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1. Wstep z opisem urzadzenia

Klimatyzacja to powszechne urzadzenie stosowane do regulacji temperatury w budynkach.
Klimatyzacja spelnia funkcje chtodzenia, wentylacji, ogrzewania, osuszania oraz oczyszczania
powietrza. Przygotowanie algorytmu obejmuje zebranie informacji z czujnika temperatury i
porownanie jej z pozadanym stanem, a nastgpnie podjecie dziatan w celu regulacji temperatury.
Uzytkownik moze ustawia¢ temperaturg oraz tryb strumienia nadmuchu przy pomocy pilota.
Dodatkowo wprowadzono funkcje zmiany wzmocnienia regulatora po wpisaniu hasta.

Mozliwa ma tez by¢ zmiana ustawien — ustawieniu domyslnej temperatury przy kolejnym wilaczeniu.
2. Przygotowane diagramy

2.1. Opracowanie diagramu przypadkéw uzycia:

System Boundary Box

Wysylanie wylaczenie

itsWysylanie SM syanalu z pilota

. aruchom
«indudels

N
itsOperator Odbior sygnalu &2~
z pilota <

ancludes” -
podies temperature .

dzialanie

T =

sindudes

W .

Uzytkownik <o eextends . obniz temperature itsOtocz:

oo nduden- 7

. _-dindudes” -

podnies nadmuch pomiar

. _<dindude temperatury ; itsPomiar tempefatury
Operator = ~0 atr Otoczenie
; obriz nadmuch .

Unierzytelnianie cextends

| itsKonsepmatar —— ———|
o erzytelnianie £ aktualizacia

sinclude 7 parametrow
Kenserwator sterowania

Wyswi
itsWyswietiacz Wyswietiacz

Opis diagramu (pogrubione zostaly elementy diagramu):

Klimatyzacja steruje si¢ za pomocg pilota. Impuls z pilota zadany przez Operatora pozwala na
wykonanie nastepujacych czynnosci:

- wlaczenie dziatania klimatyzacji (uruchom)

- zwigkszenie temperatury (podnies temperature)
- zmniejszenie temperatury (obniz temperature)

- zwigkszenie mocy nadmuchu (podnies nadmuch)
- zmniejszenie mocy nadmuchu (obniz nadmuch)

Przyciski odpowiadajace za nawiew pozwalajg na wybdr pracy miedzy tagodnym, normalnym
(domyslnym po wigczeniu) oraz intensywnym.

Powyzsze czynnosci powoduja dzialanie uktadu, ktory koryguje wartosci temperatury Otoczenia przy
odczytaniu warto$ci z czujnika (pomiar temperatury) poréwnujac je do temperatury docelowe;.

Odbior sygnalu z pillota umozliwia takze wytaczenie dziatania klimatyzacji (wylaczenie).

Konserwator poza funkcjami Operatora (Wysylanie sygnalu z pilota oraz Wyswietlacz) po
Uwierzytelnieniu ma takze opcj¢ aktualizacji parametréw sterowania, ktore majg wptyw na
intensywnos$¢ dziatania klimatyzacji.
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Wyswietlacz pozwala na sprawdzenie informacji o aktualnej temperaturze oraz podmuchu.

Opis scenariuszy:

