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1 INLEDNING

Syftet med detta examensarbete &r att beskriva segelbatens styrsystem samt arbetsprocessen i hur man
elplanerar en segelbat. | examensarbetet lyfter jag ocksa upp hur viktigt det &ar att beakta sakerhetsa-

spekter nar man planerar segelbatar. Examenarbetet behandlas ur en elplanerares synvinkel.

Examensarbetet kommer att beréra en del av de komplexa system som finns pa en segelbat av storle-
ken 140 fot. Segelbatar av denna storlek &r inget extremt for Baltic Yachts som besitter en gedigen er-
farenhet och kunskap om alla skeden av byggandet. Dock s3, att skrov- och déckdesignen képes oftast
fran en namnkunnig designbyra, i detta fall Farr Yacht design fran USA. Inredningen kan ocksa
komma fran en internationell designbyra men kan &ven goras hos Baltic Yachts. Denna bats inredning
har designats av Luigi Micheletti fran Italien. Ibland kan en kund som soker bét ga till en designer som
gor ett utkast och efter det kan kunden soka ett lampligt varv. Det kan ocksa ga till s att Baltic Yacht
hittar kunden och man foreslar en egen design eller ett koncept fran ndgon yttre byrd. Nar man har en
preliminar bild av skrov, dack och inredning kan den tekniska biten av projektet starta. Kunder som
koper batar av denna storlek har oftast haft flera batar tidigare och vet vad som intresserar dem och

vilka specifika egenskaper de soker (Yacht Design, 10).

Allt detta ar av yttersta vikt nar man gar vidare. Ofta vill man ha en mycket snabb bat men anda be-
kvam och jag tror man kan saga att just denna bat, Baltic 142 ar precis en sddan. Fastan man har en
skrovdesign sa maste man gora noggranna hallfasthetsberakningar och de kan komma att paverka ut-
redningens slutliga utseende. Det &r dock viktigt att dessa berékningar gors i ett tidigt skede av proces-
sen. Forutom alla dessa grundlédggande fakta kommer alla tekniska I6sningar. Ovan déck skall riggens
segelsattning bestammas, inne i baten har vi framdrivningen, ventilationen, vatten och avfallshante-

ring, belysning, fargsattning samt hydraulik- och elférsérjningen.



| detta examensarbete kommer vi att se ndrmare pa en vinge som kan sticka ut fran baten under vatten-
linjen. Denna vinges vasentliga funktion &r att halla baten mera rak och ge mindre lutning (krangning)
nar man seglar. Detta ger oss en snabbare bat men ocksa en bekvamare bat. Det &r mycket lattare att
rora sig pa en bat som knappt lutar och samtidigt kan fanga mera vind i seglen, vilket gor att farten
okar. Vingen skall flyttas fran ett mittenlage rakt genom baten ut till ena eller andra sidan beroende pa
varifran vi har vinden. Vingen flyttas med hydraulkraft som styrs av batens stora PLC system, dessu-
tom maste vi veta vingens position och detta kan vi se pa de skarmar som vi har pa dack och inne i ba-
ten. Jag kommer ocksa berdra en del av elplaneringen. Elplaneringen kan borja nar vi vet hur baten ser
ut och vilka krav vi har fran kunden och 6vriga funktioner som skall tillgodoses.

Vi skall allra forst ha ett grundsystem som klarar av att ge energi till alla funktioner och styrningar som
behdvs. Utan ett stabilt elsystem kan vi inte kdnna oss sakra. Vi maste bestamma all férbrukning i ba-
ten och ocksa nar effekten behdvs. Elplaneraren maste kunna garantera att elenergin réacker till i alla
situationer och dessutom att vi kan skapa den energi vi behdver for kommande behov. Generatorerna
skall dimensioneras, i detta fall litar vi pa dieselgeneratorer, samt att vi far energi fran en roterande

propelleraxel samtidigt som vi seglar.

