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Перечень сокращений

	ТП
	–
	технологический процесс;

	АСУ ТП
	–
	автоматизированные системы управления технологическими процессами;

	ПАЗ
	–
	противоаварийная защита;

	ОС
	–
	операционная система;

	SCADA
	–
	Supervisory Control And Data Acquisition (удаленное управление и сбор данных);

	POSIX
	–
	Portable Operating System Interface;

	xml
	–
	eXtensible Markup Language (расширяемый язык разметки).

	
	
	

	
	
	

	
	
	

	
	
	

	
	
	

	
	
	

	
	
	

	
	
	

	
	
	


Введение

Подсистема визуализации VISION является составной частью открытой («open source») POSIX совместимой системы OpenSCADA, принадлежащей к классу SCADA систем. 

Программные комплексы данного класса используются как элемент систем автоматизации промышленных процессов. АСУ ТП состоят из:

· измерительных датчиков;

· исполнительных механизмов;

· контроллеров сбора данных от датчиков, их обработки и выдачи управляющих воздействий;

· SCADA системы.

В отдельных случаях SCADA системы могут применяться на уровне контроллеров, выполняя при этом функции контроллера, а также функции SCADA системы.

В настоящее время существует довольно большое число SCADA систем. Подавляющее большинство из них работает под ОС Windows семейства NT (iFIX фирмы Intellution (США), пакет программ Genesis (США), InTouch корпорации WonderWare [1] (США, «пионер» в области «SCADA под Windows»), WinCC от Siemens [2] (Германия), Trace Mode от Adastra [3] (Россия)). В то же время рынок SCADA под Unix подобные ОС (в частности, Linux) представлен куда более скромно: ScadaBase от MODCOMP, Linux PRISM SCADA от Advanced Control Systems, AccessPoint от Accessware и др. А на пост советском пространстве полноценных систем удаленного управления и сбора данных, функционирующих под ОС, отличных от Windows, нет даже в разработке [4]. 

Областью применения подсистемы VISION как составной части SCADA системы OpenSCADA является мониторинг и управление распределенными системами  с удаленных рабочих мест, функционирующих под POSIX ОС.

1 Основание для разработки

Приказ ректора Днепропетровского национального университета железнодорожного транспорта имени академика В. Лазаряна Пшинько О.М. №613ст от 30 сентября 2005г. «Про утверждение тем и руководителей дипломного проектирования студентов групп 3 ПЗ, 3 ЕК «Института последипломного образования» специальностей «Программное обеспечение автоматизированных систем» и «Экономическая кибернетика».

2 Назначение для разработки

Подсистема визуализации VISION  открытой SCADA системы OpenSCADA предназначена для:

· визуализации:

· оперативной (текущей) информации: значений параметров технологического процесса (ТП), нарушений параметрами регламентных границ (алармов);

·  архивных данных: значений параметров; текстовых сообщений о нарушениях ведения ТП, действиях пользователя по управлению ТП,  а также системных сообщений от всех подсистем OpenSCADA;

· управления технологическим оборудованием и параметрами ведения ТП: изменения настроек и режимов работы контуров регулирования, изменения настроек системы ПАЗ, ввода числовых данных.

Подсистема должна работать в двух режимах – разработки (Development) и исполнения (Runtime).

Применение открытой SCADA системы OpenSCADA совместно с подсистемой визуализации VISION обеспечит:

· повышение качества выпускаемой продукции за счет:

· оперативного представления информации обслуживающему персоналу о состоянии ТП и оборудования;

· автоматизированного пуска и останова технологического оборудования;

· контроля действий операторов, управляющих ТП;

· архивирования параметров ТП;

· повышение безопасности ведения ТП за счет обеспечения работы технологического оборудования без постоянного присутствия в зоне его размещения эксплуатационного персонала.

3 Требования к программе или программному изделию

3.1 Требования к функциональным характеристикам

Функции визуализации должны включать:

· отображение оперативной и архивной информации ведения ТП  в числовой, графической (в виде мнемосхемы части ТП, временных графиков) формах;

· сигнализацию о нарушениях ведения ТП  цветом, миганием фона, линий, текста, перечнем нарушений в табличной форме;

· предоставление архивированных сообщений о нарушениях ведения ТП, действиях оператора и системных. Сообщения должны выводиться с использованием различного рода фильтров: по категории, времени/дате.

