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mgr>inz. Tadeusz KIBORT
"MERA-WAG'"

ANALITYCZNA WAGA SAMOCZYNNA
Z ELEKTRONICZNYM CYFROWYM ODCZYTEM WSKAZAN

Zaktady Mechaniki Precyzyjnej w Gdarnsku sg obecnie liczagcym sie w skali
Swiatowej producentem wag wysokiej doktadnoSci. Przyczynita sie do tego
aktywna dziatalno$¢ badawcza, projektowa i produkcyjna w tym tak trudnym
asortymencie. Jakos$cig i poziomem technicznym wyrobéw Zaktady Mechaniki
Precyzyjnej zdobywajg coraz wieksze zaufanie i coraz szersze rzesze od-
biorcow krajowych i zagranicznych. Swiadczy o tym wzrastajagca z roku na
rok globalna produkcja wag, ktéra w siedemdziesieciu procentach jesi ie-
rowana na eksport. Zaktady Mechaniki Precyzyjnej nie tylko starajg sie
zaspokaja¢ biezgce potrzeby i wymagania odbiorcéw, ale rownocze$nie stale
udoskonalajg wyroby wnoszac tym swoj wkiad do rozwoju wag wysokiej do-
ktadnos$ci. Dorobek Zaktadéw Mechaniki Precyzyjnej i Zaktadu Doswiadczal-
nego przy Zaktadach Mechaniki’Precyzyjnej jest duzy, cechuje go wysoka
jako$¢ i nowoczesnos¢ wyrobow udokumentowana przynalezno$cig do pierwszej
klasy jakosci, a zawarta w nim mys$l techniczna jest chroniona w krajui za
granicg ponad trzydziestoma patentami. Widocznymi efektami prowadzonych
prac sg rowniez publikacje i osiggniecia organizacyjne, wyrazajace sie
samodzielnym i kompleksowym prowadzeniem prac w peinym cyklu badawczo-roz-
wojowym.

W marcu br. w Londynie odbyta sie czwarta miedzynarodowa wystawa 0siagQ-
nie¢ w dziedzinie aparatury laboratoryjnej "ALTEX 72". Prezentowane na
tej wystawie wagi Zaktadow Mechaniki Precyzyjnej w Gdansku poziomem tech-
nicznym doréwnywaty najnowszym wagom innych znanych producentéw. Pokazana
tam po raz pierwszy analityczna waga samoczynna "WA 60 automatic” wzbu-
dzita szczegdllne zainteresowanie uzytkownikéw wag oraz przedstawicieli, za-
granicznych producentéw, jako jedyna w peini automatyczna waga analitycz-
na.

Pakty powyzsze sg Swiadectwem umiejetnosci i wysokich kwalifikacji za-
togi oraz Swiadectwem petnego rozeznania $wiatowych tendencji rozwojowych.

Analityczna waga samoczynna z elektronicznym cyfrowym odczytem wskazan,
oznaczona symbolem "WA 60 automatic"”, jest przykiadem dokonujacego sie w



ostatnich, latach gwattownego postepu w konstrukcjach urzadzern do pomiaru
masy i dowodem czynnego udziatu Zaktadéw Mechaniki Precyzyjnej w wyzna-
czaniu kierunkéw tego postepu.

Jest to uniwersalny precyzyjny przyrzad do pomiar6w masy w zakresie i
doktadnos$ci odpowiadajgcy znanym wagom analitycznym, wykorzystujagcy pow-
szechnie stosowang zasade wazenia helkg uchylng dwunozowg przy statym ob-
cigzeniu, a takze prawa z dziedziny mechaniki, optyki, elektrotechniki i
mikroelektroniki.

Cechami, wyro6zniajgcymi analityczng wage samoczynng "WA 60 automatic"
spos$rod powszechnie uzywanych wag analitycznych, sa:

Fot.1. Analityczna waga samoczynna "WA-60 automatic"

- zautomatyzowany w catym zakresie udzwigu wagi pr ze -
bieg procesu wazenia, tacznie z doborem witasciwe-
go zestawu odwaznikéw wiacznikowych;

- tatwos§¢ obstugi wynikajgca z tego, ze waga posiada tyl-
ko jeden wiacznik operacyjny, ktérego nacisniecie powoduje uruchomie-
nie przebiegajagcego dalej samoczynnie procesu wazenia konczacego sie u-"~
zyskaniem wyniku. Wymagane zwykle wysokie kwalifikacje obstugi i zaan-
gazowanie wysitku umystowego w uzyskanie wyniku zostaty wyeliminowane;

- duza szybkos$¢ wWazenia uzyskiwana dzieki petnej
automatyzacji procesu pomiarowego. Czas dowolnego pomiaru nie zalezy



od umiejetno$ci i sprawnos$ci obstugi; jest parametrem technicznym,uza-
leznionym od: momentéow bezwtadnosci belek wagi, uktadéw ttumienia wa-
hah belek oraz uktadéw sterowania procesem wazenia;

- dogodna, jednakowa w calym zakresie udzwigu forma po-
dania wyniku wazenia za posrednictwem elektronicz
nych wskaznikéw cyfrowych, czytelna z duzej odlegtosci i niezaleznie

od warunkow oSwietlenia. Poszczegdlne dekady wskaznikéw cyfrowych u-
mieszczone obok siebie w jednym wierszu stanowig jednoznaczny odczyt
jednego peinego wskazania wyniku;

obiektywnos§¢ wynikow uzyskana dzieki jednoznacz-
nej formie podania, sposobowi uzyskania - bezpos$rednio z odczytu za-
kresé6w uchylnych, oraz samoczynno$ci procesu pomiarowego;

- mozliwo$¢ przystosowania wagi do
zdalnego sterowania procesem wazenia oraz do prze-
kazywania wynikow na odlegto$¢. Zakres stosowania wag analitycznych zo-
staje przez to poszerzony o umozliwienie pomiaréw masy w warunkach trud
nych lub szkodliwych dla zdrowia ludzkiego, jakie wystepujg przy waze-
niu substancji promieniotwdérczych, toksycznych, silnie aromatycznych

itp.

Eksponowana na X1l Miedzynarodowych Targach Poznanskich analityczna wa-r
ga samoczynna "WA 60 automatic"”, przedstawiona zostata na fot.1 i 2.

Pot.2. Analityczna waga samoczynna "WA-50 automatic" z zasilaczem w czasie wazenia

Jej dane techniczno-eksploatacyjne sa nastepujgce:

Udzwig 200 g
Doktadnos¢ 5 x 10 g w catym zakresie udzwigu
Spos6b podania wyniku: cyfrowy elektroniczny



Proces wazeniai samoczynny od momentu umieszczenia na szalce wagi ppobki
wazonej masy i witaczenia wagi przyciskiem

Czas wazenia! 40 s

Wymiary szalki /Srednica x wysokos¢ patgka/: 110 x- 180 mm

Wymiary zewnetrzne wagi /szeroko$¢ x wysoko$¢ x diugos$c¢/: 250 x 500 x 390

mm
Masa wagi 20 kg'
Z wagag jest potaczony wielozylowym przewodem blok zasilania i sterowa-

nia o nastepujgcych, danych.:

Wymiary zewnetrzne /szeroko$¢ x wysoko$¢ x diugosé/: 420 x 180 x 300 mm
Masa: 11 kg
Zasilanie: 220 V lub 110 V, 50 + 60 Hz

PrzewoOd sieciowy jest zakonczony wtyczkag przystosowang do gniazda za-
pewniajgcego uziemienie.

Budowg i dziatanie wagi omdéwione sg na podstawie schematu potgczen zew-
netrznych przedstawionego na rysunku 1 oraz schematu ideowego na rysun-
ku 2.

220V lub UoV
50+60Hz

BLOK ZASILANIA
/ STEROWANIA

WEACZNIK WYLACZNIK
n, auikiv - AUTOMATYCZNEGO
GLOWNY NAPmu

WEACZNIK WADI

Rya.l. Schemat potgczehn zewnetrznych wagi
"WA-60 automatic"

Uktad metrologiczny analitycznej wagi samoczynnej "WA 60 automatic" sta-
nowig dwie wspoOipracujgce z sobg dwunozowe belki uchylne réznej czutosci
oraz wspoOtpracujgca z belkg nizszej czutosSci sprezyna pomiarowa. Po prze-
ciwlegtej stronie noza bocznego kazdej z belek sg umocowane specjalne mi-
kroskale kodowe, przystosowane do elektronicznego odczytu wskazan.

Waga ma jedng szalke tadunkowg oraz wieszak z odwaznikami, ktéry za po-

Srednictwem dwodch, szpilek jest zawieszony na zespole panewki bocznej
przystosowanej do wspdipracy z nozem bocznym belki nizszej lub wyzszej
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czutosci. Uklad witgczania belek stanowig dZzwignie utozyskowane w osi wa-,
han belek, wspoipracujgce z belkami po przeciwlegtej stronie nozy bocz-
nych oraz z krzywkami zamocowanymi na watku, na ktdérym sg rdéwniez zamoco-
wane: krzywki do przesuwania w gore podno$nikow odwaznikowych i tarcza
sterujgca. Watek z krzywkami jest potgczony z zespotem napedu elektrycz-
nego, zawierajagcym silnik elektryczny ij reduktor obrotéw. Uktad naktada-
nia i zdejmowania odwaznikow stanowia pbdnos$niki odwaznikowe oraz wspét-
pracujgce z nimi elektromagnesy. Zwory “elektromagnesow w stanie biernym
podpierajg podnos$niki z odwaznikami w ¢Arnych potozeniach, ktéorym odpo-
wiada masa odwaznikéw zdjeta z wieszaka.

Projekcyjne uktady odczytowe zawierajg: Zrddta Swiatta, kondensatory
skupiajgce Swiatto na wybranych fragmentach mikroskal, obiektywy projek-
cyjne powiekszajgce wybrane fragmenty mikroskal, zwierciadta kierujgce
wigzki z obrazami na wspdlne zwierciadto usytuowane w osi wahan belek.
Zwierciadto to kieruje obraz wybranego fragmentu mikroskali na czytnik fo-
toelektryczny . Czytnik fotoelektryczny jest potaczony ze wzmacniaczami od-
czytu, z dekoderami odczytu i tarczg sterujgcg. Dekodery odczytu sg pota-
czone z zespotami wskaznikow cyfrowych, z dekoderami odwaznikowymi oraz z
uktadem sterowania procesem wazenia.

R/3.2. Schemat ideowy wagi MVA-60 automatic"

Uktad sterowania jest potgczony z zamocowang na watku tarczg sterujagca,
z zespotem napedu, zrédtami Swiatta uktadow projekcyjnych, ukiadem korek-
cji zwigzanym ze zwierciadtem umieszczonym w osi wahah belek, ze stykami
wiacznika wagi oraz z blokiem zasilania.

We wspoélnej obudowie z mechanicznymi zespotami wagi jest umieszczony wy-
odrebniony zespo6t elektroniczny zawierajacy ptytki obwodow drukowanych ze
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wzmacniaczami odczytu, elektronicznym przetacznikiem zakreséw odczytp,de-
koderami odczytu, dekoderami odwaznikowymi, wskaznikami cyfrowymi oraz u—
ktadami potaczen.

W oddzielnej obudowie zostat umieszczony transformator sieciowy oraz
ptytki obwodéw drukowanych z ukitadami zasilania, ukladami sterowania i
kontroli.

Waga zbudowana jest gtownie ze stopdéw aluminium, mosigdzu i w niewiel-
kich iloSciach - stopow magnetycznych. Ponadto zastosowano materiaty czyn-
ne magnetycznie, stal kwasoodporng, stal narzedziowga, szkto, szkio orga-
niczne, kamienie poOtszlachetne, jak np. korund i agat, tworzywa sztuczne

itp.

Zastosowane elementy i materiaty elektroniczne i elektryczne stanowia;
miniaturowe fotodiody krzemowe, operacyjne wzmacniacze scalone,jarzeniowe
lampy cyfrowe, stabilitrony, tranzystory krzemowe, diody, oporniki, elek-
trolity, przekazniki, silniki miniaturowe, zardéwki projekcyjne i kontrol-
ne, ztacza wielostykowe bezpoSrednie i posSrednie, laminat jednostronnie
foliowany miedzia, przewody itp.

Ponizej zostanie opisane dziatanie analitycznej wagi samoczynnej "WA 60
automatic".

Zakladamy, ze waga znajduje sie w warunkach otoczenia, umozliwiajacych
pomiary masy wysokiej doktadnos$ci, to znaczy jest ustawiona na stabilnym
stole lub konsoli, w pomieszczeniu czystym, bez przeciggéw, o temperatu-r-
rze i wilgotnosci jak w warunkach laboratoryjnych. Dodatkowym wymaganiem
jest to, aby wahania napiecia w sieci nie przekraczaty dopuszczalnych nor-
mami granic. Przyjmujemy rdwniez, ze waga jest potgczona z blokiem zasi-
lania i siecig jak to pokazuje schemat na rys.l oraz jest przygotowana do
wazenia pod wzgledem metrologicznym, to znaczy wypoziomowana i wyzerowana.
Wazong mase umieszczamy na szalce tadunkowej, zasuwamy szyby komory waze-
nia i wigczamy wage przez chwilowe naci$niecie witgcznika. Jedno petne wa-
zenie sktada sie z trzech samoczynnie przebiegajacych wazen z coraz wigk-
szg doktadnoscig.

Chwilowo zwarte kontakty witgcznika uruchamiajg silnik elektryczny,ktory

poprzez przektadnie obraca watek z krzywkami i tarczg sterujagca. Wczasie
tego obrotu oparte na krzywkach podnos$niki z odwaznikami przemieszczajg
sie rownoczesnie wszystkie w dolne potozenie, a tym samym odwazniki z0-

stajg natozone na wieszak. Wszystkie podnoé$niki zostaty opuszczone,ponie-
waz w tym okresie zadziataty wszystkie elektromagnesy i przyciggnety zwo-
ry podpierajagce podnos$niki w gornym potozeniu. Odpowiednimi krzywkami i
za posrednictwem uktadu dzwigni aretujagcych, zostaje wigczona do wazenia
belka nizszej czuto$ci /na rys.2 zewnetrzna/ oraz obcigzajgca jg po prze
ciwlegtej stronie noza bocznego sprezyna pomiarowa.

