

波浪补偿试验台数据采集分析及上位机控制系统
[bookmark: _Toc376351515]技术规格及要求

1、 波浪补偿试验台数据采集分析及上位机控制系统要求

主要技术要求和指标：

（一）数据输入：
用户事先将数据文件（EXcel）导入上位机。文件可以多个。文件名和数量由用户设定，文件名最后三位数字（001-999）代表文件序号。文件内数据格式按约定由海大提供（第1列是序列号，第2-7列分别代表1-6缸的位移，精确到0. 1mm时间间隔为10ms。上位机以最快速度发送）。
[image: C:\DOCUME~1\ADMINI~1\LOCALS~1\Temp\1512792373(1).png]
图1  数据输入的格式

（二）数据读取：
上位机通过以太网读取6个电动缸和液压缸的位移数据，通过422通讯读取六自由度传感器X、Y、Z三个方向的位移和角度信息。读取频率：以上位机的最大速率。

（三）数据存储：
[image: ]上位机提供数据存储功能，当用户点击保存时，开始保存项目二中读取的数
图2 存储数据格式
据。由于通讯时间不固定，所以保存数据的同时也保存读取的时间，便于波形复现。存储文件为TDMS，可用excel打开或编辑。存储文件格式如图二所示，从第一列开始，依次是：时间、缸1、缸2……缸6、液压缸、X位移、Y位移、Z位移、X角度、Y角度、Z角度等，共14列。

（四）实时控制：
上位机通过AD采集卡，实时采集6路模拟量信号，通过简单运算（例如线性运算），模拟6个缸的位移，并将该数据发送给运动控制器。平台运动的同时，记录各试验数据，数据格式同图2。模拟信号：±10V,采集频率：上位机最大速率
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图3 控制流程图（方案）

（五）上位机与C6控制器通讯协议： 

通讯变量：
每缸100个数据缓存；start变量；require变量；last变量；缸1，缸2，……缸6。返回值1，返回值2.……返回值6。
1、文件数据传输模式：上位机发送100X6个数据到寄存器，同时将start变量置1。PLC收到100X6个数据之后将其清零，同时将require变量置1。上位机收到require信号后发送下一个100X6数据，同时将require变量清零。重复执行。。。。。
当传输最后一帧时（有可能不足100个），上位机将最后一帧写入同时将last变量置1。PLC收到最后一帧时，依次执行直到数据0或者结束。

2、 实时发送模式：上位机实时采集6路AI量，然后按设定时间间隔将6个数据写入缸1-缸6数据，同时将start变量置2。PLC读到2后按缸1-6的数据执行，按设定时间间隔。直到start变量为0。
上述两个模式中上位机都会按设定间隔读取六个缸的返回值：返回值1-6.

3、输入数据的图形显示
上位机控制程序能够将输入的数据进行图形显示。

3.1.1. X轴向运动的电动缸的位移随时间的变化数据（可用图形显示、也可用数据表格显示）
3.1.2. Y轴向运动的电动缸的位移随时间的变化数据（可用图形显示、也可用数据表格显示）
3.1.3. Z轴向运动的电动缸的位移随时间的变化数据（可用图形显示、也可用数据表格显示）
3.1.4. 绕X轴的运动的电动缸的位移随时间的变化数据（可用图形显示、也可用数据表格显示）
3.1.5. 绕Y轴的运动的电动缸的位移随时间的变化数据（可用图形显示、也可用数据表格显示）
3.1.6. 绕Z轴的运动的电动缸的位移随时间的变化数据（可用图形显示、也可用数据表格显示）

3.2.1. 六自由度传感器X轴向的位移随时间的变化数据（可用图形显示、也可用数据表格显示）
3.2.2. 六自由度传感器Y轴向的位移随时间的变化数据（可用图形显示、也可用数据表格显示）
3.2.3. 六自由度传感器Z轴向的位移随时间的变化数据（可用图形显示、也可用数据表格显示）
3.2.4. 六自由度传感器绕X轴的角度随时间的变化数据（可用图形显示、也可用数据表格显示）
3.2.5. 六自由度传感器绕Y轴的角度随时间的变化数据（可用图形显示、也可用数据表格显示）
3.2.6. 六自由度传感器绕Z轴的角度随时间的变化数据（可用图形显示、也可用数据表格显示）