Функции управления технологическим оборудованием и параметрами ведения ТП должны обеспечить:

· дистанционное управление дискретными исполнительными механизмами, режимами работы;

· ввод оператором аналоговых значений; 

· должен быть предусмотрен механизм подтверждения выполнения команды оператора, фиксирования действия оператора в подсистеме сообщений, а также разграничение прав на выполнение команд.

Команды оператора по управлению ТП и навигации внутри подсистемы должны производиться с помощью клавиатуры и мыши.

Подсистема визуализации VISION  в процессе своего функционирования в качестве входных должна использовать данные следующих подсистем OpenSCADA:

· подсистемы текущих значений параметров – для получения списка параметров ТП и их атрибутов, значений параметров,  управления ТП (см. Приложение 2);

· подсистемы архивов – для отображения архивных значений параметров ТП и  отображения сообщений о поступлении различного рода событий (см. Приложение 3);

· подсистемы безопасности – для получения списка зарегистрированных пользователей (см. Приложение 4).

В качестве выходной информации подсистемы визуализации выступают: 

· изображение на дисплее;

· измененные оператором текущие значения параметров ТП (например, режим работы регулятора, задание регулятора, выход регулятора, настройки регулятора, дистанционное управление оборудованием и др.), поступающие в подсистему параметров (см. Приложение 2).

Конфигурация подсистемы визуализации должна сохраняться в файлах формата xml.

Цикл обновления оперативной информации на экране не должен превышать 1 секунды.

3.2 Требования к надежности

Обеспечение надежного функционирования и защита от несанкционированного доступа подсистемы VISION реализуется на нескольких уровнях:

· на уровне OpenSCADA в целом;

· на уровне отдельной подсистемы VISION: 

· для каждого элемента отображения – разграничение прав на редактирование (режим Development), динамизацию (режим Runtime) и реагирование на события (режим Runtime) путем изменения владельца  (использование функций подсистемы безопасности) и прав на изменение, чтение и исполнение соответственно;

· обнаружение возникновения ошибок (отсутствие файла кадра, исключительные ситуации) и выдача соответствующих сообщений;

Подсистема визуализации должна удовлетворять таким требованиям по надежности:

· непрерывная работа 24 часа в сутки и 360 дней в год;

· количество ошибок – не более 1 на 1000 операторов;

· средняя наработка на отказ – 1500 ч;

· максимальное время восстановления работоспособного состояния – не более 1 ч.

3.3 Условия эксплуатации

Для обеспечения надежного функционирования подсистемы визуализации на станции оператора необходимо обеспечение таких условий:

· температура: 20-25°С;

· влажность: 40-60%

Квалификация персонала, обслуживающего программно-технические средства АСУ ТП, должна обеспечивать эффективное функционирование системы во всех заданных режимах и соответствовать требованиям к соответствующим категориям работников, принятым на предприятии.

АСУ ТП должна обслуживаться персоналом, прошедшим обучение и проверку знаний по правилам безопасной работы с программно-техническими средствами системы в порядке, принятом на предприятии, и с учетом требований инструкций организационного обеспечения.

Специалисты, обслуживающие программно-технические средства АСУ ТП, должны обладать:

· объемом знаний достаточным для:

· выполнения операций по реализации соответствующих автоматизированных и взаимосвязанных с ними неавтоматизированных функций АСУ ТП;

· принятия правильных решений в аварийных ситуациях или при других нарушениях нормальной эксплуатации;

· навыками, позволяющими с заданной безошибочностью и быстродействием выполнять все операции по техническому обслуживанию, монтажу и наладке. 

Оперативно-технологический персонал должен пройти обучение работе на станции оператора с последующей проверкой знаний в принятом на предприятии порядке.

Численность и режим работы операторов, персонала, обслуживающего программно-технические средства АСУ ТП, определяется утвержденным штатным расписанием.
3.4 Требования к составу и параметрам технических средств

Для функционирования подсистемы VISION аппаратное обеспечение компьютера должно удовлетворять таким минимальным требованиям:

· вычислительная система х86: AMD-Athlon, Intel-P4, AMD64 с частотой процессора порядка 2ГГц;

· ОЗУ 256 МБ;

· HDD 10 ГБ;

· монитор;

· клавиатура;

· манипулятор “мышь”.