Baten kommer ocksa att ha en betydande batteribank dar vi kan lagra ratt mycket energi. Vi skall i
detta fall kunna kora baten helt tyst genom att belasta batterierna en del av tiden. Forutom att elplane-
raren haller koll pa att energin finns sa maste han kunna garantera att inga generatorer eller elledningar
blir éverbelastade. Batens elcentraler innehaller sakringar och skyddsutrustning som hela tiden ser till
att inget blir dverbelastat och kan orsaka brand. Vart PLC- system &r en utmarkt utrustning for styrning
och dvervakning av hela baten samtidigt som vi blir informerade pa vara skarmar hur situationen ar.
PLC-systemet skall alarmera genast vi har ndgot som behdver uppmarksamhet. Det & manga olika
funktioner som skall styras och all styrning koncentreras till PLC- systemet. Batens DSS-vinge ar da
ett mindre system, dar det galler att kunna skjuta ut vingen till just ratt position till ratt sida. I detta fall
kommer PLC :n att kontrollera detta med kommando av beséttningen och formedla positionen tillbaka

till besattningen med hjélp av positionsgivare pa vingen.



1.1 Bakgrund

Segling ar den gemensamma benamningen pa olika satt, att genom att anvanda sig av vindens tryck,
driva fram en farkost. Seglingen utgor ett av de aldsta satten att fardas fran en punkt till en annan. Nastan
alla fartyg drevs fram med segel fram tills angmaskinens genombrott under 1800-talet. Idag utgor segling
oftast ett ngje.

Att fa en farkost att drivas fram med hjalp av véader och vind alstrar stora krafter. | takt med tidens gang
och utvecklingen under manga hundra ar ar vi idag framme vid en tid dér seglingsbranschen kénneteck-

nas av snabbhet, styrka och finess.

Nya material har utarbetats och forandringens vind blaser standigt. | takt med att segelbatarna blir allt
storre och krav pa dkade hastigheter tilltar, vaxer samtidigt behovet av tillforlitliga avancerade kontroll-

system for att kunna 6vervaka de enorma krafter som existerar.

Som elplanerare vid Baltic Yachts far man jobba med intressanta och utmanade arbetsuppgifter men
samtidigt bar man ocksa ett stort ansvar. Om det finns brister i elplaneringen eller programmeringen sa
kan det direkt leda till personskador eller dyrbara materialskador. Till elplanerarens uppgifter hor att
tillsammans med andra konstruktorer pa systemmoten, tanka ut fungerande systemlésningar. Att ordna
platsreservationer for elutrustningen och se till att viktbegransningar for elutrustningen inte éverskrids.
Till uppgifterna hor ocksa att presentera losningarna for kunden och forhoppningsvis fa ett kundgodkan-
nade. Ytterligare hor det till att dimensionera elkablar och fa ner dessa pa papper i form av elritningar,
att skriva programkod som skall styra all den planerade elutrustningen och att slutligen testa och kon-

trollera att systemen fungerar sakert och andamalsenligt.

Baltic Yachts har egna elingenjorer som skoter om elplaneringen och programmeringen. Detta &r ganska
ovanligt om man ser pa de flesta sydeuropeiska lander, dar en del av Baltics konkurrenter finns. Det
finns flera stora elplaneringsbyraer inom den marina branschen och oftast kdps denna tjanst av batvar-
ven. Sjélv ser jag manga fordelar med Baltics val att ha elplaneringen som en del av organisationen.
Flexibilitet utgor, enligt mig, den viktigaste. Vi kan valdigt latt anpassa oss till férandringar i bade tids-
planeringen samt i systemens funktion. Aven efter att baten har blivit levererad ger detta Baltic en fordel

framom konkurrenterna genom att kunna erbjuda service pa elutrustning.



1.2 Min historia

Havet ar mitt element. Det ger mig ro samtidigt som det ger mig spanning. Segling och segelbatar har
alltid varit mitt stora intresse. Jag har dessutom haft turen att fa arbeta tio ar just inom den bransch dar
jag far agna mig at det jag brinner for. Inom seglingsbranschen finns det standigt forbattrings- samt

utvecklingspotential, samtidigt som vi maste komma ihag att vi aldrig helt kan styra éver vadrets krafter.

