Eksponat interaktywny — symulator potowu ryb

Dziatanie eksponatu

Turysta chcacy sprawdzi¢ swe mozliwoSci przy wyciaganiu sieci rybackich z morza, zanim
wyplynie na glebiny moze sprébowac swych sit z symulatorem. Na ekranie komputera
uruchomiona jest aplikacja multimedialna, w ktérej nalezy wybra¢ wielko$¢ potowu — maty, Sredni,
duzy. Po dokonaniu wyboru nalezy wciagac sie¢ wypelniong rybami do kutra. Ciezar sieci, a wiec
sita oporu liny zalezy od wybranej wielko$ci potowu. Im wiekszy potéw, tym wiekszy opdr. Tak to
widzi turysta w Skarbnicy Wioski Rybackiej w Chlopach. Wyglad symulatora przedstawia zdjecie
ponizej.
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Czego turysta nie widzi ?

Po wybraniu wielkosci potowu, na ekranie komputera multimedialnego pokazywana jest
wizualizacja wciagania sieci rybackich, a do sterownika PLC przekazywany jest przez sie¢
komputerowq / protokét UDP rozkaz — co robié. Sterownik rowniez przez UDP przekazuje aktualny
status (poziom wyciagniecia sieci, ewentualne bledy). Sterownik PLC Unitronics V130 steruje
falownikiem wektorowym réwniez firmy Unitronics, serii UMI. Komunikacja PLC falownik
odbywa sie przez RS-485 z protokotem MODBUS RTU. Sterownik zadaje falownikowi komendy
dotyczqce maksymalnego momentu, predkosci, odczytuje status. Aktualny stan wyciagniecia liny
znany jest dzieki enkoderowi oraz wylacznikowi krancowemu, podtaczonym do wejs¢ PLC.
Sterownik PLC dzieki wbudowanemu systemowi operacyjnemu czasu rzeczywistego (RTOS), w
okreslonym, krotkim czasie reaguje na aktualny stan maszyny — jest przewidywalny. Z tego powodu



falownikiem nie moze sterowac¢ bezposrednio komputer z systemem Windows (ktéry nie jest
RTOS).

Sterownik PL.C V130 wyposazony jest w interfejs uzytkownika (HMI — Human Machine
Interface) w postaci ekranu graficznego oraz klawiatury. Pozwala to odczytywac status pracy ze
sterownika, konfigurowa¢ wiekszo$¢ parametréw bez uzycia komputera. Program w sterowniku
umozliwia reczne uruchamianie zadan.

Zadanie SolidChip polegato na wytworzeniu oprogramowania sterownika PL.C (w jezyku LADDER
DIAGRAM - jezyk drabinkowy). Rzut z ekranu aplikacji Visilogic (narzedzie do programowania
sterownikéw) znajduje sie na rysunku ponizej:
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Oprogramowanie sterownika PLC powstato na zlecenie firmy ,,SMW Projekt” www.smwprojekt.pl

Wykonawca oprogramowania:
SolidChip Tomasz Koztowski
Niedziatka Druga, Olszowa 4
05-300 Minsk Mazowiecki
www.solidchip.eu
tel. 693-367-323
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