3.5 Требования к информационной и программной совместимости

Подсистема визуализации VISION  в процессе своего функционирования в качестве входных использует данные других подсистем OpenSCADA:

· подсистемы параметров – для получения списка параметров ТП и их атрибутов, значений параметров,  управления ТП. Подсистема представлена классами  TParamS, TParam, TParamContr, TValue, TVal, TConfig, TCfg, TFld. Описание собственных и унаследованных методов классов находится в Приложении 2;

· подсистемы архивов – для отображения архивных значений параметров ТП и  отображения сообщений о поступлении различного рода событий Подсистема представлена классами  TArchiveS, TTipArchive, TArchiveMess, TArchiveVal. Описание собственных и унаследованных методов классов находится в Приложении 3;

· подсистемы безопасности – для получения списка зарегистрированных пользователей во время установки и проверки прав доступа. Подсистема представлена классами  TSecurity, TUser, TGroup. Описание методов классов находится в Приложении 4.

Класс, представляющий подсистему VISION, должен наследоваться от класса TUI. Для реагирования подсистемы на запросы ядра OpenSCADA должны быть перекрыты соответствующие виртуальные методы класса TModule, от которого унаследован TUI (Приложение 5).

Подсистема визуализации VISION открытой SCADA системы OpenSCADA должна быть разработана на языке С++, откомпилирована с помощью компилятора GCC. В качестве графической библиотеки должна использоваться QT3. Такие требования обусловлены общей идеей кросс платформенности  системы OpenSCADA.

Сконфигурированные кадры ТП рекомендуется хранить в файлах формата xml, поскольку этот формат является удобным для хранения данных об объектах в текстовом виде.

Во время разработки рекомендуется использовать ОС Linux ввиду ее POSIX-совместимости, доступности, распространенности.

3.6 Требования к маркировке и упаковке

Для однозначной идентификации подсистемы визуализации VISION в системе OpenSCADA необходимо использовать номер версии. Версия представляется в виде трёх цифр, разделённых точкой, например, так: 1.2.3. 

Последняя цифра определяет уровень стабилизации системы в рамках основной  версии. Две других цифры формируют основной номер версии. Если первая цифра имеет 0, то система ещё разрабатывается, т.е. не все запроектированные возможности системы реализованы. 

Например, номер 0.3.4, говорит, что система разрабатывается и имеет версию 0.3. При этом уровень стабилизации составляет 4.

Распространяется подсистема визуализации как совместно с системой OpenSCADA, так и отдельно. В любом случае для удобного распространения, подсистема визуализации должна упаковываться в дистрибутив. Название дистрибутива должно включать имя подсистемы и её версию.

Метод упаковки в дистрибутив в значительной степени зависит от ОС. Например, в ОС Linux, это могут быть пакеты RPM. Для предотвращения необоснованных претензий, в случае повреждения дистрибутива, метод упаковки в дистрибутив должен предусматривать проверку целостности дистрибутива.

Дистрибутивы могут записываться на любой носитель или же размещаться в Интернет.

3.7 Требования к транспортированию и хранению

Дистрибутивы могут храниться как на физических носителях, так и на информационных ресурсах в Интернет.

В случае хранения дистрибутива на физических носителях устанавливается такие требования к месту хранения: оно должно быть сухим, исключать прямое попадание солнечных лучей и прямое воздействие электромагнитного поля. Срок хранения определяется типом носителя.

Транспортироваться физический носитель может любым способом исключающим механическое, тепловое и электромагнитное воздействие.

Дистрибутивы, размещённые на информационных ресурсах интернет, могут копироваться любым способом, возможно с последующей записью на физический носитель.

4 Требования к программной документации

В состав документации на подсистему  должны входить:

1) техническое задание;

2) рабочий проект, в составе:

· спецификация;

· описание программы;

· текст программы;

· руководство программиста;

· руководство инженера АСУТП.

5 Технико-экономические показатели

Подсистема визуализации является составной частью системы управления технологическими процессами OpenSCADA, которая находится на стадии разработки. Поэтому определить эффект от внедрения подсистемы визуализации самой по себе не представляется возможным.

Произведен расчет дополнительных затрат на разработку системы OpenSCADA в виде затрат на разработку подсистемы визуализации.

Затраты на дополнительные материалы сведены в табл. 5.1.