Nozem bocznym belka unosi wieszak z odwaznikami i szalkg, a nozem $rod-
kowym opiera Bie o tozyska gtdwne.

Nastepuje to w okresie ruchu watka, ktdéry po obr6ceniu sie o pewien kat
zostaje w wyniku wysterowania z tarczy zatrzymany. RoOwnocze$nie zostaje
uruchomiony uktad czasowy, ktdry po uptywie okreSlonego czasu :wazenia
spowoduje automatyczne uruchomienie silnika. Belka wspoOtpracujgca ze spre-
zyng szybko przyjmuje potozenie réwnowagi statej, poniewaz czutos$é uktadu
metrologicznego jest mata, a wahania uktadu sg ttumione magnetycznie. Po-
tozenie belki jest za poSrednictwem wiaczonego uktadu projekcyjnego /doi-
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uego na rys.”/, przekazywane na czytnik fotoelektryczny. Fotoelementy czyt
nilca zamieniajg odbierane sygnaly Swietlne na sygnaty elektryczne.Sygnaty'
elektryczne sg wzmacniane i kierowane do przerzutnikéw bistabilnych pier-
wszych dekad odczytu. Przerzutniki bistabilne stanowig uktady pamieci wa-
gi. Stan przerzutnikow rozszyfrowany przez dekodery odczytu wysterowuje
odpowiednie wskazniki cyfrowe, a réwnoczes$nie jest podawany na dekodery
odwaznikowe lub uklady sterowania procesem wazenia. Odczyt stanéw kranco-
wych zakresu mikroskali w wyniku wazenia belkg nizszej czutosci ze spre-
zyng powoduje zmiane kierunku obrotéw majacego nastapi¢ ruchu silnika,co
spowoduje wytgczenie wagi z zasygnalizowaniem przyczyny. Stany te moga
wystagpi¢ w przypadku przecigzenia wagi masg przekraczajgcg udzwig lub nie
wyzerowania wagi. Stanowi to zabezpieczenie przed blednymi pomiarami lub
przecigzeniem szkodliwym zwtaszcza dla-nozy belki wyzszej czutoS$ci.

Gdy wazona masa miesci sie w zakresie udzwigu wagi, odczytywany wynik
jest ujawniany przez wskazniki cyfrowe, a poprzez potgczenie z dekoderami
odwaznikowymi wysterowuje odpowiednie elektromagnesy, aby odpowiadajgca
odczytanemu wynikowi masa odwaznikow zostata.zdjeta z wieszaka w  wyniku
niezadziatania tych elektromagnesow w okresie obrotu 'watka do wazenia z
.wiekszg doktadnos$cig. Wczasie tego obrotu nastepuje wytgczenie sprezyny
i chwilowe przesuniecie.w gdrne potozenie wszystkich podnosnikéow z odwaz-
nikami, aby umozliwi¢ natozenie na wieszak masy odwaznikow stanowigcej do-
petnienie wskazywanego wyniku. Wczasie tego obrotu nastepuje wiaczenie
belki nizszej czutos$ci bez sprezyny, po czym w wyniku wysterowania z tar-
czy silnik zatrzymuje sie, witgcza sie uktad czasowy, nastepuje wazenie z
kolejna doktadnoscig.

Odczytywany wynik wartosci z zakresu uchylnego powoduje w opisany wyzej
sposOb przetgczenie na wazenie najdoktadniejsze. Wtym wazeniu jest wig-
czona belka wyzszej czutosci pokazana na rys.2 w $srodku. Wodczycie jej
uchylnego potozenia bierze udziat gorny /wg rys.2/ uktad projekcyjny. U-
mieszczone w osi wahan belek zwierciadto jest przechylone, aby obraz mi-
kroskali belki wyzszej czutosci mdgt by¢ odbierany przez ten 3am czytnik
foto elektryczny. Tarcza sterujgca zamocowana na watku petni réowniez fun-
kcje przetaczania wspdlnych wzmacniaczy odczytu na poszczegOlne zakresy
wazenia. Gdy na drugim zakresie wazenia /belkg nizszej czutos$ci/ lub na
zakresie trzecim,najdoktadniejszym /belkg wyzszej czutos$ci/ jest odczyty-
wany stan krancowy mikroskali, nastepuje wysterowanie zmiany kierunku ob-
rotow silnika. Obrdét watka w przeciwnym Kkierunku powoduje przetgczenie u-
ktadu metrologicznego do wazenia na zakresie mniej dokiadnym. Przy popraw-
nym ustawieniu nizszych zakresdw wazenia nastepuje celowe przesuniecie od-
czytu wskazan na plus okoto po6t elementarnej wartosci zakresu, aby biledy
odczytu granicznych warto$ci elementarnej byty zawsze jednostronne, powo-
dowaty o jednostke elementarng za duzy odczyt wskazan masy. W takim przy-
padku na doktadniejszym zakresie wazenia jest odczytywany stan krancowy,
poprzedzajgcy zakres uchylny. Stan ten wysterowuje zmiane kierunku obro-
tow silnika i spowoduje zmiane kata pochylenia umieszczonego w osi wahan
belek zwierciadta o tyle,aby odczyt.warto$ci wskazan powtdérnego wazenia
na mniej doktadnym zakresie byt o jednostke elementarng mniejszy. W ten
sposOb dobdr witasciwego zestawu odwaznikow wiacznikowych odbywa sie bez
udziatu obstugujgcego, w okreSlonym technicznie czasie i z nie wiecej niz
jedna korekcjg miedzyzakresowg. Uzyskany w rezultacie samoczynnego proce-
su wazenia wynik jest podany w catym udzwigu -ze statg doktadnos$cig rdwng
jednej elementarnej wartosci najdoktadniejszego zakresu pomiarowego.

Po dokonaniu odczytu wyniku wazenia wage wytgczamy przez nacisniecie te-
go samego wtgcznika wagi, ktéorym proces wazenia zostat zainicjowany.Z wy-
tgczeniem wagi mozna powigza¢ jednoczesne wydrukowanie wyniku.



Analityczna waga samoczynna "WA 60 automatic" posiada mozliwos¢ nawaza-
nia, to jest doktadania lub odejmowania masy oraz ciggtej obserwacji zmia
ny wskazan w wyniku zmiany masy w czasie, w calym zakresie pomiarowym i w
cyklu wazenia samoczynnego.

W bloku zasilania i sterowania znajdujg sie: witgcznik gtowny oraz wy-
tacznik automatycznego napedu. WcisSniecie wytacznika automatycznego nape-

du, uzywane przy sprawdzaniu i regulacji wagi, umozliwia dokonywanie wa-
zen w wybranym zaleznie od pcjtrzeby zakresie mniejszej doktadnos$ci. Sto-
sowanie w nowoczesnych konstrukcjach wag nowych zasad i technik wigze sie
§cisle z réwnoczesnym uwzglednieniem ergonomicznosci, niezawodnosci i

trwatosci uzytkowej.

Z tych tez wzgledow obstugujgcy analityczng wage samoczynng ma w jednym
polu widzenia szalke tadunkéwa, zespdt odczytowy, wiacznik wagi /jako je-
dyny element operacyjny/ oraz wskazniki kontrolne: "waga wigczona do wa-
zenia" ,"waga przecigzona nadmierng w stosunku do udZwigu masg" i wskaznik
kontroli niezmienno$ci ustawienia poziomu wagi, od ktérego bezposSrednio
zalezy rzetelno$¢ wskazan wag wysokiej doktadnos$ci.

Trwatos¢ uzytkowa i niezawodno$¢ analitycznej wagi samoczynnej "WA 60
automatic" w stosunku do znanych wag podnosi samoczynno$¢ dokonywanego
procesu wazenia, a zwtaszcza wyeliminowanie mozliwos$ci uszkodzen nozy be-
lek przy naktadaniu odwaznikow wilacznikowych oraz stosowanie najnowszych
elementéw elektronicznych krzemowych - pracujgcych gtownie jako elementy
automatyki, posSredniczace w przekazywaniu informacji jakos$ciowych jezy-
kiem dwojkowym.

Dzieki przyjetemu systemowi przekazywania informacji oraz istnieniu w
wadze systemu magazynowania informacji, w tatwy i bezpo$redni sposéb moz-
na przystosowa¢ wage do wspoOtpracy z drukarka. Przeprowadzane procesy po-
miaré6w masy z zasady wymagajg dokumentowania wynikéw, co w tym systemie

bedzie realizowane w dogodny, obiektywny i stosunkowo tani spos6b - bez
potrzeby stosowania dodatkowych przetwornikéw. Rozwigzanie konstrukcyjne
analitycznej wagi samoczynnej "WA 60 automatic” jest ukierunkowane na

przystosowanie do wspoOtpracy z dodatkowymi urzadzeniami wykorzystujacymi
uzyskane wyniki wazenia. Sprzezenie dodatkowych urzgdzen z uktadami ste-
rowania w wadze poszerzy zakres stosowania wagi do automatycznej kontroli
materiatdow lub sterowania ztozonymi i odpowiedzialnymi procesami produk-
cyjnymi. Obecnie w tak petnym cyklu sprzezenia z innymi urzadzeniami,w tym
z komputerami, pracuja jedynie wagi przemystowe o0 znacznie mniejszych do-
ktadnos$ciach.

Pozornie skomplikowana budowa analitycznej wagi samoczynnej zawiera pro
ste elementy, znane klasyczne zespoty odpowiednio ze sobg powigzane, aby
wspoéipracowaty w samokontrolowanym cyklu pomiarowym, realizujgc uzyskanie
cyfrowego jednoznacznego i obiektywnego wyniku.

Na szczegdlne podkreSlenie zastuguje techniczna bezposrednios¢ uzyski-
wania wynikéw z odczytu poszczego6lnych wspoétzaleznych zakreséw uchylnych.
Zostaty wyeliminowane wprowadzajgce zawsze dodatkowe biedy urzadzenia mi-
krometryczne. Nie zastosowano rowniez wprowadzajgcych dodatkowe btedy me-
tod przetwarzania kata wychylenia belek na warto$ci analogowe pradu CYy
napiecia. Rozwigzanie analitycznej wagi samoczynnej "WA 60 automatic" ce-
chuje nie spotykany w automatycznych przyrzgdach pomiarowych zakres czte-
rystu tysiecy jednostek. Najnowsza automatyczna waga zagraniczna zreali-
zowana jako waga techniczna ma zakres stu tysiecy jednostek pomiarowych.
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Analityczng wage samoczynng zawierajgcg wybrane uktady fotoelekronicz-
ne, elektroniczne uktady automatyki, elektroniczne uktady techniki cyfro-
wej wspotpracujgce z uktadami metrologicznymi mechaniki precyzyjnej -ce -
chuje réwniez ekonomiczno$¢é rozwigzan konstrukcyjnych.

Waga "WA 60 automatic" jest konstrukcjg bazowag do opracowania wag do-
ktadniejszych i technicznych, wag samoczynnych i poszukiwanych wag szyb-
kosprawnych z elektrycznym napedem aretazu, jak tez nowoczesnych kon-
strukcji wag najprostszych.

Rozwigzanie konstrukcyjne analitycznej wagi samoczynnej "WA 60 automa-
tic" w chwili obecnej chronione jest siedmioma patentami krajowymi
i zagranicznymi, a dalsze dwadzieScia zgtoszen jest w trakcie zatatwiania
w Urzedzie Patentowym Polskiej Rzeczypospolitej Ludowej i urzedach paten-
towych krajow przodujacych w tej-dziedzinie techniki.

Mamy nadzieje, ze przedstawiona analityczna waga samoczynna "WA 60 auto
matic", bedaca pierwszg wersjg rozwigzania niewatpliwie trudnego problemu
automatycznego procesu wazenia w petnym analitycznym zakresie pomiarowym
- spetnia w duzym stopniu aktualne potrzeby uzytkownikéw wag i budzi na-
dzieje zaspokojenia przysztych.

Zaktady Mechaniki Precyzyjnej w Gdansku, przekazujgc odbiorcom nowe ty-
py wag, liczg na konstruktywny wspotudziat w ich doskonaleniu i dalszym
rozwoju.
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PODSYSTEM.TELEMECHANIKI CYFROWEJ
W RAMACH MODULOWEGO SYSTEMU
AUTOMATYKI CYFROWEJ SMA

1. Uwagi ogo6lne

Szybki postep techniki cyfrowej oraz zastosowanie maszyn cyfrowych do
kontroli, rejestracji i sterowania procesami przemystowymi i technologicz
nymi spowodowaty postawienie wiekszych wymagan urzgdzeniom telemechaniki.
Telemechanika analogowa i kodowo-impulsowa historycznie "starsze" od te-
lemechaniki cyfrowej - niejednokrotnie nie mogtyby sprosta¢ tym wymaga-
niom, zwtaszcza jezeli chodzi o doktadno$¢, szybko$¢ i niezawodno$é dzia-
tania.

Nowoczesne Swiatowe systemy telemechaniki cyfrowej charakteryzujg sie
wyposazeniem w zespoty o budowie modutowej z wykorzystaniem liniowych i
cyfrowych obwodéw scalonych. Znaczna liczba tych systemdéw wspodtpracuje z
matymi maszynami cyfrowymi, ktorych zadaniem sag: zdalna kontrola,rejestra
cja i sterowanie oddalonych obiektow. Jednakze wiekszo$§¢ systemdw teleme-
chahiki cyfrowej pracuje autonomicznie i zwykle sg one wyposazone w na-
stepujace urzadzenia telemechaniki: urzadzenia telemetrii i telesygnaliza
cji oraz urzadzenia telesterowania.

Istnieje rowniez cze$¢ niekompletnych systeméw telemechaniki cyfrowej
tj. wyposazonych w urzgdzenia telemetrii, albo wurzgdzenia telemetrii i
telesygnalizacji, albo wurzgdzenia telesterowania.

Urzadzenia telemechaniki cyfrowej pracujg cyklicznie lub start-stopowo.
Start—stopowo pracujg urzadzenia telesterowania, natomiast urzadzenia te-
lemetrii i telesygnalizacji mogg pracowaé¢ start-stopowo lub cyklicznie, w
zaleznos$ci od potrzeb.