I mitt examensarbete kommer jag att behandla 6vervakning och styrning av segelbatars olika system och
samverkan dem emellan. Eftersom de olika systemen &r otaliga kommer jag enbart att ta upp ett av dessa.
Mitt examensarbete baserar sig pa 6vervaknings- och kontrollsystemet som jag planerar for Baltic 142,
dar jag anvander mig av programmerbar logisk krets ”PLC” for att styra batens dynamiska stabilitetssy-
stem "DSS”.

Bild 1. Martin Flink (Glenn 2021, 21)



2 TEORI

2.1 Beskrivning av yachten SY Canova

Canova ar kanske det mest innovativa projektet jag har fatt aran att vara delaktig i. Yachten &r designad
for att sjalvstandigt klara av langa seglatser mellan kontinenter pa ett snabbt och komfortabelt vis. Med

dess 142 fot utgor den dessutom den nést storsta yachten i min batbyggarkarriar.

Yachtens mest utstickande innovation ar dess DSS-vinge, som detta slutarbete kommer behandla mer
djupgaende. Ett annat system som gor denna yacht speciell ar dess hybrida framdrift dar nyckelkompo-
nenten dr elmotorn for propulsion. Den bade driver yachten framat genom att férbruka energi ur yachtens
batterier samt att den kan generera energi tillbaka till batterierna nér den seglar. Detta gor yachten, i
princip, sjalvforsorjande néar det kommer till energiférbrukning och samtidigt minimeras koldioxidut-
slappet. Det finns manga andra finesser och bekvamligheter ombord som gor baten komfortabel och
sjalvforsorjande. Nagra av dessa ar en hydraulisk lyftkol som ger baten majlighet att ga in i hamnar och
farleder med grundare vatten. Baten har en bogpropeller och dessutom gar dess framdrivningspropeller
att vrida 90 grader for att kunna pressa batens akter i sidled nar man manovrerar i hamnar. En utmaning
i detta projekt var att kunden dessutom vill att yachten skulle vara anvandarvénlig och klara sig utan

experthjalp under langa seglatser. (Glenn 2019, 10.)



2.2 Dynamiskt stabilitetssystem DSS

DSS-vingen &r placerad ungefar pa mitten av batens langd och nagot under vattenlinjen. Det betyder att
ndr baten star stilla i hamnen syns inte vingen, utan den ligger ca 40 cm under vattenytan. Vingen gar
rakt genom batens skrov och den &r rérlig. Vingen kan saledes skjutas ut till den sida av baten som man

onskar.

Varfor har man da denna vinge som gar genom baten med allt det besvar och extra arbete som den
medfor? Namnas bor, att skrovet, i just denna del av baten, dar det ocksa annars finns stora krafter fran
rigg och kol, maste forstarkas. Segelbaten som drivs fram av vindens kraft mot seglen vill kranga. Med
en bat som kranger mycket, forloras en stor del av den kraft som vinden utévar mot seglen. Dessutom
blir komforten ombord lidande. DSS-vingen skall motverka krangningen genom att man skjuter ut
vingen till lasidan av baten. Detta ger oss en bat som fardas mycket snabbare genom vattnet och darmed

kommer att segra i flera stora tavlingar.