Таблица 5.1. Затраты на дополнительные материалы

	№ п/п
	Наименование материала
	Затраты,

шт.
	Цена,

грн./шт.
	Сумма,

грн.

	1
	Услуги интернета
	700МБ
	1 грн./МБ
	700

	2
	Вспомогательная литература
	5
	100
	500

	3
	Канцтовары
	-
	-
	100

	Итого
	1300


Расчет основной заработанной платы разработчика программного обеспечения по этапам разработки при окладе в 1000 грн сведен в табл. 5.2.

Таблица 5.2.  Основная заработанная плата разработчика

	№ п/п
	Наименование этапа
	Трудо-емкость, чел.дн.
	Трудо-емкость,

чел.мес.
	Затраты на з/п, грн

	1
	2
	3
	4
	5

	1. 4
	Разработка и утверждение ТЗ
	10
	0,455
	455

	2. 5
	Разработка UML модели подсистемы
	14
	0,636
	636


Продолжение таблицы 5.2

	1
	2
	3
	4
	5

	3. 6
	Разработка и программирование среды разработки
	50
	2,273
	2273

	4. 7
	Разработка и программирование среды исполнения
	60
	2,727
	2727

	5. 8
	Отладка программы
	20
	0,909
	909

	6. 9
	Разработка программной документации
	14
	0,636
	636

	7. 1
	Подготовка и передача подсистемы
	7
	0,318
	318

	Итого 
	7954


Дополнительная заработанная плата, составляющая 10% от основной заработанной платы: 

0,1 · 7954 = 795,4 грн.

Фонд заработанной платы, представляющий собой сумму основной и дополнительной заработанных плат:

7954 + 795,4 = 8749,4 грн.

Отчисления в фонд социального страхования, составляющие 38,51% от фонда оплаты труда:

0,3851 · 8749,4 = 3369,4 грн.

Общепроизводственные затраты, составляющие 25% от величины основной заработанной платы:

0,25 · 7954 = 1988,5 грн.

Прямые производственные затраты, включающие затраты на машинной время (175 дней разработки стоимостью 5грн./час и 2% фонда заработанной платы):

(1400 · 5) + (0,02 · 8749,4) = 7174,99 грн.

Калькуляция затрат сведена в таблице 5.3.

Таблица 5.3. Калькуляция затрат

	№ п/п
	Наименование статей затрат
	Затраты, грн

	1. 
	Дополнительные материалы
	1300

	2. 
	Основная заработанная плата работника
	7954

	3. 
	Дополнительная заработанная плата работника
	795,4

	4. 
	Отчисления на социальное страхование
	3369,4

	5. 
	Общепроизводственные затраты
	1988,5

	6. 
	Прямые производственные затраты
	7174,99

	Итого
	Зт = 22582,29


Таким образом, дополнительные затраты на разработку системы управления технологическими процессами OpenSCADA, обусловленные разработкой подсистемы визуализациисоставят 22582,29 грн.

6 Стадии и этапы разработки

Стадии и этапы разработки  подсистемы  визуализации  приведены в табл. 6.1.

Таблица 6.1. Стадии и этапы разработки 

	№ п.п.
	Этап разработки
	Срок

	1. 
	Постановка задачи
	30.09.05-1.10.05

	2. 
	Разработка требований к программе
	1.10.05-3.10.05

	3. 
	Разработка технико-экономического обоснования проекта
	3.10.05-4.10.05

	4. 
	Утверждение ТЗ
	5.10.05-5.10.05

	5. 
	Разработка UML модели подсистемы
	6.10.05-17.10.05

	6. 
	Разработка и программирование среды разработки
	18.10.05-2.11.05

	7. 
	Разработка и программирование среды исполнения
	3.11.05-12.11.05

	8. 
	Отладка программы
	13.11.05-15.11.05

	9. 
	Разработка программной документации
	16.11.05-20.11.05

	10. 
	Подготовка и передача подсистемы
	21.11.05-23.11.05


7 Порядок контроля и приемки

Контроль подсистемы VISION осуществляется как автономно – с использованием «заглушек» вместо входных данных, так и в составе системы OpenSCADA.

Прием подсистемы осуществляется комиссией, состав которой определяется заказчиком.