3.3.1. （运动控制器发出的）X轴向运动的电动缸的位移随时间的变化数据（可用图形显示、也可用数据表格显示）
3.3.2. （运动控制器发出的）Y轴向运动的电动缸的位移随时间的变化数据（可用图形显示、也可用数据表格显示）
3.3.3. （运动控制器发出的）Z轴向运动的电动缸的位移随时间的变化数据（可用图形显示、也可用数据表格显示）
3.3.4. （运动控制器发出的）绕X轴的运动的电动缸的位移随时间的变化数据（可用图形显示、也可用数据表格显示）
3.3.5. （运动控制器发出的）绕Y轴的运动的电动缸的位移随时间的变化数据（可用图形显示、也可用数据表格显示）
3.3.6. （运动控制器发出的）绕Z轴的运动的电动缸的位移随时间的变化数据（可用图形显示、也可用数据表格显示）

3.4.1. （模拟量输入）X轴向的位移随时间的变化数据（可用图形显示、也可用数据表格显示）
3.4.2. （模拟量输入）Y轴向的位移随时间的变化数据（可用图形显示、也可用数据表格显示）
3.4.3. （模拟量输入）Z轴向的位移随时间的变化数据（可用图形显示、也可用数据表格显示）
3.4.4. （模拟量输入）绕X轴的角度随时间的变化数据（可用图形显示、也可用数据表格显示）
3.4.5. （模拟量输入）绕Y轴的角度随时间的变化数据（可用图形显示、也可用数据表格显示）
3.4.6. （模拟量输入）绕Z轴的角度随时间的变化数据（可用图形显示、也可用数据表格显示）

3.5.1   液压缸实际位移随时间的变化曲线（图表、数据记录显示）
3.5.2   S7-1200发出的液压缸位移控制指令随时间的变化曲线（图表、数据记录显示）
3.5.3   S7-1200接收上位机的补偿计算数据随时间的变化曲线（图表、数据记录显示）

图形显示时，横坐标为时间轴，纵坐标为位移或角度的幅值，能够实时显示。所以的数据都要显示在同一时间坐标下，从而可以检查（输入—>运动控制器—>六自由度传感器之间的相位差）
数据的显示能够具有保存功能，图形可以保存为图片文件，数据保存为数据表格（能支持.txt文本格式和.xls电子表格格式）
图形显示时，纵坐标上应表示有上极限横线，和下极限横线，超出极限的区域用红色已进行标识，提醒操作者超限，不能进入下一步控制。

4、输入数据的校验
上位机控制程序能够将输入的数据进行校验，对超出电动缸行程范围的数据进行及时提醒和报警，待数据修正后才能进入下一步的控制。
所有待试验数据必须在试验前进行校验和控制曲线的模拟仿真。

（六）系统增配的软硬件：
· LEBVIEW软件一套；
· 研华工控机一台（已有）；
· 六通道高速采集卡一块；
· 以太网网卡一块；
· 422转232串口服务器一个（六自由度传感器数据要能同时发给Labview上位机和补偿运算PC机）
· 通讯电缆
· UPS电源

（七）增加按钮操作台一个（安装位置：现在的计算机操作台位置）

操作台按钮功能及说明：
1、设急停按钮一个；
2、设电源接通按钮（红、绿色带灯）各一个；
3、设
3.1 维修（伸出/缩回）点动带灯按钮6组共12个（伸出/缩回）；
3.2 各缸的电源通断按钮（红、绿色带灯）共2x6个；
4、设转换开关一个（程序控制/维修模式2挡）；
5、设
5.1 吊臂俯仰（仰/落）和吊重升降（升/降）点动带灯按钮2组共4个；
5.2 吊臂俯仰（仰/落）和吊重升降（升/降）电源通断带灯按钮2组共2个
6、设
6.1 补偿缸点动（伸出/缩回）按钮一组2个；
6.2 补偿缸点动（伸出/缩回）电源通断带灯按钮一组1个。

