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1. Cel i podstawowe zalozenia

Celem pracy jest =zaprojektowanie oraz realizacja systemu
rozproszonego umozliwiajacego sterowanie urzadzeniami dostepnymi
w ramach sieci lokalnej. Proponowany system sklada si¢ z narzedzi
dostepnych w ramach uzytej platformy oraz dodatkowo ze stworzonych
kontroleréw  urzadzen. Przedstawiony zostal sposob  dziatania
przemystowych systemow rozproszonych oraz mozliwos¢ prezentowania
danych w czasie rzeczywistym realizowana, dzigki zastosowaniu systemu
wykonanego w wybranej technologii. Przeprowadzona zostala analiza
istniejgcych rozwigzan na rynku, koncepcja wtasnego rozwigzania oraz opis
projektu systemu. Przewiduje si¢ wykorzystanie jezyka Python oraz
srodowiska TANGO Controls.

2. Realizacja projektu

Celem pracy byto zaprojektowanie 1 implementacja systemu
rozproszonego, ktory prezentuje ide¢ systemdéw  zastosowanych
w przemysle. Zgodnie z zalozeniami przyjetymi na wstepie, Serwer
urzadzen zostal uruchomiony na minikomputerze Raspberry Pi, gdzie
zostalo  wczedniej  zainstalowane $rodowisko TANGO  Controls.
Skonfigurowano tam wstepnie kilka podstawowych urzadzen i na ich
podstawie zaprezentowano system jako calo$¢. Urzadzenia te zostaly



wyposazone w atrybuty i komendy, dzigki ktorym zrealizowane zostato
sterowanie. Dodane wlasciwosci pozwolily poprawnie skonfigurowac
parametry komunikacyjne. Dodatkowo zapewniono sterowanie silnikiem,
podigczonym do systemu z wykorzystaniem programowalnego sterownika
logicznego. Silnik ten rowniez byl reprezentowany przez kontroler
w systemie.

System zostal zrealizowany dzigki wspomnianemu wczesniej
srodowisku TANGO Controls, a jego narzedzia zostaly udostgpnione
uzytkownikowi w taki sposob, ze system przedstawiony zostat jako zestaw
aplikacji klasy desktop. Sprzet zostat potaczony w ramach sieci lokalnej.

Waznym elementem pracy byt rowniez proces instalacji srodowiska
TANGO Controls na platformie Raspberry Pi, wymagato to
przeprowadzenia kilku testow, az wszystkie pakiety oraz biblioteki byly
poprawnie zainstalowane wraz ze swoimi zalezno$ciami.

Istotnym krokiem, prowadzacym do udowodnienia, iz jest to
przemystowe zastosowanie systemu rozproszonego byta obstuga protokotu
Modbus, ktory realizowat komunikacje¢ z podtaczonym do PLC silnikiem.

3. Produkt koncowy

Uzytkownik uzyskat dostgp do wszystkich narzedzi dziatajacych
w ramach $rodowiska TANGO. Wartymi wspomnienia sg tutaj Jive oraz
Astor, dzigki ktorym realizowane sg podstawowe funkcje systemu.
Zapewniajg one spelnienie wymagan, ktore zostaty postawione na poczatku
projektu. Ponizsze okna prezentuja narzedzie Jive, w ramach ktorego
uruchomiony jest Device Panel umozliwiajacy operacje na atrybutach
I komendach oraz okno AtkPanel, ktore zapewnia cykliczny odczyt
atrybutow:
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Po przeprowadzeniu tych na pozoér prostych krokow mozna tworzy¢
bardziej zaawansowane struktury sktadajace si¢ z urzadzen. Stuzy do tego
narzedzie Astor:
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Narzedzie to pozwala réwniez na definiowanie jednostek danych
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Zestaw narzedzi pozwala na spelnienie poczatkowych wymagan,
ktére zostaty postawione projektowi. Funkcje tego systemu pozwalajg na
tworzenie zaawansowanych ztozen, dodawanie logicznych urzadzen,
dodatkowych symulatorow.

Serwer TANGO zostal skonfigurowany tak, aby kazde z kontroleréw
urzadzen byto uruchamiane przy starcie systemu, co pozwoli na utrzymanie
stabilnosci systemu po wystgpieniu ewentualnych zanikéw pradu, badz
restartow minikomputera. Skonfigurowany zostal rowniez ekran zdalny
pozwalajacy na dostep do serwera w trybie serwisowym. Kazde z urzadzen
uzyskato swoj wlasny, unikatowy adres IP.

Srodowisko pomimo na pozér prostych czynnosci, jakie udostepnia,
kryje w sobie ogromny potencjal do zarzadzania zaawansowanymi
systemami rozproszonymi sktadajacymi si¢ z duzej ilosci urzadzen, do
ktorych dostep uzyskiwa¢ mozna w tym samym czasie bez wplywu na prace
innych oséb, zapewnia skalowalnos¢, jest odporne na czg¢ste modyfikacje
I pozwala na rozszerzanie systemu wzgledem stawianych mu wymagan.

4. Informacje o mozliwosci wykorzystania pracy

Zrealizowany system moze znalez¢ zastosowanie w matych, srednich,
a nawet duzych os$rodkach badawczych, laboratoriach, centrach
naukowych, badz galeziach przemystu, w ktorych réwniez wystepuje
m.in. potrzeba zminimalizowania rozmiarow gtownej jednostki, na ktore;
uruchamia si¢ serwery urzgdzen. Dzigki matym rozmiarom, niskim kosztom
eksploatacji wykorzystanego minikomputera pojawity si¢ nowe mozliwosci
zastosowania wykorzystanej platformy TANGO Controls. Na dzien
dzisiejszy wykorzystana w prototypie platforma programistyczna jest
wykorzystywana przez wiele firm, aczkolwiek wykorzystuja one
standardowy komputer, ktéry stuzy za serwer urzadzen. Dzieki TANGO
Controls mozna utatwi¢ obstuge skomplikowanych systemow oraz maszyn
sktadajacych si¢ z kilku osobnych modutow. Rozpoznanie tematu
uruchomienia TANGO Controls pod kontolg systemu Raspbian otworzyto
nowe mozliwosci rozwoju i dato mozliwo$¢ dziatania na rzecz spotecznosci
TANGO.