Po wcisnieciu przycisku zasilania uktad przechodzi w stan uruchamiania w ktérym wpisywane sg
parametry do uktadu dziatania. Ponowne wcisnigcie przycisku zasilania wylacza klimatyzacje. W
trakcie dziatania mozliwa jest zmiana zadanej temperatury (skokowo o 1°C w gére? lub w dot], w
ograniczonym zakresie 15-30°C), za pomoca przyciskow pilota. Odpowiednie warto$ci sa
modyfikowane za pomocg przypadkow uzycia ‘podnie$ temperaturg’ oraz ‘obniz temperature’.
Przyciski ‘podnies nadmuch’ oraz ‘obniz nadmuch’ pozwalaja na zmiang na jeden z trzech stanoéw
dzialania: tagodny (sita nadmuchu obnizona o 25%), normalny oraz intensywny (sita nadmuchu
podniesiona o 50%). Przypadek ‘pomiar temperatury’ jest wywolywany cyklicznie i ma na celu
zapewni¢ dziatanie petli sprzezenia zwrotnego uktadu regulacji poprzez pomiar temperatury.
Uzytkownik konserwator jest upowazniony do zmiany parametréw sterowania po uprzednim
uwierzytelnieniu. Parametry sterowania obejmuja warto$ci nastaw regulatora — mozliwa jest ich
dowolna zmiana a nie jedynie wybor odpowiedniego mnoznika — oraz wybor takich parametrow jak to
czy po uruchomieniu uktad ma dazy¢ do domyslnej temperatury (22°C) czy tez do temperatury
zadanej w trakcie poprzedniej pracy przed wylaczeniem. Wyswietlacz jest wywolywany cyklicznie i
pojawiaja si¢ na nim wartosci aktualnej temperatury, temperatury zadanej oraz aktualnego nadmuchu.

2.2. Diagramy sekwencji

Wysylanie sygnalu z pilota:

EMV:Operator :Pilot +Odbiornik. 'Sterownik

evPilob(Prayask)

evPilot1(Przycisk)

dekoduj(Przycisk)

evIncTemp()

evDecTemp()
evIncMadm()
evDecMadm()

evZasilanie)

Ref

Odhbior sygnalu z pilota

Operator oddzialuje na Pilot wciskajac ktorys z Przyciskéw. Z klasy Pilot wychodzi wiadomos$¢
evPilotl(Przycisk), ktora rejestruje, ktory przycisk zostal weisnigty. W klasie Odbiornik nastepuje
przetworzenie informacji o wcisnigtym przycisku (dekoduj(Przycisk)) i w zaleznos$ci od tego, ktory
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przycisk byl wcisniety bedzie ustawiony atrybut impulsy w klasie Sterownik (zwigkszenie
temperatury, zmniejszenie temperatury, zwigkszenie nadmuchu, zmniejszenie nadmuchu lub
wylaczenie klimatyzacji). Gdy jakie$ dziatanie wystapi nastepuje przejscie do diagramu sekwencji
Odbior sygnalu z pilota.

Zmienna Przycisk jest typu impulsy zdefiniowana w Types.

Type : impulsy in Default -
[ Relgions | Tegs | Propeties  —
| Geneml |  Descigon | Literals

EF ETE
Name Value Comment
& zalacz
&§ incTemp =

&% decTemp

%F incNadmuch
&% decMadmuch
<

[ -]

£ null

<New>

Odbior sygnalu z pilota:

rOdbiornik Sterownik

|

opt : [impuls == zalacz] I
i't)l[sizn == dziala] |
) |
|

|

|

| wylaczenie

_[SE == wy?:zeﬁ]_
F‘.Efi ]

| uruchaom |

T mpds ——increms] |
| |

Ref |

plndnies temperature |

 Jimous=—decrene]
Ref |

| obniz temperature !

[impuls= =indﬂadmuﬁ -

Ref

| podnies nadmuch |
| = s

—
[impuls==ded¥admuch
Ref

|
|
| abniz nadmuch |
|

W tym diagramie okre$lone jest jakie dziatanie nastgpuje w zaleznosci od weisnigtego przycisku. W
przypadku wcisnigcia przycisku:

- zalacz - w zalezno$ci od poprzedniego stanu nastepuje jego zmiana (przejscie do
diagramu sekwencji danego przypadku - wylaczenie lub uruchom)
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- incTemp - nastgpuje przejscie do diagramu sekwencji podnies temperature
- decTemp - nastepuje przejscie do diagramu sekwencji obniz temperature
- incNadm - nastepuje przej$cie do diagramu sekwencji podnies nadmuch

- decNadm - nastepuje przejscie do diagramu sekwencji obniz nadmuch

Wylaczenie:

:Sterownik ‘Caujnk :Sprezarka :Nadmuch

Po przejsciu do diagramu sekwencji
wylaczenie, gdzie stan w sterowniku jest
ustawiany na wylaczenie, a klasy Czujnik,
Sprezarka oraz Nadmuch za pomoca
wiadomosci evStop() sa zatrzymywane.

ustawStan{\Wylaczenie)

evstop() ;

evStop()

evStop()

uruchom:

Po przejsciu do diagramu sekwencji uruchom stan w sterowniku jest ustawiany na dziala. Kolejno
po tym kroku nastepuje przejscie do diagramu sekwencji dzialanie.

