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Interfata masina-masina
Integrare hardware — integrare senzoriala

Integrare hardware — integrare prin actuatoare
Integrare prin software. Scop
Detectarea defectelor
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Introducere

* Interfetele magina — masina sunt cel mai bine caracterizate prin
standardizare;

« Scopurile principale pentru etapa actuala: plug & play prin
elemente de control, biblioteci de interfete, tehnici de invatare,
arhitecturi de control robust, standarde de integrarea controlului;

De exemplu:

0 Un tub de plastic pentru transportul unui lichid se va conecta cu o
armatura standard;

O Un telefon necesita un alimentator standardizat pentru tensiunea de
alimentare si un numar de cod standard,;

U Conectarea la o0 retea de calculatoare impune utlizarea unor
protocoale standard,;

0 Un echipament periferic (de ex. o imprimanta) necesita o alimentare cu
energie standard, suport de informatie standard, instructiuni si codificari
standard etc.
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« Standard de fabrica secret — produsele unei aceleeasi companii sunt
corelate astfel incat sa existe compatibilitate. De ex: formatul pentru
documentele Microsoft Word;

« Standard proprietate de firma - protejat prin patente sau restriciii
copyright. De ex.: formatul pentru figierul postscript de tiparire;

» Standard de facto - dezvoltat de firme care doresc sa-si compatibilizeze
produsele cu cele ale altor firme. De ex.: limbajul Hewlett-Packard pentru
controlul imprimantelor laser;

« Standard oficial - aprobat si detinut de organizatii oficiale. Toate detaliile
tehnice sunt specificate in mod exact si publicate. De ex.: protocolul HTTP
si limbajul HTML pentru World Wide Web.

« Surse deschise - care se refera la produse care se pot utiliza fara
restrictii. De exemplu: sistemul de operare Linux

« O serie de alte standarde ISO 14915, ISO-IEG 11581 "Graphical
Symbols on Screens", ISO-IEG 13714 "User Interface to Telephone-
Based Services—Voice Messaging Applications”, ISO-IEG 11580 "Names
and Descriptions of Objects and Actions Commonly Used in the Office
Environment”, ANSI/HFES 200 "Ergonomic Requirements for Software
User Interfaces" au in vedere aspecte legate de proiectarea interfetei.
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O aplicatie extrem de importanta. cel referitor la interfatarea
intrumentelor electronice (multimetru, generator de semnal, osciloscop
etc.), sisteme de calcul, senzori, actuatoare etc. cu sistemul de calcul
centralizat
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Elemente omponente esentiale:
 element senzorial primar
* 0 capacitate de calcul asigurata de un circuit programabil —
microcontroler, microprocesor,
* interfata

Avantajele — senzorilor inteligenti:
» metrologice (preciziie ridicata);
« functionale (autostare, autocalibrare, interoperabilitate);
« economice (reduceri de stocuri si timp de etalonare si calibrare,
fiabilitate crescuta etc.)