8 ПРИЛОЖЕНИЯ

Приложение 1. Статическая диаграмма классов OpenSCADA
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Приложение 2. Описание классов подсистемы параметров

Таблица 8.1. Описание собственных и унаследованных методов классов TParamS, TParam, TParamContr, TValue, TVal, TConfig, TCfg, TFld
	Класс и его методы
	Назначение

	1
	2

	TParams
	Подсистема параметров логического уровня. 

Содержит список параметров логического уровня

	void list( vector<string> &list );
	Список параметров логического уровня

	bool present( const string &param );
	Проверка наличия параметра param

	AutoHD<TParam> at( const string &name, const string &who = "" );
	Подключиться к параметру name логического уровня, who – имя подключившейся подсистемы

	

	TParam
	Параметр логического уровня. 

Отражает параметр физического уровня

	TParamS &owner();
	Владелец параметра логического уровня

	TParamContr &at();
	Получить параметр физического уровня

	string &name();
	Имя параметра логического уровня

	

	TParamContr
	Параметр физического уровня. 

Содержит атрибуты конфигурации (БД) и атрибуты значений 

	

	TValue
	Атрибуты значений

	void vlList( vector<string> &list );
	Список атрибутов (имена полей)

	bool vlPresent( const string &name );
	Проверка наличия указанного атрибута

	AutoHD<TVal> vlAt( const string &name );
	Подключение к атрибуту значения

	

	TVal
	Значение 

	string gets( STime *tm = NULL );
	Получить значение строкового типа на указанное время (NULL – последнее значение)

	double getR( STime *tm = NULL );
	Получить значение вещественного типа на указанное время (NULL – последнее значение) 

	int getI( STime *tm = NULL );
	Получить значение целого типа на указанное время (NULL – последнее значение) 
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	1
	2

	bool getB( STime *tm = NULL );
	Получить значение логического типа на указанное время (NULL – последнее значение) 

	string getSEL( STime *tm = NULL );
	Получить значение выборочного типа на указанное время (NULL – последнее значение) 

	void setR( double value, STime *tm = NULL, bool sys = false );
	Установка значения строкового типа (для клиентских запросов sys не использовать)

	void setI( int value, STime *tm = NULL, bool sys = false );
	Установка значения целого типа (для клиентских запросов sys не использовать)

	void setB( bool value, STime *tm = NULL, bool sys = false );
	Установка значения логического типа (для клиентских запросов sys не использовать)

	void setSEL( const string &value, STime *tm = NULL, bool sys = false );
	Установка значения выборочного типа (для клиентских запросов sys не использовать)

	TFld &fld();
	Конфигурация атрибута (тип)

	bool valid();
	Признак валидности ()

	

	TConfig
	Конфигурация параметра (поля в БД). 

Содержит поля записи в БД

	void cfgList( vector<string> &list );
	Список полей записи в базе данных 

	TCfg &cfg( const string &n_val );
	Получение значения поля n_val записи БД 

	

	TCfg
	Содержит значение поля записи в БД

	bool view( );
	Признак «Поле невидимо (не используется)»

	TFld &fld();
	Конфигурация поля записи

	string getS( );
	Получить значение строкового типа

	double getR( );
	Получить значение вещественного типа

	int getI( );
	Получить значение целого типа

	bool getB( );
	Получить значение логического типа

	string getSEL( );
	Получить значение выборочного типа

	void setS( const string &val );
	Установить значение строкового типа

	void setR( double val );
	Установить значение вещественного типа

	void setI( int val );
	Установить значение целого типа

	void setB( bool val );
	Установить значение логического типа

	void setSEL( const string &val );
	Установить значение выборочного типа
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	1
	2

	TFld
	Конфигурация поля записи (шифр поля, локализованное имя, тип поля, допустимые значения, значение по умолчанию)