DSS-vingens lage tvérskepps bestams av de krafter som forsoker trycka ned masten och seglen. Till
detta behGvs en mangd olika drag- och tryckgivare som standigt 6vervakas av batens PLC-system. Dess-
utom har vi ocksa en skeppare som vill paverka dess lage. Utan detta PLC-system, som dvervakar och
ocksa styr motorer, ventiler och hydraulpumpar, skulle det knappast vara méjligt att halla ordning pa
vingens lage. Alla yachter som Baltic Yachts bygger har ett programmerbart PLC-system. | SY Canova
utgor styrningen av vingen endast en av alla de funktioner som styrs av PLC-systemet. Batar av denna
storlek kan inte hanteras med besattningens manuella kraft utan man behover kraft fran ett elektriskt

eller hydrauliskt system eller en kombination av dessa for att hantera de stora krafter som uppstar.
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Bild 2. DYNAMIC STABILITY SYSTEM-How it works | Baltic Yachts



2.3 Allmént om styrsystem

For att kunna utféra uppgifter, utan att sjalv manuellt ta sig an uppgiften, har man inom eltekniken ut-
vecklat olika system som med tiden har forfinats. Ett mycket beskrivande, enkelt exempel ar nér vi vill
tanda en lampa. Vi har da vanligen en strombrytare som vi sjalva stéller i pa-lage och brytaren later
strdmmen passera till lampan som borjar lysa. Nar behovet blir storre kan vi ha reléder som utfor denna
koppling s att en lampa borjar lysa eller far en motor att starta. Initiativet till att relaet skall starta en
motor behdver inte komma fran en manniska och en brytare, utan det kan vara t.ex. ett termostat som
styr reléet. Vi har da en givare eller ett termostat som séger att motorn skall starta och reléet startar
motorn. Vi kan dessutom behdva en indikering pa att motorn gar, varfor vi kan ha en liten lampa som
lyser nar motorn &r igang. Allt detta blir mycket svart och egentligen omajligt nar vi har en massa in-

formation fran olika givare som skall bearbetas for att en maskin eller arbetsdon skall utféra en handling.

Vi maste bort fran denna relastyrning som beskrivs ovan och istallet vidare till ett PLC-system. PLC-
systemen har ersatt gamla reldstyrningar och gjort automationssystem mycket mer kompakta och flex-
ibla. I princip &r ett PLC-system en form av att datorbaserat styrsystem som kan styra en process eller
arbetshandling. (Mitsubishi 1999, 1-2.) Detta ger oss ett mycket sékert system med mindre manskliga
misstag. Man programmerar datorn att folja givna direktiv i olika situationer. Det fantastiska med PLC:n
ar att vi kan anvanda oss av nastan obegransade ingangssignaler, analoga och digitala, for att sedan
bearbeta dessa och fa 6nskad utsignal fran PLC:n. Vara fabriker idag skulle nog inte fungera utan PLC-
styrning och man forvanas éver att sa modern teknik har fatt sa stor spridning i vart industriella samhalle.
Annu pa 1960 talet var det relaer den teknik man anvinde. 1968 introducerades PLC-system for industrin
och efter det har de tagit dver all vasentlig styrning bort fran relastyrningen. Det finns otaliga fordelar
med PLC-system om man vill jamfora med gamla relastyrningar. For att namna nagra av dessa sa ger
PLC-system betydligt snabbare reaktionstider med avsevard forbéattrad precision. De ger kortare install-
ationstider och mindre kabeldragningar, knappt nagra rorliga delar och lattare felsékningsprocedurer.
PLC-system finns av manga olika mérken och modeller men det gemensamma ar programmeringsspra-
ken. De vanligaste ar ladderdiagram, funktionsblocksdiagram och strukturerad text. I mitt arbete anvan-
der jag mig av alla tre. En PLC bestar i huvudsak av tre delar. En microprocessor, ett programmerbart
minne samt in- och utgangar. PLC:n till skillnad fran en vanlig dator klarar tuffa miljéer med fukt,
vibrationer, hoga temperaturer och brus. Hardvaran &r i princip den samma oberoende pa om man har
enkla styrupggifter eller mera komplicerade. Skillnaden &r hur mycket program kod programmeraren

laddar ner i PLC:n. Det finns tre olika typer av minnen i PLC:n. ROM — Read Only Memory innehaller



PLC operativsystemet. RAM — Random Access Memory, ar arbetsminnet. Hit sparas storsta delen av
den kod programmeraren skrivit. RAM minnet tdms nér stromforsérningen bryts och for att forhindra
att skriven kod gar forlorad finns det oftast ett batteri kopplat till minnet och haller det med stromfor-
sorjning under tiden huvudstrommen &r bruten. EPROM — Erasable and Programmable Read Only

