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ABSTRACT

The GIC (Grupo de Ingenieria de Comunicaciones) is
developing a buoy system to control a set of ambient
parameters on the canary coast. In this paper, a brief
explanation will be done to describe the subsystem including
buoy and terrestrial unit.

1. INTRODUCCION

En la actualidad el GIC se encuentra desarrollando un sistema de
adquisicion de datos que abarca desde la integracion de un
conjunto de sensores marinos hasta la elaboracién de la base de
datos que gestionara el volumen de datos almacenados. EI mismo
surge como continuacion de una linea abierta hace 4 afios [1-3].
En el esquema general cabe destacar la unidad de control y base
de datos, las unidades de control terrena (UTC) y las boyas
asociadas a cada una de ellas. En los sucesivos apartados
realizaremos una breve descripcién de las especificaciones
exigidas a la red, asi como a cada uno de los bloques que
componen la boya e interfase con la UTC.

2. RED ACOMAR

Las Funciones basicas que debe cumplir son:

= Visualizacion de los datos tomados con un intervalo regular
de 1 hora.

= Obtener datos concretos bajo demanda.

=  Posibilidad de emitir informes técnicos a los distintos
usuarios autorizados de la red.

= Facil integracion de futuros sensores.

= Reduccidn sustancial del precio de coste frente a sistemas de
similares caracteristicas.

3. SISTEMA DE ALIMENTACION

Se compone de dos baterias y un sistema de carga compuesto de
un aerogenerador y tres paneles solares. Existe un micontrolador
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que regula el sistema de carga, asi como la interfase serie (SPI)

con el control de boya. Sus misiones basicas son:

=  Proporcionar una alimentacion entre 11 y 13.8 v. No tiene
sentido proceder a regularla en este punto puesto que las
pérdidas de los cables nos obligarian igualmente a colocar
reguladores en cada una de las placas.

= Controlar las posibles sobrecargas ocasionadas por excesivo
viento o sol.

= Gestionar las alarmas ocasionadas por fallos en las baterias,
estabilizadores

En la fig. 1 podemos observar el aspecto de todo el sistema de

estabilizacion y control. Se han realizado pruebas de carga con

consumos de 5 amperios de forma continuada. En la actualidad

esta en fase de prueba bajo condiciones marinas (fig.2).

Figura 1. Montaje de la unidad de control y estabilizacion
de la unidad de alimentacion.
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4. CONTROL DE BOYA

Es un microcontrolador de la familia 68HC11 que tiene como

funciones basicas:

=  Comenzar la toma de datos cuando se cumplen los tiempos
estipulados.

= Transmitir los datos de los sensores almacenados en la
memoria hacia la UTC.

= Gestionar las alarmas: por desamarre, por fallo en
alimentacion, por rezumar agua, etc.

= Admitir nuevas configuraciones que afectan a la toma de
datos, ndmero y tipo de sensores.

= Responder a los chequeos que pueda solicitar la UTC para
comprobar el correcto funcionamiento de la boya.

= Gestionar la solicitud de datos puntuales de sensores fuera
de la rutina de adquisicion diaria.

Figura 2. Instalacion de los sistemas de evaluacion en
boya para posterior lanzamiento al mar.

5. TRANSCEPTOR

Funciona en la banda de 433 MHz de forma sintetizada (PLL)
con una potencia de salida maxima regulable de 10 dBm. La
modulacion utilizada es FSK con un régimen de bits variable
entre 1200 y 9600 b/s. Posee una sensibilidad de —101 dBm para
una BER menor que 10 y 2400 b/s. En la fig. 3 se muestra el
circuito utilizado en las pruebas de laboratorio. Permite
programacioén serie que es realizada por el control de boya,
encargado de configurarlo para transmision o recepcion.

Figura 3. Prototipo del transceptor.

6. INTERFASE UTC/BOYA

El protocolo utilizado para el enlace radio entre boyay UTC es el
de ventana deslizante. En las fases de prueba se estan utilizando
paquetes de 128 bytes de datos Utiles con CRC (16 bits, CCITT
1021h) y un tamafio de ventana igual a 7. Una vez evaluado el
sistema en el mar, podremos optimizar los parametros iniciales.

7. ADQUISICION DE DATOS

Para facilitar la conexion de nuevos sensores y estandarizar la

interfase control de boya/sensor, se ha usado un microcontrolador

en cada uno de los sensores. Sus funciones bésicas son:

=  Controlar la comunicacion via serie (SPI) con el control
central de la boya.

= Controlar el tiempo entre tomas asi como los tiempos de
precalentamiento.

= Controlar los pardmetros especificos del conversor (16 bits)
y del acondicionador de sefial del sensor: margen dindmico
de entrada, autocalibracion, filtrado, etc.

=  De forma excepcional, pre-procesar parametros medidos con
el objeto de disminuir el volumen de datos a transmitir.

Todo este subsistema se encuentra perfectamente aislado y

proximo al sensor. El proceso de toma de datos es comenzado

por el control de boya. Cuando detecta que es la hora de toma,

envia los parametros de configuracion a cada uno de los sensores,

que nada mas recibirlos, comienzan la secuencia de toma de

datos. Cuando el sensor mas lento ha finalizado, el controlador

de boya comienza la interrogacion a cada uno de ellos y almacena

los datos para la posterior transmision.
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