	Type type();
	Тип поля (Type – перечислимый тип: TFld::Dec, TFld::Bool, TFld::Hex, TFld::Oct, TFld::String, TFld::Real)

	unsigned char flg();
	Флаги поля (FLD_NOFLG – флаги отсутствуют, FLD_SELECT – выборка из доступных значений (выборочный тип), FLD_NWR – недоступна для записи), любая комбинация

	const string &name();
	Имя поля

	string &descr();
	Описание поля

	int len();
	Размер ячейки (число символов в символьном представлении)

	int dec();
	Размер дробной части для вещественного

	const string &def();
	Значение по умолчанию

	vector<string> &selValS();
	Список вариантов значений строкового типа (в случае FLD_SELECT)

	vector<int> &selValI();
	Список вариантов значений целого типа 

	vector<double> &selValR();
	Список вариантов значений вещественного типа 

	vector<bool> &selValB();
	Список вариантов значений логического типа 

	vector<string> &selNm();
	Список имен вариантов значений (FLD_SELECT)

	string selVl2Nm( int val );
	Получить имя именованного значения

	string selVl2Nm( double val );
	Получить имя именованного значения

	string selVl2Nm( bool val );
	Получить имя именованного значения

	string selVl2Nm( const string &val );
	Получить имя именованного значения

	int selNm2VlI( const string &name );
	Получить именованное значение по имени

	double selNm2VlR( const string &name );
	Получить именованное значение по имени

	bool selNm2VlB( const string &name );
	Получить именованное значение по имени

	string &selNm2VlS( const string &name );
	Получить именованное значение по имени


Структура времени STime: 

· time_t s – время в секундах от 1.01.1970;

· long us – микросекунд в секунде.

Приложение 3. Описание классов подсистемы архивов

Таблица 8.2. Описание собственных и унаследованных методов классов TTipArchive, TArchiveMess

	Класс и его методы
	Назначение

	TTipArchive

	void messList( vector<string> &list );
	Список архивов сообщений

	bool messPresent( const string &name );
	Проверка на наличие указанного архива сообщений

	void messAdd( const string &name );
	Добавление архива сообщений

	void messDel( const string &name );
	Удаление архива сообщений

	AutoHD<TArchiveMess> messAt( const string &name );
	Подключение к архиву сообщений

	void valList( vector<string> &list );
	Список архивов значений

	bool valPresent( const string &name );
	Проверка на наличие указанного архива значений

	void valAdd( const string &name );
	Добавление архива значений

	void valDel( const string &name );
	Удаление архива значений

	AutoHD<TArchiveVal> valAt( const string &name );
	Подключение к архиву значений

	

	TArchiveMess

	TArchiveMess(const string &name, TTipArchive *owner );
	Конструктор

	string &name();
	Имя 

	string &lName();
	Полное имя 

	bool toStart();
	Признак «запустить архив»

	bool startStat();
	Состояние признака «запустить архив»

	void load( );
	Загрузить архив

	void save( );
	Сохранить архив

	virtual void start();
	Запустить архив

	virtual void stop();
	Остановить

	string &addr();
	Адрес архива

	int &level();
	Уровень сообщений для фильтра архивирования по уровню

	void categ( vector<string> &list );
	Список шаблонов для фильтра архивирования по категории

	j virtual void put( vector<TMess::SRec> &mess );
	Поместить сообщения в архив

	virtual void get( time_t b_tm, time_t e_tm, vector<TMess::SRec> &mess, const string &category = "", char level = 0 );


	Получить сообщения из архива для указанных настроек фильтров

	TTipArchive &owner();
	Владелец


Приложение 4. Описание классов подсистемы безопасности

Таблица 8.3. Описание собственных и унаследованных методов класса TSecurity
	Класс и его методы
	Назначение

	1
	2

	TSecurity

	bool access( const string &user, char mode, int owner, int group, int access );
	Проверка доступа для пользователя user с правами mode к ресурсу с владельцем owner и группой access

	string usr( int id );
	Получить имя пользователя по идентификатору

	void usrList( vector<string> &list );
	Список пользователей

	bool usrPresent( const string &name );
	Проверка на наличие указанного пользователя

	void usrAdd( const string &name );
	Добавление пользователя

	j void usrDel( const string &name );
	Удаление пользователя

	AutoHD<TUser> usrAt( const string &name );
	Подключение к пользователю

	string grp( int id );
	Получить имя группы пользователей по идентификатору

	j void grpList( vector<string> &list );
	Список групп пользователей

	j bool grpPresent( const string &name );
	Проверка на наличие указанной группы пользователей

	void grpAdd( const string &name );
	Добавление группы

	void grpDel( const string &name );


	Удаление группы

	AutoHD<TGroup> grpAt( const string &name );
	Подключение к группе

	