Memory, i EPROM minnet sparas all data dven fast stommatningen bryts. (Mitsubishi 2014, 121.)
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2.4 HMI

Forutom PLC:n som utfor alla berdkningar och styrningar, finns det dessutom Human machine interface,
HMI, som tillater yachtens besattning att kommunicera med PLC-systemet. Via HMI far beséttningen
mojlighet att starta bilgepumpar, lyfta/sanka kélen, tanda/slacka lampor m.m. Ytterligare fas information
som alarm, tanknivaer m.m. For att kunna utnyttja all den intelligens och snabbhet som finns i PLC-
systemet maste man veta vad som hander. | vilket lage star min utrustning i detta nu, vart vill vi komma

och hur snabbt vill vi att denna forandring ska ske?

Har har det under de senaste aren skett en enorm utveckling. Idag har man stora bildskarmar med
hoguppldsning, och inte bara en skarm utan sa manga man behover, utplacerade pa flera stallen i baten.
Alla som behover information om vad batens PLC-system gor kan fa det fastan man inte befinner sig
vid batens styrposition. Den som har behorighet att utfora kommandon eller att t.ex. styra DSS-vingen
kan gora detta fran den skarm dar man rakar befinna sig. Det som &r nyckeln nar man bygger upp ett
HMI-system &r att fa det sd anvandarvanligt som mojligt. Att forsoka visualisera styrsystemet pa ett
sadant satt att besattningen snabbt far en 6verblick vad som hander och vad som behéver goras nar de
ser pa skarmen. Detta artificiella jobb med utformningen av menyer och undermenyer som visas pa
skarmarna kan utféras med moderna dataprogram. Dessa dataprogram &r inte specialgjorda for mitt spe-
cifika problem utan de ar naturligtvis av en mera allmén natur. Det betyder att en ingenjér som jobbar
for ett stort pappersbruk anvander samma typ av program som jag anvander nar utrustningen pa baten

skall visualiseras.

= (=
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Bild 3. HMI. Fresh water page
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3 ARBETSFLODE

3.1 Systemmoten

Vart projekt med att styra DSS-vingen inkluderar manga olika tekniker och dar utgor den elektriska
styrningen en del i sammanhanget. Allt maste koordineras sa att vi alla planerare pd omraden som el,
mekanik, hydraulik, skrovkonstruktion och inredning kéanner till malsattning och krav for projektet. Hela
processen startar med sa kallade systemmaten och dessa kommer att aterkomma med jamna mellanrum
tills vi har en fungerande slutprodukt. Vi &r beroende av varandra for att klara av uppgiften och darfor
behdver vara kolleger kanna till vad vi forvantar oss av dem, samtidigt som vi ger den hjalp som de
behdver. | en segelbat med begransat utrymme &r det av storsta vikt att vi delar pa det lilla som finns sa
att alla ryms och sa att vi beaktar det utrymme som behdvs for att man skall ha goda forutsattningar att
ge service at utrustningen i ett senare skede. Efter att vi kommit till en design som alla kolleger ar nojda
med &r det dags att i mera detalj specificera vilka komponenter, sa som, givare, ventiler och motorer vi

skall anvanda. Vi meddelar véara kolleger om de modeller vi valt sa att de kan ta i beaktande givarnas

placering och storlek t.ex. for utrymmesreservation.