Najczesciej spotykanymi strukturami systemow telemechaniki cyfrowej sa:
struktura typu "z punktu do punktu" oraz struktura liniowa. Bardziej zto-
zone struktury wystepuja przewaznie w przypadkach wspotpracy systemu z
maszyng cyfrowa.

Obecnie w kraju nie ma modutowego systemu telemechaniki cyfrowej.Zada-
nia zwigzane z opracowaniem takiego systemu podjat Przemystowy Instytut
Automatyki i Pomiaréw /Oddziat we Wroctawiu/, obecnie OsSrodek Badawczo-
Rozwojowy Pomiaréw i Automatyki Elektronicznej, w ramach prac nad Moduto-
wym Systemem Automatyki Cyfrowej SM. System ten nosi robocza nazwe pod-
systemu telemechaniki cyfrowej SMA
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2. Podziat podsystemu telemechaniki cyfrowe.j

Pierwszym kryterium podziatu urzgdzen, wchodzgcych w sktad podsystemu
telemechaniki cyfrowej, jest przeznaczenie tych urzadzen. W zwigzku z
tym urzgdzenia telemechaniki dzieli sie na nastepujgce grupy: urzadzenia,
telemetrii i telesygnalizacji oraz urzadzenia telesterowania.

Przyjecie takiego kryterium wynika z nieznacznych rdznic miedzy tele-
metrig i telesygnalizacjg, co do wymagan i funkcji oraz istotnych rdznic,
/takich jak niezawodno$é i odporno$¢ na zakidcenia/ miedzy telemetrig i
telesygnalizacjg a telesterowaniem. Wymagania dla telesterowania sg 0
wiele wyzsze niz dla telemetrii i telesygnalizacji.

Drugim kryterium podziatu jest.struktura,w jakiej pracuje urzadzenie
telemechaniki. Bierze sie tutaj pod uwage nastepujgce struktury systemu:

- struktura typu "z punktu do punktu",
- struktura liniowa,

- struktura promieniowa,

- struktura wielopoziomowa,

- struktura wielopoziomowa-rozgateziona.

Trzecim Kkryterium podziatu jest rodzaj pracy samego urzgdzenia teleme-
chaniki cyfrowej. Rozroznia sie nastepujgce rodzaje pracy:

- praca cykliczna,
- praca start-stopowa.

Okre$lenie cech urzgdzenia przy pomocy przedstawionych kryteridow poz-
wala na tatwe zaprojektowanie konkretnych zestaw6w przez odpowiedni do-
bér modutéw z typoszeregu SMA. Liczba modutéw w zestawie oraz ich typy
zalezg takze od wymagan jakosciowych i ilosciowych co do wejs¢ i wyjsc.

3. Charakterystyka podsystemu telemechaniki cyfrowej

W Os$rodku Badawczo-Rozwojowym Pomiaréw i Automatyki Elektronicznej we
Wroctawiu,w ramach SMA opracowano podsystem telemechaniki cyfrowej. Pod-
system ten byt tworzony na bazie juz istniejgcych irodutow. W wiekszoSci
sg to moduty typowe dla SM, opracowano jedynie dwa moduty specjalistycz-
ne.

Podsystem telemechaniki cyfrowej moze by¢ budowany na bazie nastepu-
jacych modutdw:

Moduty typowe SMA

- modut wejs¢ analogowych,

- modut wejs¢ licznikowych i cyfrowych,
- modut wejs¢ czestotliwoSciowych,

- modut wejs¢ alarmowych,

- modut wyjs¢ analogowych,

- modut wyjs¢ cyfrowych,

- modut wyswietlacza cyfrowego,

- modut drukarki,

- modut perforatora,

- modut wyjsé licznikowych i czasowych.

Moduty specjalistyczne SM:
- modut pojedynczy telemechaniki,
- modut wielokrotny telemechaniki.



Moduty sterowania SMA

- modut sterujacy,
- modut zegara,
- modut pulpitu.

Podstawowe parametry techniczne podsystemu telemechaniki cyfrowej:

Warunki wspotpracy modutéw

tacze -

Rodzaje pracy -

Szybkos$é transmisji -

Elementy konstrukcyjne -

Zasilanie -

standard interface SIAL
dwukierunkowe
jednokierunkowe

cykliczna
start-stopowa

50, 100, 200, 400, 600, 1200, 2400 bd

liniowe i cyfrowe elementyscalone, elemen-
ty dyskretne

centralne

Charakterystyka modutu pojedynczego telemechaniki:

Funkcje modutu -

Liczba wejs¢-wyjs¢ z/na

tacze -

Kod wejsciowo-wyjsciowy
z/na interface SIAL -

Kod wejsciowo-wyjsciowy
z/na tacze -

Rodzaje pracy -

nadajnik

odbiornik

nadajnik-odbiornik

nadajnik lub nadajnik-odbiornik
odbiornik lub nadajnik-odbiornik

rownolegty

szeregowy

cykliczna,start-stopowa

Charakterystyka modutu wielokrotnego telemechaniki

Funkcje modutu -

Liczba wejs¢-wyjsé z/na tgcze

Kod wejsciowo-wyjsciowy z/na

odbiér z wyzszego poziomu

odbidér z nizszego poziomu

nadawanie na wyzszy poziom

nadawanie na nizszy poziom

odbidr z wyzszego i nadawanie na nizszy po-
ziom

odbidr z nizszego i nadawanie na wyzszy po-
diom

-16+1

interface SIAL - rdwnolegty

Kod wejsciowo-wyjsciowy z/na tacze - szeregowy

Szybko$¢ transmisji - 50, 100, 200, 400,600, 1200, 2400 bhd

Elementy konstrukcyjne - liniowe i cyfroweuktady scalone, elementy
dyskretne

Zasilanie - centralne

Rodzaj pracy - start-stopowa
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4. Przyktady prac.y urzadzen telemechaniki cyfrowej

Przyktadowy zestaw dla telemetrii i telesygnalizacji jest przedsta-
wiony na rys.l.

Obiekt Dgspozgtor

Owoozenia:
T 1) mjrrwrj  (WHC,«<jélni,cn  trtwidw ntiicionijoh lut wjiOiowjoh
H

Vin
Rya.l. Schemat blokowy urzgdzenia telemetrii i telesygnalizacji cyklicznej
JeBt to zestaw urzadzenia telemetrii'i telesygnalizacji, pracujgcego
w strukturze typu "z punktu do punktu" i charakteryzujagcego sie pracg cy-

kliczng. Transmisja informacji odhywa sie w kierunku od czes$ci zwigzanej
z obiektem do czes$ci zlokalizowanej w dyspozytorni, tgczem jednokierunko-

wym.

Cze$¢ zestawu na obiekcie sktada sie z modutéw wejsciowych,modutu po-

jedynczego telemechaniki i modutu sterujgcego. Cze$¢ zestawu zlokalizowa
na w dyspozytorni sktada sie z modutdw wyjsciowych, modutu pojedynczego
telemechaniki i modutu sterujgcego. Moduty sterujgce, zarbwno na obiek-

cie jak i w dyspozytorni, sterujg pracg pozostatych modutéw przez inter-
face SIAL, zgodnie z programem. Modut pojedynczy telemechaniki zlokali-
zowany na obiekcie pracuje cyklicznie jako nadajnik. Natomiast modut po-
jedynczy telemechaniki zlokalizowany w punkcie dyspozytorskim pracuje cy-
klicznie jako odbiornik.

Jezeli w sktad zestawu wchodzg moduty wejs¢ /na obiekcie/ i wyjs¢ /w
dyspozytorni/ awaryjnych, wodwczas w programie pracy urzgdzenia jest prze-
widziane wysytanie meldunkéw awaryjnych. Meldunek awaryjny przerywa tran-
smisje cykliczng i po jego odbiorze, w czesci dyspozytorskiej cykl rozpo-
czyna sie od poczatku. Przerwanie nadawanego cyklu moze nastagpi¢ po do-
wolnym stowie w cyklu. Meldunek awaryjny sklada sie z statej sekwencji
stow awaryjnych.

Praca cykliczna urzadzenia jest organizowana przez moduty sterujgce i
odbywa sie zgodnie z opisanym ponizej sposobem. Blok sterujgcy na obiek-
cie, zgodnie z programem, nawigzuje kontakt poprzez interface SIAL z da-
nym modutem wejsciowym i przekazuje do niego odpowiednie sygnaty steru-
jace, ktdre powodujg pojawienie sie na wejsSciach modutu informacji z
wskazanego wejscia oraz sygnatu Swiadczacego o pojawieniu sie tej infor-
macji na wyjsciu.
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Nastepnie informacja zostaje przyjeta przez modni sterujgcy, Kktory na-
wigzuje kontakt z modlitem pojedynczym telemechaniki i przekazuje do niegc
informacje oraz sygnat startu, po czym konczy kontakt i przechodzi do wy-
konywania nastepnego punktu programu, tj. do pobrania informacji z kolej-
nego wejscia modutu wejsciowego. Tymczasem informacja z poprzedniego wej
§cia jest nadawana przez modut pojedynczy telemechaniki na obiekcie Iw
kodzie szeregowym/ i odbierana przez modut pojedynczy telemechaniki w dy-
spozytorni.

Nastepnie modut pojedynczy telemechaniki wysyta gygnat przerwania do
modutu sterujgcego i modut sterujgcy nawigzuje z nim kontakt poprzez in-
terface SIAL. Informacja zostaje przekazana do modutu sterujgcego i zgod-
nie z programom podawana jest doodpowiedniego modutu 'wyjsciowego. W iden-
tyczny sposob jest podawana informacja z kolejnych wejsé.

Kazdy cykl jest rozpoczynany stowem synchronizacji o statej, niepowta-
rzalnej w innych stowach, kombinacji bitow. Stowo to synchronizuje prace
nadajnika z odbiornikiem.

Wyzej przedstawiony zestaw jest zestawem najprostszym. Bardziej ztozo-
ne zestawy urzagdzen telemetrii i telesygnalizacji, pracujgce gtownie start
-stopowo, sg wyposazone dodatkowo w pulpit dyspozytorski, wspdipracujagcy
z odpowiednim modutem sterujacym poprzez interface SIAL. Pulpit dyspozy-
torski umozliwia ingerencje dyspozytora w prace zestawu.

Przyktadowy zestaw.urzgdzenia telemetrii i telesygnalizacji start-sto-
powej jest przedstawiony na rys.2.

Rys.2. Schemat blokom urzadzenia telemetrii i telesygnalizacji start-stopowej

Urzagdzenie pracuje w strukturze promieniowej i sktada sie z trzech cze-
§ci: czesSci zlokalizowanej w dyspozytorni, czes$ci zlokalizowanej na obiek-
cie | i-czeSci zlokalizowanej na obiekcie I1I.

Czes¢ w dyspozytorni spetnia role nadrzedng i jest wyposazona w naste-
pujace moduty: modut sterujagcy wspoOtpracujagcy z modutem pulpitu dyspozy-
tora, moduty pojedyncze telemechaniki, moduty wyjsciowe.
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W sktad czes$ci zlokalizowanych na obiektach wchodzg moduty sterujagce,
moduty pojedynczo telemechaniki oraz moduty wejsSciowe.

Wspébipraca miedzy poszczegbdlnymi czeSciami odbywa sie za posrednictwem
tagcz dwukierunkowych. Natomiast wspdtpraca modutdw w kazdej czeSci jest
realizowana przez interface SIAL.

Praca start-stopowa urzgdzenia jest organizowana przez moduly steruja-
ce, zgodnie z programem i przebiega nastepujaco. Modutl sterujacy w czesSci
dyspozytorskiej zgodnie z programem pracy urzadzenia nawigzuje kontakt z
odpowiednim modutem pojedynczym telemechaniki, np. moduiem pojedynczym te-
lemechaniki, ktéry zapewnia tgczno$¢ z obiektem | i przekazuje mu polece-
nie dotyczace wybrania informacji z danego wejscia, w danym module wej-
sciowym na obiekcie |I. Polecenie to zostaje przekazane przez tacze do mo-
dutu pojedynczego telemechaniki na obiekcie I, ktdry po jego odebraniu wy-
syta sygnat przerwania do modutu sterujgcego. Miedzy tymi modutami zosta-
je nawigzany kontakt, w wyniku ktérego polecenie zostaje przekazane do mo-
dutu sterujgcego. Nastepnie modut sterujgcy nawigzuje kontakt z danym mo-
dutem wejSciowym i przekazuje mu polecenie do wykonania. Po wykonaniu po-
lecenia modut wejsciowy wysyta sygnat przerwania do modutu sterujgcego,
ktéry przejmuje informacje telemetryczng lub telesygnalizacyjng. Nastep-
nie informacja ta jest przekazana do modutu pojedynczego telemechaniki
wraz z sygnatem startu.

Modut pojedynczy telemechaniki, ktory poprzednio pracowat jako odbior-
nik,- obecnie pracuje jako nadajnik i przesyta przez tgcze informacje do
modutu pojedynczego telemechaniki w cze$ci dyspozytorskiej. Modut poje-
dynczy telemechaniki w cze$ci dyspozytorskiej, ktory poprzednio pracowat
jako nadajnik, obecnie pracuje jako odbiornik i po odbiorze informacji
przesyta do modutu sterujgcego przez linie interface sygnat przerwania.Po
nawigzaniu kontaktu miedzy tymi modutami informacja jest przekazana do
modutu sterujgcego. Nastepnie modut sterujgcy przekazuje informacje do od-
powiedniego modutu wyjsciowego.

W trakcie opisanego wyzej cyklu pracy w identyczny sposéb moze byé na-
wigzana tacznos$¢ z obiektem li, jezeli jest ona przewidziana w programie
pracy'modutu sterujgcego w cze$ci dyspozytorskiej.

Przyktadowy zestaw urzgdzenia telemechaniki dla telesterowania wielo-
kanatowego jest przedstawiony na rys.3.

Urzadzenie pracuje start-stopowo w strukturze systemowej trzypoziomo-
wej rozgatezionej. Poziom O jest nadrzedny w stosunku do poziomu 1 i 2.
Poziom 1 jest nadrzedny w stosunku do poziomu 2. Poziom 9 jest wypo-
sazony w:. modut sterujgcy, wspdipracujacy z pulpitem operatora przez in-
terface SIAL, moduty wyjsciowe oraz modut wielokrotny telemechaniki.