:Sterownik :Czujnik :Sprezarka :Nadmuch

ustawStan(dziala)

Ref

dzialanie

dzialanie:
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:Sterownik rCzujnik Sprezarka :Madmuch

[stan= =d1ziala]

loop )

La‘-.rF‘u:umiarD

| nblia{zadTemp,aktTtl,mp]l

|

|
evSteruj{Sprez) |

I evSsteruii(Madm) |
Trm(3000) |
|

I

I

|

I

|tk

Caty algorytm jest w petli, ktora jest powtarzana, gdy stan ma warto$¢ dziala. W tym diagramie
sekwencji zostata rowniez zrealizowana funkcjonalno$¢ pomiaru temperatury. Sterownik wysyta
sygnat do Czujnika, ktory odsyta informacj¢ zwrotng o aktualnej temperaturze. Znajac zadana oraz
aktualng temperature nastgpuje obliczenie jak uktad ma dziata¢ (obliczenie zmiennych Sprez i
Nadm). Nastepnym krokiem jest wystanie sygnatow sterujacych do Sprezarki i Nadmuchu z
parametrami okreslajacymi ich dziatanie.

podnies temperature:

W Sterowniku jest wywolywana funkcja,
ktéra powoduje zwigkszenie zadanej
temperatury. Kolejnym krokiem jest przejscie
do diagramu sekwencji dzialanie.

:Sterownik :Caujnik :Sprezarka :Nadmuch

incTemp()

Ref

dzialanie
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obniz temperature:

W sterowniku jest wywolywana funkcja, ktora
powoduje zmniejszenie zadanej temperatury.
Kolejnym krokiem jest przejscie do diagramu
sekwencji dzialanie.

sSterownik :Caujnik Sprezarka ‘Nadmuch

decTemp()

Ref

dzialanie

podnies nadmuch:

o — S o W sterowniku jest wywotywana funkcja, ktora
powoduje zwiekszenie zadanego nadmuchu.
Kolejnym krokiem jest przejscie do diagramu

incMadm() .o . .
= sekwencji dzialanie.

Ref

dzialanie

obniz nadmuch:

e e e — W sterowniku jest wywotywana funkcja, ktora
powoduje zmniejszenie zadanego nadmuchu.
Kolejnym krokiem jest przejscie do diagramu
sekwencji dzialanie.

decNadm()

Ref

dzialanie
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Uwierzytelnianie:

EMV:Konserwator

Sterownik

evHaslo(haslo)

MARRREEER R R R R RN,

awdzHaslo(haslo)

opt) [hasloOK==true]

aktualizacja

|
_RFf)

;

|

|

aktualizacja parametrow sterowania:

EMV:Konserwator

:Sterownik

evzmienParam{Wzmoc)-. |

eanmyslnaTemplf‘l’emmJJ

SRR

Wyswietlacz:

evParametry(Wzmoc, Temmp)

|
|
ﬁ

1Sterownik

Wyswietacz

loop )

[stan==dziala]

evilyswietl(aktTemp, zadTi E.Q'Ip,Nadm)

‘KRiM

Konserwator wpisuje haslo do Sterownika.
W Sterowniku nastepuje sprawdzenie hasta
przejscie do diagramu sekwencji
aktualizacja.

Konserwator ustala parametr
wzmocnienia lub parametr temperatury,
po otrzymaniu ktérych w Sterowniku
nastgpuje zaimplementowanie nowych
ustawien.