Captive winch

Control lines

Piping carrying
control lines
above waterline

4 - ‘:‘, ppun— ——
4 . | £
Block housing 4 Lift b

Foil casing Inspection Foil
hatches
Inboard Outboard
roller bearing high load

cassettes @ O roller bearing
cassettes

Bild 4. DYNAMIC STABILITY SYSTEM-How it was built | Baltic Yachts
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3.1.1 Utrymmes- och viktreservation

Nér alla vet vad de andra behover kan vi faststalla det utrymme som behévs och hur utrustningen place-
ras i baten. Detta gors genom att hela baten och dess utrusning ritas upp i en 3D-modell. 3D-modellen
ger oss en battre 6verblick av hur utrustningen bast placeras for att rérdragningar och kabelférlaggning
ska I6pa sa smidigt som mojligt. Vi har en prelimindr plan att arbeta med. Férutom utrymmet sa ar vikten
av alla komponenter en mycket vasentlig del, som hela tiden maste tas i beaktande. Det finns en utlovad
total vikt pa baten som bestams av batdesignern (Larson & Eliasson 2000, 32.) och kommer den i slutet

av projektet att dverskridas kan vi rdkna med att varvet belastas med boter eller kostsamma ombyggnader

for att fa ned vikten.

Bild 5. Viktreducering av ett gangjarn.

3.1.2 Kundgodkéannande

Efter ett antal moéten och forsok med olika placeringar och lésningar kommer vi till ett 1age dar vi kan
faststalla ett forslag med ritningar och funktionsbeskrivningar. Har har ocksa en preliminar kostnad un-
dersokts sa att vi vet hur detta paverkar projektet resultatmassigt. Detta skall nu presenteras for kunden,
eller kundens representant, for godkannande. Far vi ett godkannande och alla &r néjda gar vi vidare till
nésta process. | annat fall kor vi den tidigare processen igen, om an i mindre skala.
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3.2 1/O-lista

I/O-listan &r en lista 6ver alla externa signaler som skall behandlas av PLC:n. I 1/O-listan finns mycket
av den information som PLC-programmeraren behdver for att kunna adressera signaler till PLC:ns in-
terna minne och for att veta vilka skalningar som skall anvandas nar en signal ska visas i en skdrm. Nar
signalerna val natt PLC:n benamns dessa som variabler. Vilken typ av variabel det ar framgar i 1/0-
listan. Det finns olika typer av variabler beroende pa om signalerna som ska lasas ar digitala eller ana-
loga. Ifall de &r analoga varierar ocksa dess storlek och kan i sin tur krava en storre variabel. Nedan

namner jag de som anvands mest.

Bool anvands for digitala signaler och har tva lagen, TRUE eller FALSE. Digitala in- och utgangar
definieras oftast till en bool-variabel och nédr man programmerar med bool-variabler ar det latt och val-

digt dverskadligt att anvanda ladder-diagram eller funktions blocks diagram som programmeringssprak.

Integer och word anvénds for analoga signaler. Till exempel har SY Canova enaxlade styrspakar vid
mandverpositionen som ger ut en signal pa +/- 10V. Dessa signaler gar bra att deklarera som Integer
variabler i PLC eftersom en Integer gar fran -32768 till 32768 | RAW-varde. Word-variabler brukar jag
anvanda nar jag jobbar med endast positiva tal t.ex. for att logga drifttider pa elmotorer och pumpar
eftersom en Word variabel gar fran 0 till 65535. (Bechhoff, Data types.)
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Elplaneraren behover I/O-listan for att veta vilka in- och utgangsmoduler han ska vélja nér han ritar alla
givare och 6vrig utrustning som skall styras. En valgjord 1/0-lista ger goda forutsattningar for en PLC-

programmerare att lyckas med programmeringen och underlattar da elplaneraren skall gora elritningar.

i0-list | Box Alarm 3

Resdy  Fitee Mode
n A Type here to search

Bild 6. I/O-listan

3.2.1 1/O-testning

Efter att alla ingangar och utgangar ar kopplade &r det mycket viktigt att de ocksa ar ratt kopplade. Nar
sd manga ingangar som finns pa en bat skall anslutas till ledningar som sedan kopplas vidare i en liten
central ar det latt hant att nagot gar fel. En utgang kan forvaxlas med en ingang eller andra liknande fel
kan uppsta. Det betyder att alla ingangar och utgangar maste testas innan man kan ga vidare. Har behéver
vi atminstone tva personer varav en kryper runt i baten till alla givare och aktiverar dessa medan den
andra 6vervakar PLC:n och ser efter att givaren ger 6nskat utslag pa ratt adress. P4 samma satt gar man
ocksa genom alla utgangar for att till sist konstatera att allt &t ratt kopplat och adresserat. Ifall man slarvar
med 1/O-testningen kan det fa mycket otrevliga konsekvenser nar man borjar testkora de olika systemen