Poziom 1 jest wyposazony w: modut sterujacy, wspotpracujacy z pulpi-
tem przez interface SIAL, moduty wejSciowe, moduly wyjsciowe oraz modut
wielokrotny telemechaniki.

Poziom 2 jest 'wyposazony w: modut sterujgcy, wspoOtpracujacy z pulpi-
tem operatora przez interface SIAL, moduty wejSciowe, moduty wyjSciowe o—
raz modut pojedynczy telemechaniki.

Wspdtpraca modutéw na kazdym poziomie, z wyjatkiem modutu pulpitu ope-
ratora, Odbywa 3ie przez interface SIAL. Wspoétpraca miedzy poziomami 0 i
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Hys-3* Schemat blokowy urzadzenia telesterowania wielokanatowego

1 jest realizowana przy pomocy jaodutéw wielokrotnych telemechaniki»posia-
dajgcych wejscia-wyjscia z/na 1 < *“6 tgcz dwukierunkowych. Wspdtpraca mie-
dzy poziomami 1 i 2 jest realizowana przy pomocy modutu wielokrotnego te-
lemechaniki, zlokalizowanego na poziomie 1 modutéw pojedynczych telemecha-
niki, zlokalizowanych na poziomie 2 oraz tgcz dwukierunkowych. Kazdy mo-
dut zestawu oraz kazde wejscie i wyjscie ma przyporzadkowany adres, ktory
zawsze towarzyszy informacji przesytanej z/do tego modutu wejscia lub wyj-
$cia.

Praca start-stopowa urzgdzenia jest organizowana przez, moduty sterujg-
ce, zgodnie z programem. Mozliwos¢ ingerencji dyspozytorOw w prace urzg-
dzenia jest zapewnione przy pomocy pulpitow dyspozytorskich.

Niech jednym z punktow programu modutu sterujgcego na poziomie 0 be-
dzie przestanie rozkazu sxerowniczego do okre$lonego wyjscia w danym mo-
dule, zlokalizowanym na poziomie 2. Wo6wczas modut sterujgcy /na poziomie
0/ przez interface SIAl nawigzuje kontakt z modutem wielokrotnym teleme-
chaniki oraz przekazuje mu adres punktu docelowego i rozkaz..Nastepnie mo-
dut wielokrotny telemechaniki przesyta rozkaz zgodnie z adresem przez
odpowiednie tgcze do modutu wielokrotnego telemechaniki na poziomie 1.Mo-
dut wielokrotny telemechaniki po odszyfrowaniu adresu przesyta rozkaz wraz
z adresem do modutu pojedynczego telemechaniki na poziomie 2 przez odpo-
wiednie tgcze. Po ich odbiorze modut pojedynczy telemechaniki przesyta sy-
gnat przerwania do modutu sterujagcego przez interface SIAL i uzyskuje kon-
takt, ktorego wynikiem jest przekazanie adresu i rozkazu do modutu steru-
jacego. Ostatnim etapem jest przekazanie rozkazu i adresu do odpowiednie-
go modutu wyjsciowego na poziomie.2*

Przeptyw informacji w przeciwnym kierunku odbywa sie wanalogiczny spo-
s6b, z tym ze informacja ta zawsze traktowana jest jako podrzedna iw przy-
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padku ‘cajecia tgcaa przez informacje z poziomu nadrzednego - oczekuje na
zwolnienie tgcza.

Oczywiscie, wurzadzeniu jest mozliwe kontaktowanie sie miedzy wszyst-
kimi poziomami,

5. Przyktady wspotpracy urzadzen podsystemu telemechaniki
z -urzadzeniami innych podsystemow SVA

Przyktadowy zestaw urzgdzenia telemedhaniki wspOtpracujgcy z urzagdze-

niem centralnej rejestracji i kontroli jest przedstawiony na rys.4.
r
Drpozytof
Rya.4. Wspdtpraca urzgdzenia telemetrii i telesygnalizacji cyklicznej z urzadze-

niem CRK /schemat hlokoy”r/

Urzadzenie telemechaniki jest urzadzeniem telemetrii i telesygnaliza-
cji, pracujagcym cyklicznie w strukturze typu "z punktu do punktu"

Urzadzenie centralnej rejestracji i kontroli wspoéipracuje z urzadzeniem
telemechaniki za posrednictwem wspdlnego modutu sterujgcego. Informacja
telemetryczna i telesygnalizacyjna jest przesytana zdalnie z cze$ci urza-
dzenia, ktora jest zlokalizowana na obiekcie, do czesci wspdipracujacej
bezposrednio z urzgdzeniem centralnej rejestracji i kontroli, przez ta-
cze jednokierunkowe.

Praca urzadzen jest organizowana przez modutly sterujace zgodnie z pro-
gramem. Meldunki awaryjne sg przesytane identycznie jak w przyktadzie o-
pisanym w pkt.4,

Przyktadowy zestaw urzgdzenia telemechaniki, wspdtpracujagcego z wielo-
kanatowym regulatorem cyfrowym, jest przedstawiony na rys.5. Urzadzenie
telemechaniki jest urzadzeniem telesterowania, pracujgcym start-stopowo w
strukturz e typu "z punktu do punktu”.

Wielokanatowy regulator cyfrowy jest zlokalizowany wraz z czeScig ze-
stawu urzgdzenia telemechaniki na obiekcie. P6zostata cze$¢ zestawu urzg-
dzenia telemechaniki znajduje sie w punkcie dyspozytorskim.
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Rys.5. Wspotpraca urzadzenia -telesterowania jednokanatowego z urzgadzeniem wie-
lokanatowego regulatora cyfrowego /schemat blokowy/

Wspotpraca urzadzen jest realizowana dzieki wsp6lnemu modutowi steru-
jacemu, zlokalizowanemu na obiekcie. Z'modutami sterujagcymi wspdipracuja
przez interface SIAL pulpity operatorow, zapewniajgce mozliwos¢ ingeren-
cji operatoréw w prace urzagdzen.

Rozkazy z punktu dyspozytorskiego sg przesytane zgodnie z programem
pracy modutu sterujgcego do modutu pojedynczego przez interface SIAL.Na-
stepnie za posSrednictwem tgcza sag przekazywane do modutu pojedynczego na
obiekcie. Modut pojedynczy telemechaniki wysyta sygnat przerwania do mo-
dutu sterujagcego i po nawigzaniu kontaktu rozkazy sg wprowadzane do mo-
dutu sterujgcego. W'ten sposdb rozkazy sg przekazywane do wielokanatowe-
go regulatora cyfrowego.

Informacja z wielokanatlowego regulatora cyfrowego jest przekazywana za
posrednictwem modutu sterujgcego do modutu pojedynczego telemechaniki,ktd-
ry z kolei przekazuj jg przez tgcze do.modutu pojedynczego telemechaniki,
zlokalizowanego w punkcie dyspozytorskim. Nastepna informacja, przez in-
terface SIAL, jest podawana za posrednictwem modutu sterujgcego do modutu
wyjsciowego.
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mgr inz. Henryk KORDECKI

OsSrodek Badawczo-Rozwojowy
Pomiaréw i Automatyki Elektronicznej

PODSYSTEM REGULACJI CYFROWEJ
w RAMACH MODULOWEGO SYSTEMU
AUTOMATYKI CYFROWEJ 3MA

1. Ogolna charakterystyka podsystemu

Podsystem regulacji cyfrowej budowany na bazie SM obejmuje zestaw zu-
nifikowanych blokéw, zapewniajgcych synteze wielokanatowych regulatoréw
cyfrowych o zadanej strukturze. Do organizacji wymiany informacji mie.dzy
blokami przyjeto standardowe potaczenia SIAL i SIAK, co czyni podsystem
elastycznym oraz umozliwia jego budowe z modutéw SM po wprowadzeniu do
systemu jedynie trzech blokéw specjalizowanych.

Regulatory oudowane w ramach podsystemu regulacji cyfrowej mozna po-
dzieli¢ na trzy rodzaje:

al proporcjonalne /[P - regulatory/
b/ catkujagce /1 - regulatory/
c/ proporcjonalno-catkujgce /Pl - regulatory/

Zgodnie z tym podziatem roéwnania regulatorow majg postac:
al Aultl = « X Enlnj
V fvv = x25S X tiTl

nt A
c/ fx/t/ =K1l x [m ]+ K2 > x [iTj

dla nT4-t4 /n+l/ T t*
gdzie: x[nT] - rdznica miedzy wartoscig zadang Tz a wartoscig rzeczywi-
stg ty/t/ mierzona w dyskretnych momentach czasowych

- warto$s¢ sygnatu sterujgcego
K.j, K2~ wspotczynniki nastaw
T - okres prébkowania
Sygnat sterujacy na wyjsciu regulatoréw zmienia sie w okre$lonych mo-
mentach czasowych. Wczasie miedzy dwoma zmianami jest on staty.
Jest wiec:

j'ﬁ/ = yu~r =3 const
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dla ni~ t~ [/n+1/ T

Schemat blokowy wielokanatowego regulatora cyfrowego przedstawiony jest
na rys.l.

Informacja z obiektu jest pobierana cyklicznie przez bloki wejsciowe.
Czas cyklu moze by¢ inny dla kazdego kanatu i zalezy od parametréow obiek-
tu i od warunkéw dotyczgcych, jakosci regulacji.

Mfit
optrintn
SWL
shrujacy
SIAL
BM Viefc .
ieci .
i 1 aymoreru - PN i\ Z
i 11 R
I Bloki wejsciowe JiMafci wyjsciowe
I _
|
ff
Z obiektu- do obiekta

Rys.!. Schemat blokowy wielokanatowego regulatora cyfrowego

Sygnal sterujacy wyprowadzany jest do obiektu przez bloki wyjsciowe.
CatosScig pracy regulatora kieruje blok sterujgcy. Pulpit daje operatorowi
mozliwo$¢ sprawdzenia pracy arytmometru, wprowadzenia i wyprowadzenia 16-
bitowej informacji, zgodnie z wybranym adresem oraz wyzerowania blokéw
sygnatem zerowania ogdélnego. Na pulpicie znajduje sie wySwietlacz, umoz-
liwiajgcy wzrokowag kontrole wykonywanych operacji.

2. Parametry techniczne i zestaw S$rodkdéw
dla podsystemu regulacji cyfrowej

W sktad podsystemu wchodzg nastepujgce jednostki funkcjonalne, typowe
dla SM:

Bloki wejsciowe;

- blok wej$¢ analogowych,
- blok-wejs¢ licznikowych,
- blok wejsé cyfrowych;

Bloki wyjsSciowe:

- blok wyjs¢ analogowych,
- blok wyjs¢ cyfrowych,

- blok wyjsé licznikowych;
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Blok pamieci operacyjnej.
Specjalizowanymi jednostkami funkcjonalnymi, wchodzacymi w 3ktad pod-
systemu regulacji cyfrowej, sa:

- blok sterowania,
- blok arytmetyczny,
- pulpit operatora.

Parametry techniczne:

Sygnaty wejsciowe
- prad staty -0t 5mA 0+20 mA 4420 mA
- napiecie state -0 4 +10 V

Sygnaty wyjsciowe

- prad staty -0+5 mA 0+ 20 mA 4 + 20 mA
- napiecie state -0+ +10 V

- czas trwania impulsu -0+ 5s

- ilos¢ impulséw -0 + 256

Ilo$¢ kanatéw - 16 lub 32

Wielkos$ci regulowane recznie dla kazdego kanatu:

- wspotczynniki nastaw i K,

- wielkos$ci zadane fl
Wspotczynnik 0,2 +20
Stata czasowa catkowania —2 + 2000 s
Doktadnos$¢ regulacji - 0,5*

3. Przyktady pracy regulatorow cyfrowych

Regulatory budowane w ramach podsystemu regulacji cyfrowej moga praco-
wa¢ samodzielnie, bez potgczen z urzadzeniami innych podsystemdéw SMAW ta
kim przypadku wszystkie wartosci state, tzn. warto$ci zadane * oraz
wspotczynniki nastaw K{ i K* wprowadzane sg do pamieci operacyjnej po-
przez pulpit.

M ttok

SIAL

Kt e bl

-cdhiofeiq .0JSio/OJU tttruiw

SIAL ) U g*
= il pirdir

ObitktT t»jSfwjtor

Hy».2. Wspotpraca urzagdzania telesterowania jednokanatowego z urzgdzeniem wielo-
kanatowego regulatora cylrowego /schemat blokowy/
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Wspdiprace regulatord6w z urzgadzeniami innych podsystemdéw budowanych na
bazie SVA umozliwia standardowe potgczenie interface*owe SIAL. Istnieje
wobec tego mozliwo$s¢é wprowadzenia do regulatora z urzagdzen wspotpracujg-
cych wartosci ~ , VV, Ku K2.

Do urzadzen wspoOtpracujacych mozna przestaé wyliczong przez regulator -
warto$s¢ sygnatu sterujgcego "o/t/.

Dla przyktadu na rys.2. podano schemat blokowy wspo6ipracujgcych ze so-
ba urzadzen podsysteméw regulacji cyfrowej i telemechaniki. Przypadek ta-
ki ma miejsce, gdy regulator jest zainstalowany na obiekcie potozonym w
znacznej odlegtosci od punktu dyspozytorskiego.

4. Uwagi koncowe

Nalezy zwr6ci¢ uwage na to, ze stworzenie podsystemu regulacji cyfro-
wej nie wymagato duzych naktadéw finansowych. Do istniejgcych juz typowych
blokéw zostaty dotgczone tylko trzy bloki specjalizowane, co pozwolito
znacznie zwiekszyé zakres i mozliwosci zastosowan SM.