AMPLIFICATOR

MICROCONTROLER CONVERTOR A/N SENZOR
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Conectorul DB25 00000
0000
Pin Semnificatie Observatii 0000
nr. o000
. . : — : — o0
Pin 1 Masa Masa de protectie impotriva tensiunilor parazite de origine
externd (ecranul cablului, carcasa aparatului);
Pin 2 Transmisie de date | Tesire pentru DTE — linie pentru transmisia bitilor succesivi ai
(TxD) semnalului (date masurate si comenzi pentru controlul fluxului
de date). Logica “1” daca nu sunt prezente date. pi n1
Pin3 Receptie date | Intrare pentru DTE. Logica “1” daca nu sunt prezente date
(RxD) 6060000000000
Pin4 | Cerere pentru | lesire pentru DTE. Daca DTE pune linia in starea logica “0” ecooccoccoce
expediere (RTS) exista acceptul de trimitere de date spre acesta de la un alt in 25
echipament. pin a)
Pin5 Pregatit pentru | Intrare pentru DTE. Daca DTE pune linia in starea logica “0” )
expediere (CTS) atunci acesta este pregitit pentru areceptiona date. pinl
Pin 6 Date pregatite — | Intrare pentru DTE. Prin aceasta linie, expeditorul (sistem de cecccseseceee
DSR (Date Set | calcul, aparat) avertizeaza DTE ca datele sunt pregatite pentru a ceecceeceee
Ready) fi transmise. f
Pin7 Masa de referinta Este comuna tuturor semnalélor si nu trebuie confundata cu masa b) pl n25
de protectie.
Pin 8 Detectarea Intrare pentru DTE. Permite unui aparat sa avertizeze DTE ca
purtitoarei — CD | estein comunicatie cu un at echipament. Conectorul DB25
(Carrier Detect)
Pin20 | Terminalul de date | Iesire pentru DTE. Prin punerea la la nivel logic “0”, DTE
pregatit — DTR | avertizeaza corespondentul ca este pregatit pentru intrarea in
(Data terminal | comunicare. Acest semnal poate interpreta acelasi rol cacel dela
ready) pinii 4si 5.

Prof. dr. ing. Valer DOLGA



Departamentul Faculn m}} Iﬁl 000
ii@ MECATRONICA MECANICA umvsrn':ggﬁ:;’& EX em p | e d e I n t erf at ar e o000
00000
0000
0000
o0
instrument PC :.
pchD | [T—m——— 1 IR
X | | — 3| [
X 3— T 4] |rx
DTR gms DSR Mod de conectare a aparatelor
o | |6 y— L——"2| [otw de masurare programabile
RTS 7 8 DCD
CTS 8 __|
L il
DB9 DB9 DB25 DB25
"TATA" "MAMA" "MAMA" "TATA"
a 6V
b spre controlul
# % éz echipamentul ui
releu 6V, .
100 Conectarea unuli
echipament
Portul par 25 pini T
Prof. dr. ing. Valer DOLGA 10



Dep?rtamentu.:: Facutiate m}} .l
7. 28 MECATRONICA mecaNicA

B or
onicd

s Variante de interfete seriale

* Ethernet (IEEE 802.3): viteza 10 Mbit/s, 100 Mbit/s, 1Gbit/s; distanta
120 m, 1.2 Km (fibra optica); cablu twisted pairs, coaxial sau optic.

« CAN (ISO 11898, 1S0O11519): 1 Mbit/s, 100 m (trunchi), 6 m (intre
unitati individuale), cablu twisted pair, conectare 50 — 100 unitati
 FieldPoint Interface (National Instruments). Varianta realizata de NI
permite comunicarea cu Ethernet LAN: RS232 si alte interfete. Numarul
de module care pot fi selectate pentru comunicare: 16 intrari analogice, 8
iesiri analogice, 16 intrari digitale si 16 iegiri digitale).

FigldPoint FialdPoing FisldPairt Fihd Poimt FiuldPaint FimlciPaint

Ethiperet LAN Cianarolizr Analogue Input Madule Diserete Cutput Meodule Dizerete Input Module Aralsgue Ourput Moduls Analogue [nput Module

) Yplt Erhemet LAN cannection

Peagsar Supply,
Earth

@WWWWW

* Profibus (DIN 19 245, EN 50170): comunicatie seriala, RS485; viteza de
la 9600 bit/s pana la 12 Mbit (functie de distanta) ; lungimea de la 120 m

pana la 2 km; cablu UTP, coaxial sau cu fibra optica.