注1：工控机及新增的板、卡将安装在现有的计算机操作台内，显示器和键盘鼠标置于该操作台面板上，安装位置移至触摸屏左手位。新增操作台将安装在目前的计算机操作台位置。
注2：电源按钮应带保护盖，防止误操作。电源和急停按钮的使用能不受转换开关的档位限制，在任何情况下，按下电源和急停按钮均应能够控制相应的断电和急停操作。系统应当具备必要的软硬件安全联锁和防误操作功能，确保人员和设备的安全。
注3：控制系统应配置UPS电源，防止控制系统意外失电。
[image: ]
图4 操作台控制按钮布置示意图（草案）

（八）时间节点：
1、程序编写和通讯测试约40天；
2、实验室设备调试约10天；
3、功能完善和操作培训约2天。
4.、操作台制作及编程改线：4周











（九）配置清单报价

波浪补偿试验台数据采集分析及上位机控制系统配置清单


	部件名称
	机电配套件
名      称
	规格型号
	数量
	生产厂商
	报价

	控制系统硬件
	
研华六通道高速采集卡

	PCI-1706U-AE422-232 

	
1套
	
研华卡，高胜模块
	

	
	工业以太网网卡
	TPlink千兆
	1套
	TP-link或同等品牌
	

	
	高胜485转232模块
	netport
配插头及线缆
	1套
	进口知名品牌
	

	
	通讯电缆
	屏蔽
	300米
	知名品牌
	

	
	UPS电源
	
	1台
	知名品牌
	

	
	操作台
	HY2017-BL-B01配施耐德带灯按钮
	1套
	非标不锈钢台面
	

	
	断电接触器
	若干
	1套
	
	

	
	接线安装
	
	
	
	

	
	PLC设计编程费
	
	1套
	
	

	
	操作台设计调试费
	
	
	
	

	控制系统软件
	上位机软件
	LEBVIEW软件
	
	品牌
	

	
	编程
	
	
	
	

	
	系统调试费
	
	
	
	

	
	培训
	
	
	
	

	其他
	税费
	
	
	
	

	合计
	
	
	
	
	



[bookmark: _Toc432164491][bookmark: _Toc432146863]



二、项目实施要求

[bookmark: _Toc432164492][bookmark: _Toc432146864]（一）项目实施周期要求
中标方需在合同签订后40日内，完成设备采购、安装、调试，并且配合完成所有波浪补偿试验台数据采集分析（再明确一下）及上位机控制系统的联合安装调试。