Celowym wydaje sie rowniez stosowanie opisanych poprzednio regulatoréw
w przypadku, gdy na obiekcie przewiduje sie zainstalowanie maszyny cyfro-

wej.Odcigza ta maszyne cyfrowg i daje jej mozliwos¢ rdwnoczesnej obstugi
innych systeméw jak np. CRIiS. Spetnienie warunkéw dotyczacych jakosci re-
gulacji, szczegOlnie przy procesach szybkich, wymaga krdotkiego $cisle o-
kreslonego okresu prébkowania T. Jezeli maszyna cyfrowa zostanie uzyta do
obstugi np. CRIiS oraz do regulacji, wymagania takie nie bedg mozliwe do
spetnienia w kazdym przypadku, poniewaz przerwania z podsystemu CRiS np.
przy awarii beda obstugiwane przez maszyne cyfrowg przed wykonaniem ob-
liczen zwigzanych z regulacjg. Poza tym awaria maszyny cyfrowej nie wyma-
ga natychmiastowego przej$cia na regulacje reczna, jezeli na obiekcie za-
instalowano wspoOipracujagce z nig regulatory.

W pordwnaniu z regulatorami analogowymi, omawiane wielokanatowe regu-
latory cyfrowe sa doktadniejsze i tahnsze. W kompleksowych systemach auto-
matyzacji dajg mozliwosé¢ wspdipracy z nadrzedng maszyng cyfrowg bez zasto
sowania dodatkowego przetwarzania informacji z analogowej na cyfrowg i
odwrotnie. Oprocz tego regulatory cyfrowe moga bez zadnych zmian konstruk
cyjnych pracowaé¢ w uktadach adaptacyjnych. Prowadzac identyfikacje obiek-
tu mozna korygowaé¢ wspdtczynniki nastaw i K?, co jest rownoznaczne ze
zmiang parametrow regulatora.

Przystosowanie regulatorow analogowych do pracy w uktadach adaptacyj-
nych jest kosztowne z uwagi na trudno$ci w zachowaniu liniowo$ci zmian pa-
rametrow tych uktadéw.

Przytoczone powyzej fakty powinny decydowa¢ o szerokim zastosowaniu
wielokanatowych regulatorow cyfrowych.

¢V
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mgr inz. Mirostaw NOWAKOWSKI

Przemystowy Instytut
Automatyki i Pomiarow
Oddziat w +todzi

ELEKTRONICZNY SYSTEM
SYGNALI1ZACJI ALARMOWEJ NA STATKU

W step

Wraz z rozwojem stopnia zautomatyzowania réznych urzadzen zainstalowa-
nych na statku, a tym samym zmniejszeniem stanu osobowego zatogi,koniecz-
ne staje sie doktadne, ciggte, centralne kontrolowanie i sygnalizowanie
przekroczen od ustalonych wartosci wszystkich zasadniczych parametrow.

Istnienie centralnego systemu kontroli z sygnalizacja przekroczen w
réznych punktach statku w mys$l przepiséw towarzystw klasyfikacyjnych jest
nieodzowne do otrzymania znaku "sitownia okresowo bezwachtowa".

Dotychczas na statkach krajowych spotykane byty ukitady alarmowe budo-
wane wytgcznie w oparciu o technike przekaznikowga i bedace czes$cig wypo-
sazenia uktadéw sterowania, nie stanowigce przy tym jednolitej uniwersal-

nej struktury. WPrzemystowym Instytucie Automatyki i Pomiaréw /Oddziat w
todzi/ podjeto prace nad systemem kontrolno-sygnalizacyjnym dla potrzeb
okretownictwa, opartego na modutowej strukturze i wykorzystujgcego do-

tychczasowe osiggniecia w konstrukcji przyrzagdow potprzewodnikowych.

Wymagania stawiane systemowi sygnalizacji alarmowej

Gtownym zadaniem systemu sygnalizacji alarmowej jest kontrolowanie war
tosci parametréw roznych obiektdw /silnik gtdwny, urzgdzenia elektroener-
getyczne/ i, w przypadku przekroczenia wartosci granicznej, informowanie
zatogi o zaistniatym stanie awaryjnym.

Sposob informowania obstugi przez system alarmowy reguluja przepisy
PRS, wg ktérych miedzy innymi:

—uktad alarmowy powinien mie¢ wtasciwosci pamieciowe pozwalajgce na po-
dawanie sygnatu alarmowego nawet po chwilowym ustaniu przyczyny jego pow-
stania;

- uktad alarmowy powinien podawa¢ jednoczes$nie sygnaty Swietlne i dzwie-
kowe.
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Sygnat Swietlny powinien by¢ podawany Swiatlem migajagcym i powinien
wskazywaé przyczyny jego zadziatania.Catkowite skasowanie sygnatu Swiet-
Inego powinno byé mozliwe dopiero po usunieciu przyczyn jego wtaczenia.
Sygnat dzwiekowy moze by¢ wspdlny dla wszystkich rodzajéw alarméw i moze
by¢ przejsciowo wytgczony po zadziataniu,przy zachowaniu mozliwosci poda-
wania sygnatéw od innych parametrow. Wytgczeniu sygnatu dZzwiekowego moze
towarzyszy¢ zmiana sygnatu Swietlnego ze Swiatta migajgcego na state.

Oprécz powyzszych wymagan istnieje konieczno$¢ przekazywania sygnali-
zacji alarmu na mostek oraz do kabiny dyzurnego mechanika.

W dotychczasowych rozwigzaniach firm zagranicznych przyjete sg sposo-
by sygnalizacji:

al/ na mostku pojawienie sie alarmu grupowego /jednego z kilkudziesieciu
alarméw tego samego obiektu/ powoduje Swiecenie Swiattem migowym lampki
na mostku i wtaczenie sie brzeczyka. Stan ten trwa do chwili skwitowania
Po skwitowaniu na mostku wytgcza sie brzeczyk, a lampka pali sie Swiat-
tem ciggtym i gas$nie z chwilg skwitowania alarmu w sitowni;

b/ w kabinie dyzurnego mechanika pojawienie sie jednego z alarméw grupo-
wych powoduje zapalenie lampki Swiatlem migowym i wigczenie brzeczyka w
kabinie dyzurnego oraz w pomieszczeniach ogélnych. BrzeczyKki wytgczaja
sie po skwitowaniu alarmu w kabinie, natomiast lampki gasng po skwitowa-
niu w sitowni.

Realizacje powyzszych wymagahn w opracowywanym systemie postanowiono
oprze¢ na odpowiednio skonstruowanym module alarmu.

Modut alarmu

Podstawowym zadaniem modutu alarmu jest przetworzenie sygnatu z czuj-
nika stykowego po wystgpieniu przekroczenia na odpowiednie sygnaty alar-
mu optycznego i akustycznego w mys$l przepisow PRS.

Ponizej przedstawiono- sposéb projektowania modutu alarmu w oparciu o
funktory logiczne w wersji scalonej typu NAND. Diagram pracy opisywanego
modutu, uwzgledniajacy mozliwe przypadki wystapienia zaklécen i sygnatow
kwitujgcych, przedstawiony jest na rys.l.

Lo Lo i i [ [ i

n n n n n

i — i re i M~ L r~i

U rnnmin mTTTrm mim irmi
K r ( i— i i
C n n n

Bjrs.1. Diagram pracy modutu alarmu: a - zaktdcenia, b - kwitowanie,
WL - sygnat akustyczny, W, - sygnat optyczny migowy, Hz - sygnat
optyczny ciaggty, ¢ - wygaszenie sygnatu optycznego

Z diagramu wynika, iz sygnat akustyczny oraz sygnat Swiatta migowego
trwajg w tych samych czasowych i dlatego w syntezie uktadu rozpatrzono je
tacznie, oznaczajgc przez W-. Synteze przeprowadzono oddzielnie dla syg-

natow Wi oraz Wo.
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Diagram pracy ola sygnatlu W przedstawia rys.2.

a z 3 A A Z 56A 2 57254 A 7z JAA 2 3 A

Bys.2. Diagram prauy dla 3/griatu ™|

Tablice przejsé dla sygnatéw ab \W utworzono korzystajgc z zasad
projektowania uktadow sekwencyjnych. Stany oznaczone kotkiem sa stanami
stabilnymi, uwzglednionymi w diagramie.

ab 00 31 11 1°

1 o - - 2 0
2 5 3 © 1
3 1 0 4 0
4 1 - - © 0
5 © b6 2 1
6 1l o - - 0
Po potaczeniu standw zgodnych otrzymano uproszczone tablice przejsé
/b, c/»
b/ . c/
ab 00 01 11 10 w ab 00 01 11 10 W
1.6 © - 2 0 1 © 0 - 2 0
2,5 (D 6. 3 o 1 2 o 1 3 o 1
3,4 - © © 0 3 1 - © © 0

Oelem unikniecia wyscigu przy przejsciu ze stanu 3 do stanu 1 wprowa-
dzono stan 4. Tablica przej$s¢ przyjmuje woéwczas postac wg /d/.

ab 00 01 11 10
1 © © - :

© 1 s © 1
34 - 00O

4 1 - - -

Wl
0

N
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Po zakonczeniu i minimalizacji /tablice e,f,g,h/ otrzymujemy funkcje
opisujace uktad postaci

X =y(a+bh) (t>+x) =y +a +b +b + x

i = (a+F) (a + x) (aty} =a +b+a+x+a+y

W = yX
ab 00 01 11 10 f/ ab 00 Ol 11 10
Moo 00 00 - O1 A00 O -0
01 01 00 11 Ol o0 o 0o t o
11 10 11 1 1 1 - 1 .1
10 00 : . 00, -
XX I X
ab 00 Ol 11 10 h/ x 0 1
oo \p_ 0y 1 yo 0
o0 1 0 1 1 1 o 1
i ., 1 1 i
0y 5y 7

mTworzac z rys.1 diagram dla sygnatu W2 wuwzgledniajgcy sygnaty a, W,
¢, W2 i postepujac analogicznie otrzymujemy funkcje opisujacg sygnat W2
w postaci:

W =w (a+tc ) (atwQ = w'+a +c +a +wgy

Nalezy teraz dokona¢ rozgraniczenia sygnat na sygnat alarmu akus-
tycznego i Swiatta.migowego. Dla otrzymania tego ostatniego wprowadzonodo
uktadu impulsy prostokatne cT/t/. Sygnal Swietlny jest sumarycznym sygna-
tem Swiatta migowego oraz Swiatta ciggtego, co mozna przedstawi¢ w posta-
ci:

s. = wl<s57v + w2

Schemat uktadu logicznego realizujagcego powyzsze funkcje przedstawiony
jest na rys. 3 i zrealizowany na elementach 1 » 17 typu NAND. W uktadzie
przyjeto ujemng konwencje sygnatdéw, tzn. potencjat "+5 V' odpowiada syg-
natowi "0" natomiast potencjat "0 V' odpowiada sygnatowi "1".

Syntezy uktadu dla elementow typu "NAND" dokonuje sie wodwczas identycz-

nie jak dla elementéw typu "NOR", z tg roznicg, ze nalezy jedynie zanego-
wa¢ sygnaty wyjsciowe /dla uzyskania stanu nasycenia tranzystoral/.
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Rys.3. Schemat ideowy modutu-alarmu

Petny schemat elektryczny modutu alarmu rozszerzony jest o tranzysto-
rowy element op6Zniajacy i zrealizowany na tranzystorach T] - T4. Wopro-
wadzenie tego uktadu wynika z koniecznos$ci wyeliminowania przypadkowych ja-
dziatan uktadu przy drganiach stykow przechytach statku itp. Modut alarmu
moze wspoOtpracowaé z czujnikiem o stykach normalnie zwartych /wejscie A/
lub z czujnikiem o stykach normalnie rozwartych /wejscie D oraz zwarte B
ol.

Dziatanie uktadu jest nastepujace: z chwilg pojawienia sie stanu alar-
mowego /nprozw arcie stykdw czujnika potgczonego z wejSciem D/ zaczyna
roztadowywac¢ sie kondensator C poprzez rezyszory R4, R oraz poprzez rezy-
stancje wejsciowa tranzystora T2 /wtérnik emiterowy/. Po zmniejszeniu sie
napiecia na rezystorze R5 ponizej okre$lonej wartosci nastepuje skokowa
zmiana napiecia na kolektorze tranzystora T4 /tranzystory T3 i T4 tworzg
uktad o charakterystyce przekaZznikowej/ i napiecie wyjsciowe staje sie
bliskie zeru. Stan ten jest stanem alarmu dla uktadu logicznego,ktéory za-
tagcza tranzystor Tg oraz impulsowo tranzystor Tg powodujac miganie lampki
14 1 trwa az do chwili pojawienia sie na szynie "kwitowanie" potencjatu
0 V.

"Teraz, jezeli stan alarmu istnieje nadal, lampka pali sie Swiattem
ciggtym, a tranzystor Tg zostaje odciety, jezeli natomiast stan alarmowy
zaniknat przed kwitowaniem, lampka zostaje wygaszona, lampka przy braku
stanu alarmowego po uprzednim skwitowaniu zostaje wygaszona,jezeli na szy
nie "wyg. sygnatu optycznego" wystagpi potencjat 0 V.

Modut alarmu zostat dodatkowo rozbudowany o wejScia "kontrola uktadu”,
"kontrola Zzaréwek" oraz "blokada" —przetgcznik P.Uktad reaguje napowyz-
sze, jezeli na ktérejkolwiek z szyn wystapi potencjat 0 V.
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Przyktad rozwigzania systei;u alarmowego

Uproszczone rozwigzanie systemu alarmowego w oparciu o omawiany modut
alarmu podano przyktadowo na rys.4.

Rys.4. Przykfca schemat blokowy sysi-eau -jyrn-- :isaoji alarmowa,)

lioduty systemu mumieszczone sg w Centrali Manewrowo-Kontrolnej /CMK/,na
mostku oraz w pomieszczeniach kabinolyych mechanikéw. WCMK znajduje sie
N/14-*9i/ modutdw, alarmoéw potaczonych do wspdlnych szyn oraz stanowisko o0-
peracyjne pozwalajgce dokonywa¢ czynnos$ci kwitowania, wygaszania sygnali-
zacji optycznej, kontroli uktadu, kontroli zaréwek, przesytania alarmow
do kabin. Na mostku znajdujg sie moduty alarméw grupowych, stanowisko o-
peracyjne oraz wskaznik nadzorujgcego, wskazujagcy ktéry z mechanikéw pet-
ni dyzur w kabinie.