Jesli uktad jest w stanie dziala to
nastepuje wyswietlanie parametrow
aktualnej temperatury, zadanej
temperatury oraz sity nadmuchu.
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2.3. Modelowanie struktury za pomocg klas i obiektow

Nadmuch 3
E Nadm:int P
Czujnik 3 Modul
Iﬂimatvzac:i"% 1 Ed o ul
) itsNadmuch 2ialan...
E haslotint=0 E}:'evaeru... E Temper...
EPrzyusk;... E’f:'evsb::p{} EF -
Temmp:fl... = evPomi...
E Wzmocni... E’fevsmp{}
itsCzuinik | 1
EFevHaslol... Sprezarka 73 AN
E’ﬁ'evHasloi{} itshterownik &1 f E Sprez:b...
b evPiot(.. 1 = itsSprezarka
Efevpilot1Q iEkimatyzaca Sterownik 3, EFeventm...
E’F:'evzmienP. - ‘].' E’ﬁ'evsteru. -
it‘sSterownl_(% itsSterownik EPevstopQ
itsklimatyzacia ¥1
1
itsSterownik OO 0O
Pilot 73
imsnermhe*mmk 01 H prayeisk
itsUstawienia | 1 — % YOSk ..
Ustawieni °| e
= adminti... Epevpilot(...
E haslo:int E’F:'evPiIoth
E hasloQ...
E Temmp:...
E Wamoc...
EfevHasio... odbiornik 3
itsOdbiornik
a E Przycisk...
itsOdbiornik Edekoduj... - qoé
e eyvPilot]...
EP evPilot(.
Efevpilot1) = akiTempif...
E Nadm:int
E Madm0:int
E zadTemp:...
itsWyswietlaczl | B evitiyswie. ..

Zamodelowana struktura obejmuje wszystkie klasy utworzone na etapie modelowania diagraméow
sekwencji. Dodatkowo zaimplementowano klas¢ Klimatyzacja, Ustawienia oraz Modul. Z klasg
Sterownik przy pomocy Composition uj¢te sg klasy Nadmuch, Czujnik, Sprezarka, Wyswietlacz
oraz Odbiornik, co daje Sterownikowi peina kontrol¢ nad wszystkimi elementami tych klas. W taki
sam sposob polaczone sg klasy Odbiornik oraz Pilot. Przy pomocy Generalization potaczono do
klasy Modul klasy Nadmuch, Czujnik, Sprezarka, Pilot oraz Odbiornik. Ma to na celu utworzenie
klasy zawierajacej wszystkie wspdlne metody. Z tej klasy dziedziczg klasy z nig potagczone. Klasa
Ustawienia ma umozliwia¢ wywotywanie konkretnych zestawow ustawien. Klasa Klimatyzacja
reprezentuje caty uktad.
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2.4. Modelowanie dynamicznego aspektu systemu za pomoca diagram6éw maszyny stanowej

Pilot:

Oczekiwanie

evPilotl
evPilot(Przycisk) to itsOdbior
/r m(200)

Gdy Odbiornik jest w stanie Oczekiwania oraz zostanie wcisni¢ty Przycisk na pilocie to nastepuje
wystanie wydarzenia do klasy Odbiornik. Po wykonaniu nastepuje oczekiwanie przez 200ms zanim
Pilot wroci w stan Oczekiwania.

. .
Odbiornik:
evPilot/Przycisk=params->Przydsk evincTemp to itsSterowr
cisk==incTemp]
evDecTemp to itsSterow "
==decTemp]
Oczekiwanie Dekodowanie
w evincadm toitsSteran
e —=
[Przycisk==decNadmuch]
evDechadm to itsStero! —

[Przydsk==zalacz]

evZasianie to itsSterow

T [else]

Gdy Odbiornik jest w stanie Oczekiwania to po wcisnigciu przycisku nastgpuje Dekodowanie. Jesli
przycisk zostat poprawnie zdekodowany to nastgpuje przej$cie. W Condition Connectorze nastepuje
sprawdzenie ktory Przycisk zostal wcisnigty. W zaleznosci od numeru przycisku nastgpuje wystanie
odpowiedniego wydarzenia do Sterownika i powrdt Pilota w stan Oczekiwania. Mozliwe tez jest, ze
przy odczytaniu innego numeru przycisku (np. przy btedzie w komunikacji) nastepuje natychmiastowy
powrdt w stan Oczekiwania.