ombord.
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3.3 Elplanering

For att gora ritningar dver batens styrsystem bor vi samarbeta med den ingenjor som gor de allmanna
elritningarna. Styrningen av DSS-vingen ar ju en del av batens utrustning medan det 6vergripande elsy-
stemet ser till att hela baten har ett fungerande elnat med den batterikapacitet som behdvs och att detta

laddas och underhalls pa ett sakert satt.

3.3.1 Dimensionering av ledningar

Nér man dimensionerar och installerar kablar och ledningar finns det en mangd olika saker man bor
tanka pa. | praktiken har tillverkaren en central roll och man skall alltid félja de hanterings- och monte-
ringsanvisningar for kablar som tillverkaren har angett. Det som kan ske ifall man véljer en ledare med
mindre area &n vad den borde vara &r att ledaren kommer att bli for varm och i vérsta fall kan en brand
uppsta. Men eftersom projektet ar valdigt viktkansligt s kan man heller inte 6verdimensionera kablarna.
(Tukes 2017, kapitel 5-52).

- Kabelutforandet och sakerhetsnivan pa kabels utférande skall vara standardenliga.

- Kablarna och ledarna bor ha tillrackligt hog mérkspanning.

- Fargerna och numreringen pa ledarna enligt standardserien SFS 6000.

- Ledningsférmagan bor vara tillracklig, har ska man ocksa félja SFS 6000 samt tillverkarnas nor-
mer.

- Beakta de yttre pafrestningar som kan forekomma och detta speciellt nar det galler en bat. Har
ar det narmast fukt och vatten som &r problematiska men ocksa temperaturer som kan bli ratt
hoga.

- Kablar och ledare bor inte innehalla PVC da detta ger en ytterst farlig rok vid en eventuell brand.
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3.3.2 PLC-central

PLC-utrustningen planeras i en metallada for att undvika stérningar fran 6vrig utrusning som t.ex. radi-

ostorningar. Har bor finnas plats for sjalva PLC-huvudenheten, CPU, dit alla ingangar och utgangar

kopplas. Denna koppling kan inte ske direkt, utan via ingangs- och utgangsmoduler.

Bild 7. In- och utgangsmoduler

De in och utgaende kablarna kopplas inte heller direkt till in- och utgangsmodulerna utan man anvéander
sig av radkopplingar dit ledarna kopplas. Radkopplingarna forbinds sedan med klenare kopplingstradar,

vilket ger ett flexibelt utférande ifall nagot skall andras vid ett senare tillfélle.
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Programmeringen delas upp enligt de olika systemen som skall styras. Detta for att ha battre dverblick

och kontroll éver programmet. Det skulle bli véldigt stokigt om man inte hade en bra struktur eftersom

det handlar om sa stort program med valdigt manga in- och utgangar. Storsta delen av programmet skri-

ver jag med hjalp av funktions blocks diagram. Detta ar ett sprak som ger en bra éverblick dver signal-

flodet. Det ar ocksa latt att gora egna block om man vill t.ex. ateranvanda en viss del av programmet pa

flera stallen. Till viss del anvander jag ocksa strukturerad text. T.ex. vid anvandning av matematiska

formler ar strukturerad text ett lampligt sprak att anvanda. (Mitsubishi 1999, 2-1.)
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3.5 Komissionering

Denna del av projektet kraver att man kan testa att hela processen fungerar i en sa verklighetstrogen
miljo som majligt, och nar det géller en segelbat pa 142 fot blir man beroende av en hel del manskap
som besattning och 6vriga kolleger pa Baltic Yachts. Nar baten narmar sig det skede att man kan test-
segla, da finns det manga olika system som skall gas igenom. Men batens testprocess borjar redan innan
baten har blivit sjosatt. Allt man kan testa inne i tillverkningshallen gors dar, for ingen vill upptacka ett

fel ute pa sjon i daligt vader.

