzeczy potaczonych w sie¢ [15]. Na
dzien dzisiejszy technologia LoORaWAN jest jednym z najlep-
szych rozwigzan komunikacyjnych dla realizacji tego typu spe-
cyficznych sieci komunikacyjnych.
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";"YM;;; Tajniki jezyka JavaScript. Typy i sktadnia
¢ SKLADNIA ~ Wydaweca: Helion

Wydanie: 2016

TAINIKIJEZYKA

Nawet poczatkujgcy programista moze szybko zacza¢ tworzy¢ funkcjo-
nalne aplikacje w JavaScripcie. Jest to prosty i fatwy w uzyciu jezyk, kto-
ry cieszy sie duzym uznaniem, a jednoczesnie stanowi ztozong kolekcje
mechanizméw, zapozyczonych z ré6znych jezykéw programowania (sg
to np. podstawy proceduralne znane z jezyka C czy podstawy funkcjo-
nalne w stylu jezyka Scheme/Lisp). Bez starannej analizy mechanizmy
te nie bedg zrozumiate nawet dla najbardziej doswiadczonych projek-
tantow. A przeciez umiejetnos¢ rozwigzywania probleméw i tworzenia
kodu o naprawde wysokiej klasie w prosty sposéb zalezy od takiego
wiasnie dogtebnego zrozumienia mechanizméw jezyka, w ktérym sie
pisze.

Niniejsza ksigzka jest czwartg czescig serii w catosci poswigcone;j
jezykowi JavaScript. Jest przeznaczona dla osob, ktére uzywajg JS
w pracy i chcg dogtebnie poznaé jego sktadniki. Omoéwiono w niej ro-
dzaje i zastosowanie typow oraz istotne niuanse sktadni. Poza ogélnymi
informacjami szczeg6towo opisano m.in. typy wbudowane, konwersje
typow, wartosci specjalne, obiekty macierzyste, prototypy macierzyste,
instrukcje i wyrazenia, reguty kontekstowe. Co najwazniejsze, materiat
przedstawiono w sposob przystepny, zwiezly, klarowny i zarazem na
bardzo wysokim poziomie.

i tukasz Lip, Michat Tokarz

§

Eksploatacja maszyn i urzadzen elektrycznych.
Podrecznik do nauki zawodu technik elektryk
E.24.1

Eksploatacja

maszyn i urzadzen
elektrycznych

o Wydawca: WSiP
§ Rok wydania: 2015

Wydanie: 1

Podrecznik do nauki zawodu technik elektryk realizujgcy tresci z zakre-
su 1 czesci kwalifikacji E.24 (Eksploatacja maszyn i urzgdzen elektrycz-
nych). Prezentuje wiedze i uczy umiejetnosci zwigzanych z zasadami
bhp i ppoz., transformatorami, maszynami pradu statego, maszynami
indukcyjnymi, maszynami synchronicznymi, pomiarami maszyn elek-
trycznych, aparaturg fgczeniowg i sterowniczg, przeksztattnikami ener-
goelektronicznymi, odbiornikami energii elektrycznej oraz zabezpie-
czeniami maszyn elektrycznych. Tresci teoretyczne zostaty wsparte
licznymi przyktadami, ilustracjami i éwiczeniami wskazujgcymi sposoby
praktycznego zastosowania zdobytej wiedzy.
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Internet Rzeczy. Jak inteligentne telewizory,
i samochody, domy i miasta zmieniaja $wiat
8= Wydawnictwo Naukowe PWN

Rok wydania: 2016

Wydanie: 1

Szybciej, niz nam sie wydaje, potgczone zostang inteligentne domy,
sprzety, samochody, biura, fabryki, miasta... swiat. Pierwsza na rynku
ksigzka, w ktorej autor nie tylko wyjasnia, w jaki sposéb Internet Rzeczy
moze wptywac na nasze zycie i biznes, ale réwniez podpowiada, jak
do tych zmian sig przygotowac.

Internet Rzeczy (Internet of Things, 10T) dotyczy wszystkich przed-
miotow, ktére moga posrednio albo bezposrednio gromadzi¢, przetwa-
rza¢ lub wymienia¢ dane za posrednictwem sieci komputerowej. Do
tego typu przedmiotéw zaliczajg sie nie tylko smartfony czy laptopy, ale
takze urzadzenia gospodarstwa domowego, samochody.