W kabinie odbiornik kabinowy umozliwia przestanie z sitowni informacji
0o stanie alarmu z mozliwos$cig wygaszenia sygnalizacji akustycznej. Alarmy
akustyczne sygnalizowane sg odrebnym buczkiem w sitowni, na mostku oraz w
kabinie.

Przedstawiony przyktad systemu sygnalizacji zrealizowany jest przy po-
mocy czterech typowych modutdw: modutéw alarmu, generatora impulséw pro-
stokgtnych, wzmacniaczy mocy, odbiornikéw kabinowych oraz niemodutowej
lecz bardzo prostej czeSci operacyjnej /przyciski sterownicze/.
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Zakonczenie

Przedstawiona przyktadowo struktura moze byé w oparciu o wymienione mo-
duty rozszerzona o system wzywania mechanikéw z kabin oraz ciggte Sledze-
nie z mostka ewentualnych przekroczeA waznych parametréow, przez umieszcze-
nie niektérych modutéw alarmu na mostku. Mozliwa jest réwniez pewna mody-
fikacja uktadu.

Miedzy innymi z uwagi na stosunkowo duzg produkcje eksportowg polskie-
go przemystu okretowego mozna zmienia¢ sposdb sygnalizowania stanéw alar-
mowych w CVK oraz na mostku w my$l przepisdw zagranicznych towarzystw kia
syfikacy jnych.

Réznice wystepujace w tym zakresie miedzy PRS a wyzej wspomnianymi sg
niewielkie: zasadniczo jedynie zanik zaktdcenia powoduje samoczynne wygas-
niecie lampki.

Zmieniajagc odpowiednio diagram pracy /por.rys.1/ i dokonujgc syntezy w
sposdb analogiczny mozna odpowiednio zmodyfikowaé modut alarmu i dostoso-
wat¢ go do wymaganych potrzeb.

Mozliwe jest rowniez stworzenie modutu uniwersalnego, w ktéorym droga
zewnetrznych przetagczen otrzyma sie odpowiedni algorytm pracy.

Z uwagi na elastyczng konstrukcje elektryczng i mechaniczng istniejgce
moduty mozna rozszerzy¢ o moduty dodatkowe, podnoszace zakres spetnia-
nych funkcji,a tym samym walory uzytkowe systemu. Z modutdw dodatkowych,
ktére przewiduje sie wprowadzi¢, nalezy wymieni¢ przede wszystkim modut
alarmowy analogowy, stuzgcy do rozszerzenia ukiadu o nadzorowanie i ewen-
tualnie pomiar parametrow przy pomocy czujnikdéw analogowych oraz modut wy-
krywania zwar¢ i przerw w okablowaniu czujnikéw.

Droga rozbudowy uktadu mozliwe réwniez bedzie wydrukowywanie standéw a-
larmowych nadzorowanych parame”ow.
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mgr inz. Edward PEDA

Zjednoczenie "Mera"

KOMPUTEROWY SYSTEM BADANIA
ZDOLNOSCI PRODUKCYJNYCH 1 INWESTYCJI

1. Wstep

Petniejsze wykorzystanie rezerw naszych zaktadow przemystowych nalezy
do gtéwnych zadan obecnej polityki gospodarczej kraju. Istnieje mozliwosé
rozwijania produkcji wyrobéw poprzez powiekszenie wskaZznika zmianowoSci.
Jest to znacznie efektywniejszy sposob dziatania niz preferowany w minio-
nym okresie wzrost dochodu narodowego gtdwnie poprzez budownictwo inwes-
tycyjne. Ma to tym wieksze znaczenie, ze w kraju wystepuje deficyt mater-
iatbw budowlanych dla potrzeb budownictwa mieszkaniowego. Do optymalnych
rozwigzan w tym zakresie niezbedne sg odpowiednie informacje. Drugim is-
totnym zagadnieniem jest’problematyka racjonalnego kierunkowania inwesty-
cji. Chedzi o to, aby podejmowanie decyzji inwestycyjnych nie odbywato
sie "na wyczucie".

Przed podjeciem decyzji inwestycyjnej nalezy rozwazy¢ takie elementy,
jak: wielko$¢ zapotrzebowania na wyroby, mozliwos$ci kooperacyjne,kadrowe,
a takze lokalizacje inwestycji. Znane sg przypadki budowy duzych zaktaddéw
przemystowych w miejscu, gdzie wystepuje ostry deficyt sity roboczej.Zda-
rza sie rowniez, iz planowana produkcja nie posiada dostatecznego zbytu,a
w innym przypadku nie mozna uzyska¢ potrzebnych do produkcji 'materiatow
oraz podzespotdw, limitujgcych nalezyte wykorzystanie potencjatu produk-
cyjnego. Wystepujag takze przypadki, iz mimo prawidlowego cyklu postepowa-
nia prognozy nie sprawdzaty sie. Wyjscie z krytycznej sytuacji wigze sie
z podjeciem prawidtowych decyzji, w odpowiednim czasie, w celu ogranicze-
nia do minimum strat gospodarczych. Niestety, z praktyki wynika, iz po-
dejmuje sie takze decyzjie zbyt pdzno, dopiero najczes$ciej na interwencje
banku finansujgcego, miedzy innymi ze wzgledu na brak w odpowiednim cza-
sie aktualnych informacji.

Osobnym zagadnieniem jest problematyka kierowania jednostkami- gospo-
darczymi. Pomy$lne dziatanie w tym przypadku wigze sie miedzy innymi z ko-
niecznos$cig ciggtego harmonizowania wielu czynnikéw takich jak: fundusz
ptac, wielko$§¢ produkcji, naktady za zakupy wyposazenia, kooperacji itp.
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I tutaj podejmowanie decyzji, "na wyczucie" czesto watmosferze nieufnos-,-
ci miedzy zakladem a zjednoczeniem nie prowadzi do pozytywnych rezultatéow.
Nalezy wzig¢ pod uwage, iz harmonizowanie wymienionych czynnikow jest
znacznie utrudniona np. w zjednoczeniu, gdzie dominuje produkcja mato- i
Srednioseryjna, czuta na zapotrzebowanie rynku krajowego i zagranicznego.
Niedostateczna ilo$sé informacji i w tym przypadku jest niezwykle powszech
ng przyczyng btednych ocen i wnioskowania. Wcelu pomys$inego oddziatywa-
nia na sytuacje oraz podejmowania w tych wszystkich przypadkach optymal-
nych decyzji niezbedne jest posiadanie tatwo dostepnych i aktualnych in-
formacji, przede wszystkim dotyczacych zdolnos$ci produkcyjnych /mozliwos-
ci produkcyjnych/. Zaistniata wiec potrzeba opracowania i wprowadzenia
do eksploatacji systemu informatycznego.

W Zjednoczeniu Przemystu Automatyki i Aparatury Pomiarowej "Mera" za-
danie to speinia wdrazany system "zdolnos$ci produkcy]j-
ne i inwestycje" wchodzacy w sktad Systemu Automatycznego
Przetwarzania Danych Ewidencyjno-Planistycznych /SAPDEP/.

Punktem wyjscia do opracowania systemu byto ustalenie, iz zdolnos$¢ pro
dukcyjng przedsiebiorstwa /zjednoczenia/ nalezy rozpatrywa¢ w nastepuja-
cych aspektach:

- zapotrzebowania na wyroby;

- istniejacych mocy produkcyjnych;

- mozliwos$ci zaopatrzeniowych w materiaty i podzespoty;
- bedacych w dyspozycji powierzchni produkcyjnych;

- mozliwos$ci naboru kadr.

Elementy te decydujg o poziomie zdolnosci produkcyjnych.przedsiebior-
stwa /zjednoczenial/. Pozadane jest jak najdalej idace zharmonizowanie wy-
mienionych czynnikéw. Prowadzi to do uzyskania maksymalnej zdolnosci pro-
dukcyjnej w istniejagcych warunkach.

2. Zakres i funkcje systemu

System obejmuje swoim zakresem dziedzine inwestycji, rozpatrywang na
tle istniejgcych zdolnos$ci produkcyjnych. Obejmuje on wszystkie przedsie-
biorstwa Zjednoczenia Przemystu Automatyki i Aparatury Pomiarowej "Mera".

Podstawowe funkcje systemu przedstawiajg sie nastepujgco:

- ustalanie w stanowisko—godzinach niedoboréw lub rezerw potencjatu pro-
dukcyjnego w grupach stanowisk wzajemnie zamiennych w stosunku do przy-
jetego do rozwazali programu produkcyjnego zaktadu lub zjednoczenia;

- ustalanie nadmiaréw lub niedoboréw zatrudnienia, kooperacji i powierz-
chni;

- ustalanie konwersji mocy miedzy zaktadami;

- ustalania wartosci produkcji dowolnego programu produkcyjnego z uwzgled-
nieniem eksportu oraz wartosci importu koniecznego do realizacji pro-
gramu;

- ustalanie /w wyniku analizy powyzszych danych/ potrzeb inwestycyjnych;

- analiza stanu posiadanego majatku trwatego /budynki, 'wyposazenie tech-
nologiczne/ wg kryteriow wieku, stanu zuzycia, r6znorodnos$ci, uniwersal-
nos$ci, wyposazenia itp.;

- stworzenie banku informacji, likwidujgcego wielokrotne przygotowywanie
danych dla réznych szczebli zarzadzania;

- informacje uzyskiwane z podsystemu odcigzag biuro projektowe od praco-
chtonnych obliczen oraz zbierania podstawowych informacji o zaktadacn.
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System podzielony jest na trzy jednostki przetwarzania. Pierwsza,jed-
nostka przetwarzania obejmuje tworzenie, korygowanie i aktualizacje zbio-
row podstav.u,vych na tasmie magnetycznej oiaz wydrukowanie katalogéw.Druga
jednostka przetwarzania obejmuje tworzenie zestawien unikowych, /wyciggi
z katalog6w/ ze zbiorow podstawowych. Trzecia jednostka przetwarzania o-
bejmuje tworzenie zestawien wynikowych tzw. bilanséw.

Zbiory informacji w systemie wystepuja w réznych formach, zwigzanych z
procesem technologicznym. Sg to:

- zbiory informacji na dokumentach zrodtowych;
- zbiory informacji na kartach dziurkowanych;
- zbiory informacji na tasmach magnetycznych;
- zbiory informacji w postaci zestawien.

w systemie rzyjeto jako maszynowy nos$nik informacji 80-kolumnowe
karty perforowane Z uwagi na wystgpienie informacji alfanumerycznych na
arkuszach dokuraen 5w Zrodtowych*karty maszynowe muszg by¢ perforowane i
sprawdzane na dziurkarkach i sprawdzarkach alfanumerycznych.

Wymagana konfiguracja emc:

- jednostka centralna ODRA 1304/05 z PAO 32 K;
- 6 stacji pamieci taSmowej;

- 1 drukarka wierszowa alfanumeryczna

- 1 czytnik kart 80-kolumnowych.

Kontrola w systemie "Zdolnosci produkcyjne i inwestycje" obejmuje:

- kontrole dokumentéw Zrédtowych w przedsiebiorstwach, i w osrodku koordy-
nuj acym,

- kontrole maszynowych no$nikéw informacji,

- kontrole danych na wejsciu emc,

- kontrole w procesie przetwarzania,

- kontrole wynikéw.

Kontrola w systemie, przeprowadzana w aspekcie kontroli merytorycznej
i formalnej, jest dokonywana badz przez zesp6t koordynujacy /ludzie/, badz
przez urzagdzenia techniczne /ewentualnie programy/.

3. Charakterystyka dokumentéw zrédtowych

W systemie zastosowano nowe dokumenty zrédtowe. Zostaty one zaprojekto-
wane specjalnie do bezinstrukcyjnego przenoszenia informacji na karty ma-
szynowe. Wtym celu przy projektowaniu dokumentéw wprowadzono:

- ZakresSlenie niektéorych pdl grubszymi liniami dla utatwienia identyfika-
cji;
- podziat po6l na kratki;

- numeracje kratek odpowiadajgcg numerom kolumn na karcie;
- wstawienie identyfikatoréw w kol.1 - 4 we wszystkich dokumentach.

Wposzczegblnych zaktadach informacje nanoszone sg na 7 typéw arkuszy,
omowionych szczegdétowo ponizej.

3.1. Arkusz opisu budynkow

Zawiera trzy rodzaje dokumentéw: ABl - z informacjami o terenie zaktadu
oraz AB2 i AB3, wypetniane wielokrotnie z podziatem na lata, obejmujace
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informacje o budynkach. Na podstawie tych arkuszy powstaje katalog budyn-
kow dla zaktadu.

3»2. Arkuaz opisu maszyn

W arkuszu tym dla roku bazowego podaje sie specyfikacje wszystkich maszyn
i urzadzen bedacych na stanie zaktadu. Arkusze dla kolejnych lat /piecio-
latki/ wypetnia sie podajagc.tylko ubytki lub nabytki maszyn i urzadzen w
danym roku wg stanu faktycznego Ilub przeznaczonej dlarealizacjidokumen-
tacji projektowej." Na podstawie arkuszyopisu maszynpowstajekatalog ma-
szyn i urzadzen zaktadu.

3.3. Arkusz opisu stanowisk

Wypetniony jest dla grupy stanowisk wzajemnie zamiennych. Zawarte sg w nim
informacje o ilosci stanowisk, koszcie $rednim stanowiska, funduszu czasu
.pracy stanowisk, powierzchni rzeczywistej zajmowanej przez stanowisko oraz
powierzchni optymalnej. Warkuszu podane jest tez wyszczegdlnienie maszyn
wchodzgcych w sktad stanowisk wzajemnie zamiennych. Na podstawie arkuszy
opisu stanowisk powstaje katalog stanowisk w grupach maszyn i urzadzen
wzajemnie zamiennych.

3.4. Arkusz opisu wyrobow

Oktada Bie z dwoch arkuszy /i i |11/,

Arkusz pierwszy zawiera trzy rodzajedokumentdéw:

AWIL1 - dokument wiodacy - podaje symbol wyrobu i nazwe wyrobu;

AWI12 - cigg dalszy dokumentow AWI1l, zawiera informacje dotyczacg ceny zby-
tu, ceny porownywalnej, planowanego kosztu wytwarzania, wartosci
produkcji czystej, ciezaru wyrobu, grupy jakosSciowej oraz partii
produkcyjnej;

AW - zawiera informacje dotyczace pracochtonnos$ci wyrobu w stanowisko-go-

dzinach i roboczo-godzinach w rozbiciu na stanowiska.