	TUser

	TUser( TSequrity *owner, const string &name, unsigned id, TElem *el ); 
	Конструктор

	int &id();
	Идентификатор пользователя

	string &name();
	Имя 

	string &lName();
	Полное имя

	int &id();
	Идентификатор 

	string &grp();
	Основная группа

	bool auth( const string &n_pass );
	Аутентификация пользователя по паролю

	void name( const string &nm );
	Установка имени пользователя

	void lName( const string &nm );
	Установка полного имени пользователя

	void id( unsigned n_id );
	Установка идентификатора

	void pass( const string &n_pass );
	Установка пароля

	void grp( const string &nm_grp );
	Установка основной группы
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	1
	2

	void load();
	Загрузка

	void save();
	Сохранение

	TSequrity &owner();
	Подсистема «Безопасность» - владелец пользователя

	TGroup

	TGroup( TSequrity *owner, const string &name, unsigned id, TElem *el );
	Конструктор

	string &name();
	Имя группы

	string &lName();
	Полное имя группы

	int &id();
	Идентификатор группы

	void name( const string &nm );
	Установка имени группы

	void lName( const string &nm );
	Установка полного имени группы

	void id( unsigned n_id );
	Установка идентификатора

	bool user( const string &name );
	Проверка на принадлежность пользователя к группе

	void load();
	Загрузка

	void save();
	Сохранение

	TSequrity &owner();
	Подсистема «Безопасность» - владелец группы


Приложение 5. Описание классов подсистемы пользовательского интерфейса
Таблица 8.4. Описание собственных и унаследованных методов классов TModule, TSys
	Класс и его методы
	Назначение

	1
	2

	TModule

	const string &modId();
	Идентификатор модуля

	string modName();
	Локализованное имя модуля

	virtual void modLoad( );
	Загрузка модуля с БД

	virtual void modSave( );
	Сохранение модуля

	virtual void modStart( );
	Запуск 

	virtual void modStop( );
	Останов 

	virtual void modInfo( vector<string> &list );
	Список информационных элементов модуля

	virtual string modInfo( const string &name );
	Получение содержимого указанного информационного элемента

	void modFuncList( vector<string> &list );
	Список экспортируемых функций модуля

	ExpFunc &modFunc( const string &prot );
	Получить информацию об экспортируемой функции модуля

	void modFunc( const string &prot, void (TModule::**offptr)() );
	Вызов экспортируемой функции модуля

	const char *I18N( const char *mess );
	Функция локализации модульных сообщений

	string I18Ns( const string &mess );
	Функция локализации модульных сообщений

	protected virtual void modConnect( );
	Вызывается после подключения модуля к динамическому дереву

	protected string nodeName();
	Имя узла

	protected void cntrCmd_( const string &a_path, XMLNode *opt, TCntrNode::Command cmd );
	Обслуживание команд языка управления

	protected AutoHD<TCntrNode> ctrAt( const string &br );
	Подключение к ветви языка управления

	protected void modFuncReg( ExpFunc *func );
	Регистрация экспортируемых функций модулем
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	1
	2

	TSys
	

	string station();
	Имя станции

	string user();
	Имя пользователя ОС, под которым работает OpenSCADA

	void list( vector<string> &list );
	Список зарегистрированных в системе подсистем

	AutoHD<TArchiveS> archive();
	Доступ к подсистеме «Архивы»

	AutoHD<TParamS> param();
	Доступ к подсистеме «Параметры»

	AutoHD<TSequrity> sequrity();
	Доступ к подсистеме «Безопасность»

	unsigned long long sysClk( );
	Частота ЦПУ

	unsigned long long shrtCnt( );
	Замер малых интервалов времени. Значение счетчика тактов процессора

	j static long TZ();
	Время системного тика процессора в Гц

	static bool eventWait( bool &m_mess_r_stat, bool exempl, const string &loc, time_t time = 0 );
	Функция системного ожидания события exempl для переменной m_mess_r_stat в течение указанного интервала времени time для источника loc

	static string int2str( int val, char view = C_INT_DEC );
	Функция преобразования целого в строку, view принимает одну из значений C_INT_DEC, C_INT_HEX, C_INT_OCT

	static string real2str( double val );
	Функция преобразования вещественного в строку

	static string strSepParse( const string &path, int level, char sep );
	Разбор строки path на составляющие, отделенные разделителем sep, начиная с составляющей level (для первой составляющей level = 0); если составляющей level нет, strSepParse возвращает пустую строку
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