Autor w ksigzce bierze pod lupe wszystkie aspekty rzeczywistosci
potgczonej w sie¢ i poddaje analizie. Wyjasnia, czym jest IoT, oraz
odpowiada na wiele pytan:

co jest realne, a co pozostanie w sferze hipotez i marzen;

w jaki sposéb potgczone urzgdzenia mogg poprawi¢ zaréwno nasze

zycie prywatne, jak i prowadzony biznes;

czy mozna oszczedzi¢ dzigki nim energie, zy¢ zdrowiej, ptaci¢ mniej-

sze podatki;

jaka jest przyszto$¢ dronéw — tych wojskowych i tych cywilnych;

co sie dzieje z danymi, ktére zsieciowane przedmioty gromadza, kto

ma do nich dostep;

jakie sg zagrozenia zwigzane z |oT i jak sie przed nimi uchroni¢.

| Mateusz Badowski, Dorota Benduch
Redakcja: Szpor Grazyna
Internet Rzeczy. Bezpieczenstwo w Smart City
Rok wydania: 2016

‘ Wydanie: 1

Granice miedzy $wiatem wirtualnym a realnym rozmywajg sie coraz bar-
dziej, a Internet przestaje by¢ juz tylko medium tgczacym ludzi. Zdalne
rozpoznawanie, lokalizowanie, analizowanie i kontrolowanie milionéw
obiektéw mozliwe jest takze bez udziatu cztowieka. Z projektowaniem
i wykorzystywaniem takich rozwigzan wigzg sie nowe korzysci, ale
i nowe zagrozenia. Wspétautorzy tej ksigzki, uczestniczacy w pracach
nad modelem regulacji jawnosci i jej ograniczen, analizujg techniczne,
ekonomiczne i prawne aspekty rozwoju Internetu Rzeczy i inteligent-
nego miasta.
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KALENDARIUM

Bezpieczenistwo uktadow sterowania maszyn wg EN 1SO 13849 e ﬁﬁ;‘:‘:a - Krakéw 77-442 68 90
gzerll?rc;ﬁgéengtgcvgre?lzgm g;)dlegajacych nowej dyrektywie o kompatybilnosci 29 ;:zlﬁ:c\:\;ca - Poznan 77-442 68 90
GuardLogix — podstawy programowania 4 lipca Warszawa 22-541 84 60
if:ls(;);\:]vg\?\l;cze;&igg/dvr\}%éci maszyn i urzgdzen z wymaganiami dyrektywy 5-8 lipca Katowice 77-442 68 90
Bezptatne szkolenie podstawowe z paneli HMI WEINTEK 7 lipca Poznan 12-413 90 58
Bezptatne szkolenie podstawowe ze sterownikéw PLC FATEK 7 lipca Krakow 12-413 90 58
Przystosowanie maszyn do minimalnych wymagan BHP(2009/104/WE) 7-8 lipca Wroctaw 77-442 68 90
ControlLogix — zaawansowany kurs programowania 11 lipca Warszawa 22-541 84 60
Serwonapedy PACMotion — szkolenie zaawansowane 12 lipca Gdansk 58-554 09 19
Bezptatne szkolenie podstawowe z paneli HMI WEINTEK 14 lipca Gdynia 12-413 90 58
Bezptatne szkolenie podstawowe ze sterownikéw PLC FATEK 14 lipca Warszawa 12-413 90 58
ControlLogix — podstawy programowania 18 lipca Warszawa 22-541 84 60
FactoryTalk View Site Edition — tworzenie projektu 18 lipca Warszawa 22-541 84 60
Wymagan!a bezpieczenstwa przy budowie maszyn — szkolenie dla 19 lipca Gdanisk 58-554 09 19
integratoréw maszyn

GE Historian 6.0 — szkolenie 19-20 lipca Katowice 32-358 20 20
Bezptatne szkolenie podstawowe z paneli HMI WEINTEK 21 lipca Krakow 12-413 90 58
Bezptatne szkolenie podstawowe ze sterownikéw PLC FATEK 21 lipca Poznan 12-413 90 58
Programowanie w jezyku VBA do iFIX — szkolenie 26-27 lipca Katowice 32-358 20 20
Bezptatne szkolenie podstawowe ze sterownikéw PLC FATEK 28 lipca Gdynia 12-413 90 58

Najblizsze targi i konferencje, na ktorych bedziemy promowa¢ pismo

ITM INNOWACJE — TECHNOLOGIE — MASZYNY 7-10 czerwca Poznan

»Sieci Komputerowe” SK'16 (Computer Networks — CN’16) 14—-17 czerwca Lwowek Slgski
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Wysytajgc powyzszy formularz, wyrazam zgode na przetwarzanie moich danych

osobowych zgodnie z ustawg z dn. 29.08.1997 r. o ochronie danych osobowych
(Dz. U. nr 133, poz. 883).