Arkusz AW Il zawiera dwa rodzaje dokumentow:

- pierwszy z nich to informacje identyfikujgce, nie przenoszone-na Kkarty
maszynowe;

- drugi zawiera informacje o materiatach zuzywanych /sztuki, kG,wartosc¢/
na wyrdb oraz ich pochodzenia /kraj, KK, KS/.

Arkusze opisu wyrobu /1, 11/ odnoszg sie do poszczegOlnych wyrobow pro-
dukowanych w zaktadzie. Poniewaz warto$¢ wyrobu, pracochtonnos$¢, materiato
chtonno$é zmieniajg sie z roku na rok, dla poszczegdlnych lat podaje sie
osobno informacje o wyrobie.

3.5. Arkusz limitu materiatéw

Zawiera informacje o ograniczeniach materiatow z podziatem na lata. Na
podstawie tych arkuszy powstaje katalog limitow materiatéw dla Zakta-
du /Zjednoczenial.

3.6. Arkusz limitu zatrudnienia

Zawiera informacje o ograniczeniach iloSciowych dla danego zawodu z po-
dziatem na lata. Na podstawie tych arkuszy powstaje katalog limitow za-
trudnienia dla danych zawodéw w zaktadzie.

3.7. Arkusz programu produkcji

Zawiera informacje o planowanej produkcji maksymalnej i minimalnej wyro-
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bu wrozbiciu na lata. Minimalna produkcja wynika z zawartych uinéw.Maksy-
malna produkcja to ilos¢ wyrobdw, ktdérg wg przewidywah bedzie mozna sprze
da¢. Ha podstawie tych arkuszy powstaje katalog programu produkcji zakta-
du.

4. Charakterystyka nosnikow informacji

4.1. Charakterystyka kartozbiordw

W wyniku przenoszenia informacji z dokumentéw Zrédtowych na karty maszyno
we powstajg kartozbiory. W systemie wykorzystano znormalizowane karty 80-
kolumnowe.

Do utworzenia zbioréw gtdwnych przeznaczone sa kartozbhiory:

al/ dla katalogu wyrobdw - kartozbidér arkuszy opisu vyrobow;

b/ dla katalogu programu produkcji - kartozbidér arkuszy programu produk-
cji;

c/ dJIa katalogu budynkéw, maszyn, stanowisk, limitéw materiatéw i zatrud-
nienia - tgcznie kartozbiory arkuszy opisu budynkéw, maszyn, stanowisk,
limitbw materiatow i zatrudnienia.

Kartozbiory korygujace zbiory gtéwne - przygotowywane sg w oparciu 0
wydruki z poszczegO6lnych zbioréw gtéwnych. Wskazane na wydruku pozycje sg
ponownie naniesione na odpowiednie arkusze, a nastepnie wydziurkowane -
dentycznie jak pierwotne. Wielko$¢ kartozbioréw korygujacych uzaleznione
jest od ilosci bledéw podczas dziurkowania dokumentéw pierwotnych.

Karty parametryczne - sg to karty maszynowe zawierajgce informacje ste
rujgce do programdéw. Zastosowanie ich jest niezbedne w celu wybierania o-
kreSlonego rodzaju informacji z duzych zbiorow.

4.2. Charakterystyka zbioréw na tasmach magnetycznych

W systemie zbiory informacji gromadzone sg na tasmach magnetycznych.Uzy-

cie zbiorow na tasmach magnetycznych podyktowane jest ich duza szybkoS$cig
zapisu i czytania, duzag pojemnos$cia, tatwoscig manipulowania i przechowy-
wania przez okre$lony okres czasu oraz ograniczeniami w konfiguracji emc
w Osrodku, w ktérym bedzie eksploatowany system. Zbiory gtéwne powstajg w
wyniku zapisu kartozbioréw na tasmy magnetyczne. Poniewaz niektdre kar-
ty maszynowe nie sg w catosci zapeinicne, rekordy na tasmie magnetycznej

beda miatly zmienng dtugosé. Rekordy na tasmie nie sg wiernym odwzorowa-

niem karty. Maja one zmienng kolejnos¢ niektéorych pdél. Pola stanowigce klu
cze dla danych rekordow sg ustawione na poczatku rekordu tworzgc jeden

WBpéIny klucz. Spowoduje to zmniejszenie ilo$ci sortowan, a tym samym
zmniejszy koszty eksploatacji systemu. System przewiduje przechowywanie 4
statych zbioréw i ich kopii, biblioteki programéw oraz 3 zbioréw gtownych

/katalogow/.

5. Oprogramowanie systemu

Komplet programéw calego systemu obejmuje 24 programy witasne. Programy
systemu napisane sg w jezykach PLAN-3 i COBOL. Obok programéw wtasnych,do-
tyczacych zapisywania danych, korygowania zbioru wybierania i programow
wynikowych uzyte sg pakiety standardowych programéw sortujgcych, wigczone
do programo6w oraz odpowiednio zaadaptowane programy standardowe do sorto-
wania, tagczenia i kopiowania zbiorow na tasmach magnetycznych. Wszystkie
wyzej wymienione programy, dotyczgce podsystemu, stanowig biblioteke pro-
gramOw podsystemu, zapisang na oddzielnej tasmie magnetycznej.

36



5.1. Programy jednostki -u-..v.v-.i-*ania 1:

Program zapisujacy dane kart .bior¢ mru tasmie magnetycznej;

Program sortujgcy bedzie porzadkowat rekordy zl.-ioru gtéwnie v*y odpowied-
nich kluczy;

Program sprawdzajgcy kompletno$¢ poszczegOlnych typow rekordéw i druku-
jacych katalog;

Program korygujaco-tgczgcy, ktérego zadaniem bedzie wymazania pozycji
btednych oraz dotaczenie brakujacych pozycji do zbioru gtéwnego.

5.2. Programyjednostki przetwarzania IlI:

- Program wybierajgco-sortujacy;

Program wydawniczy, tworzacy "Zestawienie Informacji o stanowisku";
Program wybierajgco-sortujagcy, tworzacy "Zestawienie informacji o limi-
tach materiatow"»sterowany kartami parametrycznymi, ktére zawiera¢ bedg
symbol zaktadu, symbole materiatéow i lata;

Program wybierajgco-wydawniczy, tworzacy "Zostawienie informacji o 1li-
mitach zatrudnienia";

Program wydawniczy, tworzacy "Zestawienie - postep techniczny "»korzysta
jacy z tasmy katalogu wyrob6w. Zadaniem tego programu bedzie pordwnanie
informacji o wyrobie pomiedzy rokiem nastepnym a poprzednim i ich wydru
kowanie. Poréwnaniu podlegajg: pracochtonnos¢ na wyrob w stanowisko-go-
dzinach, podzielona na stanowiska i warto$¢ /kraj, KS, KK/ materiatow
zuzywanych na wyrob;

Program sortujgco-wydawniczy, tworzacy "Zestawienie wyrobéw z programu
produkcji”;

Program wybierajgcy, ktdry ze wspdlnej tasmy katalogow wybiera rekordy
dotyczgce budynkéw na oddzielng tasme magnetycznag;

Program wydawniczy, tworzacy "Zestawienie informacji o budynkach", ste-
rowany kartami parametrycznymi, ktdre zawiera¢ beda symbol zaktadu i nr
ewidencyjny budynku;

Program sortujgco-wydawniczy, tworzacy "Zestawienie powierzchni wg nas$-
wietlenia. Zbior dotyczgcy budynkéw jest sortowany przez podprogram we-
dtug odpowiednich kluczy. Program ten drukuje informacje o powierzchni
produkcyjnej o danym procencie naSwietlenia w zaktadach;

Program sortujgco-wydawniczy, tworzacy "Zestawienie powierzchni wg ty-
pow budynkow";

Program wydawniczy, tworzgcy "Zestawienie informacji o terenie zaktadu";
Program wybierajacy, ktéry ze wspoOlnej tasmy katalogow wybiera rekordy
dotyczace maszyn na oddzielng tasme magnetyczng.

Program sortujaco-wydawniczy, tworzacy "Zestawienie ilosciowe maszyn w
Zjednoczeniu. Punkcjg tego programu jest obliczanie i drukowanie iloSci
poszczegbdlnych maszyn /fypami/ w zjednoczeniu, z podziatem na lata,z wy-
szczegdblnieniem zaktadow.

Program sortujgco-wydawniczy, tworzacy "Zestawienie maszyn produkowanych
w latach XX - XT'. Program oblicza i drukuje ilosci maszyn w zaktadzie
i zjednoczeniu,produkowanych w okre$Slonym przedziale czasu.

Program sortujgco-wydawniczy, tworzacy "Zestawienie maszyn wediug miej-

sca instalacji". Poczatkowa funkcja tego programu to sortowanie /przez
podprogram/ zbioru opisujagcego maszyn wedtug odpowiednich kluczy .Kolej-
ng funkcjg jest obliczanie ilosci i specyfikacja na wydruku typéw maszyn

wg miejsca Instalacji /wydziatu/ z podziatem na zaktady;
Program sortujgco-wydawniczy, tworzacy "Zestawienie informacji o maszy-

nach" .

5.3. Programy jednostki przetwarzania 1I1I:

Program sortujagcy /dwa/, ktéry porzadkuje rekordy zbioru dotyczacego
programu produkcji wedtug odpowiednich kluczy;
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- Program wydawniczy, tworzacy zestawienie "Ustalenie wartosci produkecji”,
ktéory oblicza wartosci produkcji w cenach poréwnywalnych i drukuje je z
podziatem na rynek wewnetrzny, eksport do krajow kapitalistycznych i so-
cjalistycznych w poszczegdlnych latach pieciolecia;

- Program wydawniczy, tworzacy zestawi enie "Wartos¢ .programu produkcji we
dtug cen zbytu".

Wydruk podobnie jak w programie wymienionym wyzej, lecz dla cen zbytu.

- Program wydawniczy, tworzacy zestawienie "Bilans stanowisk";

- Program wybierajgco-sortujagcy wydawniczy, tworzgacy zestawienie "Bilans
materiatéw". Ze wspodlnej tasmy katalogéw program ten wybiera na tasme
robocza, rekordy dotyczace limitow materiatow oraz bilansuje program
produkcji z limitami materiatéw i mozliwo$ciami zaktadow z uwzglednia-
niem lat;

- Program wybierajgco-wydawniczy, tworzacy zestawienie "Zapotrzebowanie na
robotnikow bezposrednio produkcyjnych". Program wylicza liczbe robotni-,
kow z podziatem na zawody, niezbednych do realizacji programu produkcji
w rozbiciu na olejne lata. Nastepnie poréwnuje wyliczang liczbe z 1i-
mitem zatrudni- nia wykazujgc niedobory lub nadwyzki w danym zawodzie.

6. Uwagi koncowe

System "Zdolnos$ci produkcyjne i inwestycje" zostat zaprojektowany i o-
pro gramewary przez zespoOt projektantéw i programistow w Osrodku ZETO w Gdyni,
przy bezposSredniej merytorycznej wspOtpracy specjalistycznej komorki d/s
Zdolnosci Produkcyjnych przedsiebiorstwa "MERAL", ktére w swoim podstawo-
wym zakresie dziatalnosci prowadzi prace studialne i bilansujgce nad wy-
korzystaniem mocy produkcyjnych przedsiebiorstw, na podstawie posiadanego
potencjatu gospodarczego zaktadéw.

Dyrekcja Zjednoczenia "Mera" zdawata sobie sprawe, iz poziom gospodar-
czy branzy j.est wprost proporcjonalny do rozwoju informatyki i dlatego juz
w potowie 1971 r. zlecono Zespotowi d/s ZdolnosSci Produkcyjnych opracowa-
nie projektu i oprgoramowania takiego podsystem , ktory kompleksowo ujmu-
je zagadnienia badania zdolno$ci produkcyjnych i inwestycji. Prace pro-
jektowo-programowe oraz wdrozeniowe byty refundowane przez Zjednoczenie.
Ogo6lny koszt wymienionych prac do chwili obecnej wynosi ok.1,3 min z#.

Dzieki biezacej eksploatacji systemu "ZdolnoSci produkcyjne i inwesty-
cje" mozna przedsiewzigé nastepujace dziatania:

- rozpocza¢ bezpoSrednie rozmowy z przedsiebiorstwami na temat lepszego
wykorzystania potencjatu produkcyjnego,

- kierunkowaé¢ inwestycje na witasciwe potrzeby potwierdzone rachunkiem te
chnicznym i ekonomicznym,

- kierunkowa¢ produkcje eksportowag wyrobdw wg zapotrzebowania rynkowego,

- kontrolowaé postep technologiczny z roku na rok dla poszczeg6lnych wy-
robow produkowanych w zaktadach Zjednoczenia.

Biezgca eksploatacja systemu obejmowata lub obejmuje nastepujace zagad
nienia:

- Prace zwigzane ze zbieraniem danych zrédtowych. Pod tym katem opracowa-
no instrukcje wypetnienia dokumentéw Zrédiowych oraz przeprowadzono
szkolenie w przedsiebiorstwach i szkolenie centralne, ktdre miato na ce-
lu szybkie bezbtedne i jednoznaczne wypetnienie formularzy. Okres zbie-
rania danych Zrédtowych trwat, w odniesieniu do wszystkich zaktadow Zje
dnoczenia, ok.trzech miesiecy. Zakres i ilosé potrzebnych, danych wymaga-
ta by do ich opracowana' wigczone zostaty dziaty: konstrukcyjny,technolo-
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giczny, planowania ogélnozaktadowego, komorki d/s zdolno$ci produkcyj-

nej i inne komdrki funkcjonalne poszczegdlnych zaktadow;

- Sci$le zwigzanym zagadnieniem bylo wdrozenie symboliki, ktéra uwzgled-
niata potrzeby systemu, a wiec: symbolika oparta na SMV maszyn i urzg-
dzen, grup stanowisk pracy, wyrob6w i inne;

- Utworzenie i otrzymywanie zbioréw - bazy. Wroku biezagcym zatozono
wszystkie zbiory, wlatach nastepnych dokonana bedzie aktualizacja po-
szczegO6lnych zbioréw, weryfikacja poprzez kontrole szczegétowych kata-
logow. Dalej przystapi sie do drugiej fazy, tzn. wprowadzenia i wery-
fikacji zbiorow okre$lajgcych program produkcji oraz limity zatrudnie-
nia i materiatdw. Zbiory bedg corocznie opracowywane od poczatku, z u-
wagi na ich znaczng niestabilno$¢. Weryfikacja tych zbioréw wykaze,czy
baza zawiera informacje niezbedne do' bilansu.