Sprezarka:
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evSsteruj[Sprez==1] /Sprez=params-»Sprez

Wylaczony

.,

Dzialanie ]

z==0]/Sprez=params->Sprez

Sprezarka przechodzi ze stanu Wylaczonego do stanu Dzialania jesli nadany zostanie sygnal
evSteruj z parametrem Sprez (typu bool) rownym 1. Jesli ten parametr bedzie wynosit 0 lub nastapi
wywolanie zatrzymania to Sprezarka przejdzie w stan Wylaczony.

Nadmuch:

[else]

evSteruji [Nadm >0] Nadm=params-=Nadm;

Wylaczony Praca Maly

evsteruji =

(Nadm==2] Sredni
ev,

[Nadm==

Nadmuch przechodzi ze stanu Wylaczonego do stanu Praca jesli nadany zostanie sygnat evSterujN
z parametrem Nadm (typu int) wigkszym od zera. W zaleznosci od tego jaka ma warto$¢ ma ta
zmienna Nadmuch bedzie miat stan Matego, Sredniego lub Duzego nadmuchu. W przypadku innej
wartosci nastgpuje przejscie w stan Wylaczony.

Sterownik:
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Wylaczenie Oczekiwanie @

1 eviysnied(, 0, 0, 0) toit @‘255“5”'2 evincTemp .| incTempe: 2)
Obczanie @ T <

\J‘/ evzasianie] zadTd (R ablicz(zadTemp, aktTemp, Nadm, Sprez, . N

() \ise]_> evDecTemp decTemperature (2)
L
/

[rejestrAwari! =0]

Awaria
== o

evPomiar to itsCzujnik evSteruiN(Nadma) to itsNadmuch evSterui(Sprez) to itsSprezarka =S

dechiadmuch 2
tm(4000) (3000) Mﬂdm%
e

evWyswieti(aktTemp, zadTemp, Nadm, Nadm0) to itsWyswistia:

Gdy zostanie aktywowany Przycisk odpowiadajacy za zasilanie i do Sterownika przyjdzie funkcja
evZasilanie to nastgpuje sprawdzenie czy wystapila awaria. Jesli tak to pojawia si¢ komunikat o
awarii i numerze btedu oraz po 4 sekundach nastepuje wylgczenie urzadzenia. W wypadku braku
awarii nastgpuje przejscie w stan Oczekiwania. W stanie Oczekiwania jesli przycisk zasilania
zostanie wcisniety to, gdy do sterownika przyjdzie wydarzenie evZasilanie - nastapi przejscie
Sterownika w stan Wylaczenia. W stanie Oczekiwania wykonuje si¢ petla, ktora rozpoczyna sie
obliczaniem sygnatow sterujacych na podstawie roznicy temperatur. Gdy nastapi otrzymanie wyniku
to zostaja przekazana do Sprezarki oraz Nadmuchu informacje czy majg one dziata¢ i w jaki sposéb
(funkcje evSteruj() oraz evSterujN()). Po przekazaniu informacji nastepuje wyswietlanie informacji o
temperaturze oraz nadmuchu na Wyswietlaczu oraz zostaje wykonany pomiar na Czujniku, a po nim
nastgpuje oczekiwanie 3 sekund. Do stanu Obliczanie podawana jest zmierzona temperatura.

incNadmuch (é..)

Jesli Sterownik jest w staniec Wylaczenie to wszystkie wyswietlane parametry maja warto$c¢ 0.