Prof. dr. ing. Valer DOLGA
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Interfata paralela XX
0000
« 1960 - Hewlett-Packard Interface Bus (HPIB). ::::
o000
 [IEEE - 488 a fost definita pentru inceput in anul 1978; o0

* Dupa 1980 — noi versiuni IEEE - 488.1 si IEEE - 488.2;

« alte denumiri: IEC-625 (International Electrical Commision)(similara
dar cu conector diferit), IEEE (Inst. of Electrical and Electronic Eng.),
GPIB (General Porpose Interface Bus), HPIB (Hewlett —Packard
Interface Bus), ASCII BUS, PLUS BUS, BS6146, ANSI MC1.1.

conector
Gémamé’,

conector

ccccc

In stea . )
in serie

* Receptor — aparat ce poate primi date sau instructiuni de la alte aparate
(imprimante, generatoare de semnal programabile, voltmeter digitale etc.);
 Emitor (sursa) — aparat care poate transmite date sau instructiuni altor
aparate;

« Controlerul — aparat care controleaza traficul de informatie pe liniile

maQIStralel' Prof. dr. ing. Valer DOLGA 12
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Utilizare EIB

AT

(i»

| @_@ \@ E
Retea de alimentare

de putere (230 V)

1- sensor de stralucire (lumind);
2- detectarea pragului;

3- sensor de temperatura;

4- monitorizare;

5- iluminare;

ll!l!_

6 - controlul motorului;
7 - jaluzele

8 -aer conditionat

9 - retea electrica 230 V

Prof. dr. ing. Valer DOLGA
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Sistem de cacul
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L, Alte exemple de interfatare eoeo
Controler : : bt
PLCy | TTTTHEH A o
: HHUHEHE FIELDBUS serial
ol |§ (CANopen, DeviceNet,
linterBus_S, Profibus DP etc.
Includerea servovalvei
Tensiune 24 Ve intr-un sistem
Interfata FIELBUS - valva
) ( r Interfata Carcasa
Supapa pilot componente
N \ electronice
Alimentare
Clopot N
Ol e |
N
\\
m
Exemplu de conectare <A LT
senzor — actuator - WA
microcontroler / \
Rola Traductor Microcontroler
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INFORMATIE -
PRIMARA :. )
FACTORI -

PERTURBATORI

v

SENZORI
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o Integrare prin actuator 00000
0000
LUCRU 00906
MECANIC : : o
GEOMETRIA MASINII &
ELECTRICA PROPRIETATILE
/I TERMICA MATERIALELOR
CALDURA Reprezentarea schematica a

functiei unui actuator

ENERGIA DE MECANISMUL
INTRARE ACTUATOR SERDER|
PRINCIPIUL DE
FUNCTIONARE
A 4
Sistematizare a INTERACTIUNE A INTERACTIUNE
CAMPURILOR MECANIC? DEFORMATII

actuatoarelor
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Mod de definire a

Mod de definire a actuatorului ‘

unui actuator electric

O
.4
O

PORT
ELECTRIC

Ghidaj

Fluid MR
Bobin?
Orificiu

Membran?

Rezervor N, 4

Actuator magnetoreologic

ACTUATOR
V2 V3
——
TRADUCTOR f ? —» | TRADUCTOR > Of3
A 2 B \))
—O
PORT PORT
NEELECTRIC MECANIC

L,
UT E’Q(U)

sactuator electroreologice -
vascozitatea fluidului este dependenta
de tensiunea U aplicata;

* se poate controla debitul de fluid din
dispozitivul realizat

Prof. dr. ing. Valer DOLGA
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Integrare prin actuator

\

@—‘r

< 6

2 cm

Arcdicoida activ din
material cu memoriaformei

Arc elicoidal de suprasarcina

8.5 cm

| O

Flansa de legatura

Actuatoare pe baza de memoria
magnetica a formei

Motor liniar piezoelectric — reductor
armonic

* roata dintata rigida — (1)
* roata dintata flexibila (2)
* piezomotoarele (3)
generatorului de unda
reductorul armonic)
 axe de actionare — (4)

(echivalentul
clasic din

Prof. dr. ing. Valer DOLGA 23
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- introducere 00000