[bookmark: _Toc432164493][bookmark: _Toc432146865]（二）项目实施工作要求
[bookmark: _Toc432146866]
1、供货
中标人须在不迟于合同签订后的40个工作日内完成所有招标设备到指定地点的供货。
投标人应确保其技术建议以及所提供的设备的完整性、实用性，保证波浪补偿试验台数据采集分析及上位机控制系统及时投入正常运行。本技术规格书所规定的技术细节是对设计方案的建议，卖方应该保证最终的效果达到规格书上的主技术要求和指标，若出现因投标人提供的设备不满足要求、不合理，或者其所提供的技术支持和服务不全面，而导致波浪补偿试验台数据采集分析及上位机控制系统无法实现或不能完全实现的状况，达不到规格书规定技术指标时，投标人负相应责任。
[bookmark: _Toc432146867]2、安装调试
中标单位必须提供安装、配线以及的测试和调整，施工过程由专业的波浪补偿试验台数据采集分析及上位机控制系统集成人员进行安装、检测和排除故障。
[bookmark: _Toc432146868]3、验收
设备到货后，用户单位与中标单位共同配合有关部门对所有设备进行开箱检查，出现损坏、数量不全或产品不符等问题时，由中标单位负责解决。
根据标书要求对本次所有采购设备的型号、规格、数量、外型、外观、包装及资料、文件（如装箱单、保修单、随箱介质等）进行验收。
设备安装完成，由中标单位制定测试方案并经用户确认后，对产品的性能和配置进行测试检查，并形成测试报告，包括负载测试。
验收内容及标准：
波浪补偿实验台通过上位机控制系统对六自由度振动台进行控制，发生运动，模拟船舶运动，可对实验台输入不同的船舶运动信号，使得六自由度振动台具有模拟船舶运动动作的功能，用于波浪补偿相关的试验、分析和教学工作，海洋及港口工程的试验研究。
上位机控制系统接受数字信号和模拟信号的输入两种模式，用于模拟海上船舶运动的仿真波形输入以及现场实测船舶运动波形输入PLC控制模块，参与系统控制，根据测量数据控制器参与控制；控制程序可支持扩展编程功能，卖方提供所有控制程序的源代码（包括电动缸驱动程序，PLC控制程序，上位机控制程序等源代码），便于用户（买方）进行后续的研究实验工作。
测试过程中出现设备产品性能指标或功能上不符合标书要求时，用户有拒收的权利。
[bookmark: _Toc432146869]4、特别工具
中标单位必须提供用于波浪补偿试验台数据采集分析及上位机控制系统安装与配置的操作板。如果必须提供特殊工具来维护硬件和软件，投标人必须列出特殊工具的清单、价格、名称和数量，但不包括在总价格中。
[bookmark: _Toc432146870]5、文档要求
验收完成后，中标单位必须如数提供完整的波浪补偿试验台数据采集分析及上位机控制系统安装、操作、使用、测试、控制和维护的电子文档和书面的用户手册。
电子必须包括下列内容：
波浪补偿试验台数据采集分析及上位机控制系统的电子文档必须包括（但不局限于）：
波浪补偿试验台数据采集分析及上位机控制系统原理图（单线图）
波浪补偿试验台数据采集分析及上位机控制系统程序的源代码
波浪补偿试验台控制系统程序的源代码
提交的源代码用户能够打开并能够编辑调试，用于后期的二次开发。
手册必须包括下列内容：
波浪补偿试验台数据采集分析及上位机控制系统和操作手册必须包括（但不局限于）：
波浪补偿试验台数据采集分析及上位机控制系统安装与配置手册
波浪补偿试验台数据采集分析及上位机控制系统维护，包括：诊断手册、故障排除指南。
用户手册包括（但不局限）：
波浪补偿试验台数据采集分析及上位机控制系统竣工文档
用户使用手册等
[bookmark: _Toc432164494][bookmark: _Toc432146871]（三）	知识产权
在履行本合同过程所形成的知识产权按保密协议，未经许可，卖方不能转让给第三方。
（四）培训要求
中标方应提供包括相应波浪补偿试验台数据采集分析及上位机控制系统等设备的培训，包括技术培训和操作培训。培训内容应覆盖所有产品的安装、使用和维护。
投标方必须根据本项目的需求，分别列出全部产品及波浪补偿试验台数据采集分析及上位机控制系统正常运行、管理和使用所需要的培训，包括（但不限于）：
培训人数；2-3人（全程参与调试）
详细培训课程；机、电、液、软件及相关操作、维护
培训方式；实地操作培训+理论讲解
培训场地安排；学校实验室
培训设备安排；实验台实物
培训教材和光盘安排；各五套
培训时间；调试期+2天集中培训

[bookmark: _Toc432164495][bookmark: _Toc432146872]（五）售后服务要求
本项目的质保期从双方签署最终验收合格证书之日起计算，期限为交货验收后12个月；或交货18个月（已先到为准）。投标方应提供硬件一年原厂免费保修服务和一年波浪补偿试验台数据采集分析及上位机控制系统免费维护，免费维护期间提供7*24应急响应，2小时现场到达的服务。投标方应提供详细的维护服务方案和技术支持计划，项目免费维护期从波浪补偿试验台数据采集分析及上位机控制系统整体验收合格之日起计算（完全调试完成合格后10个工作日内，买方安排验收）。
在保修期内，如有产品故障问题，投标方需免费提供上门协助服务。
在保修期结束前，需由投标方工程师和用户代表进行一次全面检查，任何缺陷必须由投标方负责修理，在修理后，投标方应将缺陷原因、修理内容、完成修理及恢复正常的时间和日期等报告给用户。  
免费维护期满后，投标方必须继续提供7*24应急响应，2小时现场到达的服务,费用另行协商。

[bookmark: _GoBack]
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