Algorytm obliczania:
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void obliczfloat zadTemp float akt Temp int& Madm bool& Sprez.intd Nadm)

00 float uchyb=Wzmocnienie* (aktTemp-zadTemp) ;
01 if (HNadm==1) {if (uchyb>0.5 ££ uchyb< 15)

02 {Hadm0=1; Sprez=true;}

03 else if(uchyb>15 5 uchyb<20)
04 {Nadm0=2; Sprez=true;}

a5 else if (uchyb>=20)

06 {Hadm0=3; Sprez=true;}

o7 else

o8 {Nadm0=0; Sprez=false;}

03 ¥

10 else if(Nadm==2){if (uchyb>0.5 && uchyb< 10)
11 {Nadm0=1; Sprez=true;}

12 else if (uchyb>10 £& uchyb<l5i)
13 {Hadm0=2; Sprez=true;}

14 else if (uchyb>=1E)

15 {Nadm0=3; Sprez=true;}

16 else

17 {Hadm0=0; Sprez=false:}
=1 1

19 else if (HNadm==3){if (uchyb>0.5 Z& uchyb< 5)
{Nadm0=1; Sprez=true;}

else if(uchyb>5 £& uchyb<l0)
{Nadm0=2; Sprez=true;}

else if (uchyb>=10)

{Hadm0=3; Sprez=true;}

else

{Nadm0=0; Sprez=false;}

R
[l =]

Ry B3 B3 BRI R R RS
S s T L IY R L )

Parametru Nadmuchu oraz Sprezarki sa obliczane na podstawie wzmocnienia, réznicy temperatury
docelowej oraz podanych przez uzytkownika ustawien Nadmuchu.

Jesli do Sterownika z klasy Odbiornik przyjdzie ktéras z funkcji evincTemp, evDecTemp,
evincNadm lub evDecNadm to nastapi wywotanie funkcji zmieniajacej warto$¢ parametru. Po
wykonaniu funkcji nastgpuje powrdt w stan Oczekiwanie.

Ustawienia:

Wylaczenie Unierzytelnianie &

(Ziffhaslo==admin) haslaOK=true; ...

k&vH%\nﬁvas\u=params'>has\u
- — i) jierP aram (W jienie, Temmp) to itsKlimaty
evamienParam(Vzmocnienie, Temmp) to itsKimatyzaca
€ [T

wkz ~true]

ZmierParametry

Efset

tm(20)

Gdy Ustawienia sg w stanic Wylaczenia i zostanie wpisane hasto (evHaslo(haslo)) to nastepuje
Uwierzytelnianie. Jesli hasto jest poprawne to nastepuje przejscie do stanu, w ktorym mozna
zmienia¢ parametry. Jesli nastgpi ich zmiana to informacja zostaje przestana do klasy Klimatyzacja,
ktora przechowuje parametry uktadu.
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Czujnik:

evPomiar

Wylaczony Pomiar

.—_%, —_% evPomiar to itsSterownik

evs

Jesli Czujnik jest w stanic Wylaczenia i nastapi wywolanie pomiaru to nastapi przejscie w Stan
Pomiar, nastepnie warto$¢ temperatury jest wysytana do Sterownika i nastepuje oczekiwanie 0,2s,
po ktérym Czujnik przechodzi ponownie w stan Wylaczenia.

Klimatyzacja:

Dzialanie

N

—_EVP“%.

evFilot{Przycsk) to itsSterownik

<<—

evzmienParam std::cout < < podaj wzmocnienie: ",'f;h:hfdn>>'|ﬂ.|'zrnomienie; st reout<="podaj-temperature-domyslna: ;std: :dn > =Temmp;

evzmienParam{WWzmocnienie, Temmp) to itsSterownik

e~

evHaslo1/std::cout< <"podaj haslo";std: :dn > >haslo}

evHaslofhaslo) to itsUstawienia

e |

Gdy uktad jest w stanie Dzialanie to w zaleznoS$ci od tego jaki sygnat zostanie wystany (sygnat z

pilota lub sygnat odpowiadajacy za ustawienia) to zostanie wystane odpowiednie wydarzenie do klasy
Sterownik lub do klasy Ustawienia.