* Integrarea software - o integrare pentru procesarea informatiei si
semnifica in esenta evolutia sistemului de control cu toate implicatiile sale

* Integrarea software are in vedere rezolvarea unor probleme de genul:
1 Dezvoltarea de modele analitice pentru estimarea unor variabile
nemasurabile din cadrul unui proces;
L Compensarea neliniaritatilor din sistem prin algortim;
L Amortizarea unor oscilatii prin algoritm original de reactie;
O Algoritmi originali pentru functionarea sistemului la pornire, oprire,
supraincalzire etc.;
O Diagnoza si detectarea defectelor;
1 Redundanta analitica si structuri robuste cu toleranta la defecte.

Prof. dr. ing. Valer DOLGA 24
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SR — sistemul real;

IP-identificarea parametrilor reali;

SE - sistemul estimat;

SN - sistemul nominal;

DP — generarea diferentelor
parametrice;

BD — bloc de decizie.

Schema de lucru
pentru eliminarea
valorilor eronate

Localizare defecte

Intrari u(t)

—

s(kt)

SR

—

P

SE

DP

zgomot

—
Iesiri y(t)

A(t)

BD —>

Comparare si

FTJ Ridicare
la patrat
Ridicare FTJ
la patrat

Prof. dr. ing. Valer DOLGA
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YR veckTRONA vecmct EE Exemplu — estimare a deplasarii unui oo
robot mobil -

RM1 v,

RM2 — 0 - valoarea estimata

platforma T X X X dupa filtrarea Kallmanv;
2 ) .- valoarea estimata

oy Dn He(k) +60 pe baza trad. Increm.;

e(k-1) )

Kir =- X = X1y T 0 - COS( 0. - valoarea estimata

I Ry pe baza echip. de

B _ L ds. . -gin(—8k " ek ghidare electronic;
dSr,I — KTR ’ NTRl,NTRZ Yoo = Yo a0 ( )

2 . L
O . - varianta estimarii

ds, ., —ds,, Octty = Oeery + b pe baza trad.
do,, = () ) , incrementale
2 . . o s
0=0,+ 206 _.(6,-6,) O . - varianta estimarii
ds, +ds ol +0; pe baza echip.
Sk = > ghid. electronic
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defectelor bt
0000
f X X
o0
.- > > I_l >
Categorll de a) permanent t b) tranzitoriu c) intermitent
defecte
d) zaomot e) deriva

Y
defecte aditionale - SISTEM
(D_A) care afecteaza e b A
atat intrarea cat si D_A t 7
iegirea sistemului SEMNAL DE IESIRE
SEMNAL DE MASURAT

INTRARE MASURAT

De ex.: cazul senzorilor de temeperatura (efectul coroziv asupra
jonctiunii termocuplului constituie o eroare cu un efect aditiv); cazul
senzorilor tensorezistivi (temperatura are ca efect o eroare aditiva la

un montaj in sfert sau semipunte).
Prof. dr. ing. Valer DOLGA 27
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D_M 000
¢ y T
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defecte multiplicative (D_M) : »  SISTEM
manifestabile prin coeficient; l
multiplicative in modelul
N SEMNAL DE SEMNAL DE IESIRE
neliniar. INTRARE MASURAT MASURAT

De ex.: contaminarea lubrifiantului din sistemul de ungere a unui lagar
conduce la cresterea coeficientului de frecare si implicit la comportament
cu efect multiplicativ si echivalat cu defect multiplicativ.

defecte structurale care introduc termeni noi in modelul neliniar; De ex.:
pierderile masice dintr-un sistem hidraulic afecteaza

Defectele hardwerului electronic - aspecte sistematice si se datoreaza
specificatiei initiale si fazei de proiectare. In timpul functionarii defectele
componentelor electronice au o forma aleatorie cu diverse aspecte de

durata.
Defectele software sunt in general sistematice si se datoreaza:

specificatiilor, schemei logice, etc.
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