126 ® Nr 6 ® Czerwiec 2016 r.

Miesiecznik ,Napedy i Sterowanie” mozna zaprenumerowac,

wykorzystujgc:

— druk zaméwienia pobrany z naszej witryny internetowej,
www.nis.com.pl/nis/prenumerata;

— poczte elektroniczng, e-mail: prenumerata@drukart.pl.

lub za posrednictwem:

— Wydawnictwa SIGMA NOT, tel./fax 22-840 35 89;

— RUCH SA, tel. 801 800 803 lub 22-693 70 00 (godz. 7°°—17%0)
www.prenumerata.ruch.com.pl, prenumerata@ruch.com.pl;

— GARMOND PRESS SA, tel./fax 12-412 75 60;

— KOLPORTER SA, tel. 22-355 04 10.

Informacje na temat prenumeraty oraz numeréw archiwalnych
mozna uzyska¢ pod numerem tel./fax: 32-755 15 74.



LISTEN.

Ulepsz swoje maszyny z

ITRAK

Inteligentnym Systemem
Transportowym.

Zwieksza wydajno$¢, zmniejsza rozmiary maszyn oraz skraca czas przestoju.
Modutowy i skalowalny system sterowania ruchem umozliwiajacy niezalezne sterowanie wieloma
elementami transportowymi po okreslonym torze. Skalowalny, elastyczny, tatwy we wdrozeniu i
utrzymaniu system iTRAK rewolucjonizuje projektowanie i konstruowanie toréw transportowych dla
aplikacji zwigzanych z pakowaniem i transportem materiatow.

Y

Rockwell Automation Sp.z o.o. Rockwe“
ul. Powagzkowska 44 C, 01-797 Warszawa A“-I-omanl-ion
Telefon: +48 22 3260 700 Email: rawarszawa@ra.rockwell.com

www.rockwellautomation.pl Allen-Bradley - Rockwell Software

Copyright © 2015 Rockwell Automation, Inc. All Rights Reserved. iTRAK is a trademark of Rockwell Automation, Inc. D2015-58



Standardy w pneumatyce

FESTO

Q‘,()\J

7@& —~ /
) e

Q %ﬁ\ -
Niezawodne i bezpieczne:
z samonastawng amortyzacjg "¢

pneumatyczna w potozeniach
koncowych.

r- Zawory
E ’E 35 i wyspy
t |

§§§ i ad Zaworowe

Kompaktowe wymiary,
duze przeptywy -
od indywidualnych

Przygotowanie
sprezonego

powietrza

i Jedna, kompletna
| seria: doktadnie
ﬁ dopasowana
do Twoich potrzeb
i zastosowan.

~
~
~ v
-

Przewody
i ztaczki

Bezpieczne potaczenia:
wytrzymate i niezawodne.

zaworow do wysp
zaworowych.

Podstawowy program produkcyjny Festo
dla standardowych zadafi automatyzacji.

> - Czujniki
P @

i osprzet
oY
o .y

Nigdy nie byto tak tatwo.
Czujnik zblizeniowy
pasujacy do wszystkich
napedow z rowkiem T.

Podstawowy program produkcyjny Festo dla standardowych zadan automatyzacji.

* Szybka dostawa: produkty gotowe do wysytki w ciggu 24 godzin
* tatwe zamawianie: wystarczy kilka kliknie¢, aby zaméwic produkty online
* Niezawodne dziatanie: wysoka jakos¢ po atrakcyjnej cenie

* Ponad 2200 produktow: dostepne w magazynach na catym Swiecie

Jezeli dany produkt w naszym katalogu lub sklepie internetowym jest oznaczony symbolem niebieskiej gwiazdki *

oznacza to, ze zostat wybrany przez naszych ekspertéw pod wzgledem wyjatkowych funkcji oraz wydajnosci

i nalezy do podstawowego programu produkcyjnego.

www.festo.com/stars