Wyswietlacz1:
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. ; wyswietanie

g evillyswietl fakiTemp =params- >akiTemp;zadTemp=params->zadTemp;Nadm=params->Nadm;MNadm0=params->Nadmi;

Na Wyswietlaczu sg wy$wietlane parametry zadanej temperatury, aktualnej temperatury, trybu
nadmuchu, obliczonego nadmuchu.

2.5. Prototypowanie graficznego interfejsu uzytkownika

buttonaray - O
Zwieksz Temperature | Fmniejsz Temperature| Zwieksr Nodmuch Zmniejsz Nodmuch Zosilanie
- 3 Aol
Deialanie: |
dicstakdisgiag 1 i it Weisniecie |
1SRRIV} wgitddsptay K
Aktuaina T":"jb b -
temperatura: AT
digEald=ple 1 S =
Zadana el Nadmuch - - daliaidisplay_3
temperatura: fzecIywisty:
ayHazhol
Zmiena param star I
Aktualine
Zmiana parametrow = WImocnienie
sterowania odbywa cie w chrialtisplay -4
terminaly hasks: 1234

Do zbioru przyciskow jest przypisana zmienna Przycisk z klasy Pilot. Wysylanie eventu odbywa si¢
za pomocg przycisku Wcisniecie. Wy$wietlane wartosci zadanej temperatury, aktualnej temperatury,
trybu nadmuchu oraz nadmuchu sg sprzezone z odpowiednimi atrybutami odpowiadajgcymi za te
zmienne w klasie Wyswietlaczl. Po wcisni¢ciu przycisku zmiana parametréw sterowania w konsoli
nalezy postepowac zgodnie z instrukcjami. Dioda zostala skonfigurowana z atrybutem stan i pokazuje
czy uktad jest w stanie dzialania.

Nadmuch rzeczywisty jest dopasowany przez regulator, a modyfikacji z panelu przez uzytkownika
moze ulegac jedynie tryb nadmuchu.

Opis obstugi:

Aby wiaczy¢ dzialanie urzadzenia nalezy kliknaé przycisk Zasilanie, a nastepnie potwierdzié
przyciskiem Wcisniecie. Na wy$wietlaczach pojawig si¢ aktualne parametry. Mozliwa jest zmiana
trybu nadmuchu oraz zadanej temperatury, gdy wcisniemy odpowiedni przycisk oraz potwierdzimy
przyciskiem Wcisniecie. Gdy $wieci si¢ dioda to uktad jest zataczony i mozna wylgczy¢ urzadzenie
wciskajac przycisk Zasilanie, a nastgpnie Weisniecie. W trybie wlaczonym, gdy wceisnigty zostanie
przycisk Zmiana param ster na terminalu pojawi si¢ prosba o podanie hasta. Po podaniu poprawnego
mozna poda¢ nowe parametry sterowania - wzmocnienie oraz domys$lng temperatur¢ po zatgczeniu
uktadu (t¢ funkcjonalno$¢ nalezy sprawdzi¢ wylaczajac i zataczajac uktad ponownie).

2.6 Animacja:
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il atsag -0
Zwicksz Temperature Zmniefsz Temperature |  Iwieksz Nadmuch Zmniefsz Nodmuch Zaslianie
- " 2Pt
D rialanie;
Weisniecie
Altialia igilargestay- 0 Tryh Highaldispiay -2 lad-m
: =
temperatura’ hadmuchu: 1
Zadana LS, Nadroueh - doiaaspiar s
temperatura; ﬂ rzeczywisty:
SvHas{a
£miana param ster ‘
Aktuatng
mIana Laramerroy = wzmotnienie
stermwiania ogbywa sie w digHalgicp a4
IErmingly hasle: 1234

C:A\Program Files\IBM\Rational\Rhapsody\8.3 1\rhapsody.exe |- |- =
"C:vProgramDatas] BMsRational~Rhapsody~8.3.1\8havesetccygwinrun . bat"' [N

F

Executing:
DefaultComponent .exe
podaj hazlol234

podaj wemocnienie:hs

podaj temperature domyslnazZ@
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