Motorer och elforsorjning kan ratt langt testas nar baten ligger i hamn, det ar en saker borjan av seg-
lingen. Nar vi kommit sa langt att man vagar ta ut baten ur hamnen &r det ofta s, att man atminstone de
forsta gangerna vill ha en foljebat med som kan assistera ifall nagot skulle ga snett. Nar man sedan vet
att man sakert kan mandvrera baten med hjalp av batens egen motor kommer féljande skede da seglen
kan provas. Da nar allt primart fungerar och baten kan seglas sa far vi plocka fram vart uppgjorda test-

program for DSS-vingen.

Det ar mycket viktigt att vi foljer ett uppgjort program dér alla tdnkbara situationer har forutsetts. Fastén
vi forsokt analysera olika situationer sa ar det knappast majligt att vi har kunnat forutse allt som kan
uppsta. Speciellt i fallet med DSS-vingen ar det mycket svart att forutse de situationer som kan fore-
komma. Har ar vi mycket beroende av véader och vind. Vi kan fa vanta pa de ratta forhallandena for att

kunna belasta vingen som vi dnskar.

3.5.1 Fjarruppkoppling till PLC-systemet

Som konstaterats, kan mycket oforutsett intraffa pa en segelbat och den ar valdigt beroende av kunnig
besattning, men dnda uppstar situationer da den som kanner PLC-programmet och -systemet borde vara
med ombord pa baten. De segelbatar som gors vid Baltic Yachts har alltid langa avstand till baten efter
att den levererats, da ar det fantastiskt att det med dagens PLC-system latt gar att koppla upp sig mot
baten. Det enda kravet ar att baten har mojlighet till internet uppkoppling. Jag kan sitta i mitt vardagsrum
och félja med vad som hander i systemet pa baten, vilka funktioner som &r igang och vilka alarm som
ar aktiverade. Jag kan dessutom ta kommandot och styra batens PLC system fran Jakobstad dven om
baten befinner sig i Medelhavet. Detta &r en mycket stor fordel med moderna styrsystem jamfort med
tidigare system. Det ar otaliga batar ute i varlden som pa detta satt blivit hjalpta fran Jakobstad.
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4 SAMMANFATTNING

I mitt examensarbete har jag beskrivit hur jag har planerat PLC-systemet pa en segelbat byggd vid Bal-
tic Yachts Ab dar kunden 6nskade en exceptionellt snabb segelbat. For att klara hastighetskraven
kunde man anvénda sig av en DSS-vinge som anvands pa extremt snabba kappseglingsbatar men detta
var nagot alldeles nytt for Baltic Yachts Ab. PLC-styrning daremot har anvénts en langre tid och ar
inget nytt pa batar av denna storlek. Problemet i detta fall var en helt ny applikation av styrning och en
styrning som i vasentlig grad paverkar seglingen. | detta fall kravdes inte bara kunskap i PLC-styrning
utan ocksa erfarenhet av segling med stora segelbatar, och har hade jag nytta av jag seglat som gast pa
tavlingar pa medelhavet med 142 fotaren My Song. Det har varit svart for mig att veta hur detaljerat
jag ska beskriva olika processer och att rama in vad jag egenltigen vill att mitt arbete skulle handla om.
Under arbetes gang blev detta mer klart och nu kénner jag mig ganska néjd med resultatet. Jag kom-
mer fram Gver i mitt dagliga arbete att reflektera mer pa arbetsflodet. Att det ar viktigt att alla skeden
gors noggrant sa att det foljade skede har en bra utgangspunkt och pa sa sétt potential att ge ett bra re-

sultat och 16pa smidigt.
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