Wielkos¢ kartozbioru wynosi 600.000 kart, co wymaga zaangazowania 12
sztuk perforatoréw kart w ciggu 1 miesigca. We wstepnej fazie wdrazania
przyjeto metode scentralizowanego przygotowania maszynowych nos$nikow in-
formacji, natomiast w przysztosci aktualizacja kartozbioru bedzie dokony
wana metodg scentralizowang, z wykorzystaniem sjrzetu informatyki uloko-
wanego w poszczegdlnych przedsiebiorstwach. Ma to na celu skrdocenia cyklu
technologicznego systemu, jak réwniez peiniejsze wykorzystanie urzadzen
do przygotowania danych na miejscu w przedsiebiorstwach.

O pozostatych zbiorach w systemie traktuje wczed$niejszy punkt artyku-
tu:

- Prace nad programem produkcji. Po weryfikacji programu produkcji /i li-
mitow/ ze zbiorami bazy mozna bedzie przystagpi¢ do fazy opracowania pro
gramu produkcji. Ztozy¢ sie na to moze dowolna ilo$§¢ nastepujgcych prac:
rozwijanie programu produkcji, bilansowanie, optymalizacja wedtug wybra-
nego kryterium. Po kazdym kroku optymalizacji mozna powrécié¢ do fazy bi-
lansowania. Ostatecznie przechowywany jest, dla potrzeb sporzagdzania in-
formacji syntetycznej dla kierownictwa, jeden z przyjetych rozwinietych
programdw produkcji oraz zbiory bazy dla drukowania syntetycznych kata-
logow.

Wedtug rozeznania przeprowadzonego w branzy zarzadzonej przez Zjedno-
czenie "Mera", peitny zakres obliczen dokonywanych w systemie nie byt re-
alizowany w systemie tradycyjnym z uwagi na wymagania czasowe. Najbardziej
istotng korzy$Scig z wdrozenia systemu jest umozliwienie dokonywania obli-
czen z zakresu bilansowania i optymalizacji programu produkcji w czasie
wymaganym przez proces zarzgdzania resortem i branzg.

Korzys$Sci osiggalne z eksploatacji systemu sg proporcjonalne do jego
rangi oraz miejsca w catloSciowym systemie informatycznym Zjednoczenia.
Ranga ta jest okre$slona miedzy innymi przez charakter danych decyzyjnych,
dostarczanych przez system. Dane te maja by¢ pomocne dla pode jmowania de-
cyzji strategicznych na szczeblu Zjednoczenia, w odniesieniu do Srodkow
finansowych rzedu miliardow ztotych.

System "Zdolnos$ci produkcyjne i inwestycje" bedzie nadal rozwijany w
Kierunku doskonalenia sposobow korzystania przez kierownictwo z nagroma-
dzonego przez podsystem zasobu informacji w rezimie pytanie —odpowiedz.
W zwigzku z tym system bedzie pracowat efektywnie, jezeli baze danych u—
miesci sie na no$niku magnetycznym z dostepem bezposSrednim oraz dotgczy
sie, poprzez sie¢ transmisji danych, terminale typu monitor ekranowy z
klawiaturg. Zainstalowanie takich terminali w pomieszczeniach Dyrekcji
Zjednoczenia umozliwi bezpos$rednie i "dotykalne" wtaczenie systemu do po-

mocy w zarzadzeniu.
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Leonard BIM

Zjednoczenie '"Mera"

AKTUALNY STAN GOSPODARK1 OPAKOWANIAMI
I KIERUNKI JEJ USPRAWNIENIA
NA PRZYKLADZIE PRZEDSIEBIORSTW ZJEDNOCZENIA  “MERA"™

Niniejszy artykut ma na celu zapoznanie czytelnikéw z aktualna sytua-
cjg na odcinku gospodarki opakowaniami w przedsiebiorstwach zgrupowanych
w Zjednoczeniu "Mera" oraz z gtownymi kierunkami prac centrali Zjedno-
czenia, zmierzajacych docelowo do ostat r znego uporzadkowania jednej z.
waznych dziedzin gospodarki materiatowej.

Ocene aktualnej sytuacji w przedsiebiorstwach, ustalenie kierunku
dziatania w Wydziale Gospodarki Materiatowej- Zjednoczenia "Mera" oraz pra
ce prezentowanych w artykule rozwigzan organizacyjnych poprzedzity dtu-
gotrwate analizy i badania. Obejmowaly one szczegbtowe zapoznanie sie z
obowigzujagcymi przepisami dotyczacymi gospodarki opakowaniami w PRL,ana-
lize rozwigzan innych branz o podobnym profilu produkcyjnyin, konsultacje
z osrodkami badawczo-organizator3kimi i doktadne rozeznanie sposobdéw i
form dziatania przy gospodarce opakowaniami w przedsiebiorstwach Zjedno-
czenia "Mera".

Szczeg6lnie wazng sprawa w uporzadkowaniu gospodarki opakowaniami jest
ujednolicenie zasad dziatania w odniesieniu do: struktury organizacyjnej,
minimum potrzeb w zakresie ewidencji, zastosowania jak najprostszej do-
kumentacji rozliczeniowej /w ilo$Sci i tatwosci zapisow/ oraz podziatu kom
petencji i odpowiedzialnoS$ci pracownikéw zwigzanych z gospodarka opakowa-
niami. Wszystkie te problemy starano sie jak najbardziej wyeksponowaé i
z tych wzgledéw artykut w wielu przypadkach ma charakter szczegotowy i.
ujmuje szereg spraw w formie- roboczych wskazan i wytycznych.

Przeprowadzone w wiekszo$ci przedsiebiorstw zgrupowanych w Zjednocze-
niu "Mera" rozeznanie aktualnego stanu w zakresie gospodarki opakowania-
mi pozwala na sprecyzowanie catoksztattu sytuacji na tym odcinku w na-
stepujacy sposdb:

- ROznorodnos$¢ i duzy asortyment stosowanych rodzajow opakowan na tle
dynamicznego wzrostu nowo uruchamianych wyrobow nie sprzyjaty w ostatnich
latach ujednoliceniu form gospodarowania opakowaniami w przedsiebiorstwach
nadzorowanych przez Zjednoczenie "Mera";
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- Znaczny udziat produkowanych wyrobéw w kooperacji czynnej i biernej na*
tle obowigzujacych przepisow o gospodarce opakowaniami powaznie kompliku-
je kwalifikowanie poszczeg6lnych rodzajow opakowarn. Powodowato to znacz-

ny rozrzut w formach i metodach ewidencjonowania, rozliczania i gospoda-
rowania opakowaniami;

- Brak resortowych i branzowych roboczych wytycznych w odniesieniu do
gospodarki opakowaniami stwarzat mozliwosSci r6znej interpretacji bardzo
licznych aktdw normatywnych, ktdre w wiekszo$ci przypadkow majg charakter
og6lny, nie uwzgledniajgcy specyfiki branzy;

- Stosunkowo nieznaczny /w skali resortu/ udziat wartosci podlegajgcych
obrotowi opakowan w branzy Zjednoczenia Przemystu Automatyki i Aparatury
Pomiarowej nie stwarzatl potrzeby rygorystycznego egzekwowania zaBad, wy-
nikajacych z obowigzujgcych przepiséw o gospodarce opakowaniami.

Na tle takiej sytuacji przedsiebiorstwa prowadzitly takag dziatalnos¢
organizacyjna, ktora zapewniata wykonanie podstawowych rygorow dotycza-
cych gospodarki opakowaniami, a zagadnienia wtasciwej jednoznacznej ewi-
dencji, sprawnego rozliczania, rotacji opakowan zwrotnych, analiz doty-
czacych maksymalnych oszczednos$ci w gospodarce opakowaniami - traktowano
jako elementy wtorne, tylko w nielicznych zaktadach zorganizowane w spo-
s6b wtasciwy.

Przeprowadzone badania rozwigzan organizacyjnych wykazaty znaczng réz-
norodno$¢ zarowno samych form, jak i sposobdéw ewidencji, rozliczen oraz
podporzadkowania gospodarki opakowaniami r6znym komdérkom organizacyjnym
w poszczegOlnych przedsiebiorstwach.

Mimo znacznej poprawy w gospodarce opakowaniami, dokonanej w ostatnich
dwu latach, nadal istnieje w przedsiebiorstwach sytuacja, w ktdérej stosu-
je sie bardzo duzg ilo$¢ roznych wzoréw dotyczacych tych 3amych zagadnien,
a problem jednolito$ci organizacyjnej, jednoznaczne dla warunkéw branzy
okreSlenia zasadyewidencji, obiegu dokumentdw i nalezytych ukladéw powig-
zan. i zalezno$ci jest nadal otwarty i wymagajacy ostatecznego uporzadko-
wania .

Dla spetnienia tego wymogu na przetomie lat 1971/72 w Wy-
dziale Gospodarki Materiatowej Zjednoczenia "Mera" podjeto dziatalnos$¢
obejmujaca: przeprowadzenie rozeznania aktualnego stanu na odcinku gos-
podarki opakowaniami w przedsiebiorstwach zgrupowanych w Zjednoczeniu
"Mera", opracowanie branzowej instrukcji w sprawie gospodarki opakowania-
mi i wdrozenie jednolitych form i zasad gospodarowania opakowaniami z za-
stosowaniem minimalnej iloSci wzordw ewidencyjnych, znajdujgcych przydat-
no$¢ we wszystkich przedsiebiorstwach. Wyniki tego sformutowano powyzej.

Opracowanie branzowej instrukcji w sprawie gospodarki opakowaniami po-
dzielono na dwa etapy:

Etap I - Opracowanie instrukcji w sprawie gospodarki opakowaniami
dla dwu wybranych przedsiebiorstw. Wdrozenie postanowien tych instrukcji
w zycie z wyprdbowaniem praktycznej uzytecznos$ci wzorow drukow ewidencyj

nych i rozliczeniowych.

Etap Il - Woparciu o sprawdzong praktycznie przydatno$¢ instrukcji
zaktadowych opracowanie instrukcji branzowej i zalecenie jej do wdroze-
nia wszystkim przedsiebiorstwom nadzorowanym przez Zjednoczenie "Meral.
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W ramach prac etapu l-go wytypowano dwa przedsiebiorstwa: Zaktady'Wy-
tworcze Przyrzagdow Pomiarowych "Era" w Warszawie i Zaktady Aparatury E-
lektrycznej "Refa" w Swiebodzicach.

Dla wytypowanych przedsiebiorstw opracowano robocze szczegOtowe in-
strukcje zaktadowe, ktore w uzgodnieniu z zainteresowanymi, zostaty przy-
jete i obecnie sg wdrazane.

Opracowane instrukcje majg na celu uporzadkowanie i ustalenie jednoli-
tych form organizacyjnych w zakresie gospodarki opakowaniami w postaci
roboczych postanowien, dotyczacych sposobu postepowania przy gospodarowa-
niu w przedsiebiorstwie wszystkimi rodzajami opakowan, w przystosowaniu
do specyfiki i potrzeb przedsiebiorstwa, z zachowaniem obowigzujgcych
nrzeniséw dla te”o odcinka dziatalnos$ci.

Instrukcje zawierajg nastepujgce elementy:

- Wstep i podstawy prawne,

- Postanowienia wstepne,

- Podziat opakowan,

- Gospodarke opakowaniami w odniesieniu do poszczeg6lnych grup opakowan
wystepujgcych w przedsiebiorstwie,

- Zagadnienia ksiegowo-finansowe opakowan,

- Naprawa i renowacja opakowan,

- Postanowienia rbézne,

- Kontrola gospodarki opakowaniami.

0 sposobach i formach gospodarki opakowaniami, poza spetnieniem wymo-
gow obowigzujgcych przepisow, decydujg rodzaje stosowanych opakowan, ich
warto$¢ w obrotach przedsiebiorstwa oraz udziat wartosci opakowan w sto-
sunku do kosztéw ponoszonych na wytworzenie wyrobu finalnego.

Z tych wzgledédw niezbedne byto ustalenie podstawowych grup opakowan
uzywanych w procesach produkcyjnych w uktadzie: asortymentu, ilosci i war-
tosci dla okresu jednego roku.

Dla potrzeb tego rodzaju ustalen zastosowano nastepujgcy wzOr pomocni-
czy™

Zestawienie opakowan /grupa .. ... /
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Na podstawie danych ujetych w w/w wzorach pomocniczych i szczego6towej
analizy tych danych np. dla Z-du "Era" ustalono, ze w przedsiebiorstwie
uzywane sg nastepujgce grupy opakowan:

1. Opakowania wprowadzone do przedsiebiorstwa z dostawami materiatéw pod-
stawowych i pomocniczych.

2. Opakowania wprowadzone do przedsiebiorstwa z dostawami maszyn i urzg-
dzen.

3. Opakowania wprowadzone do przecniebiorstwa z dostawami narzedzi i przy
rzagdow.

4. Opakowania wprowadzane do przedsiebiorstwa w drodze zakupéw na potrze-
by pakowania wyrobéw produkowanych w wydziatach produkcyjnych.

5. Opakowania wprowadzane do przedsiebiorstwa w drodze zakupdw lub pro-
dukcji wtasnej na potrzeby wysytki wyrobéw do odbiorcy.

Analiza przeprowadzona w odniesieniu do kazdej grupy pozwolita okres-
lic :

1 i
Nr grupy 1 2 3 4 5 Razem
Ilos¢ grup
asortyment. 19 3 13 64 14 113
Sr. zuzycie
roczne w
szt. 12.600 15 2.100 428.000 27.000 469.715

Wartos¢ opa-
kowan w zt w
roku 312.000 3.300 130.000 2.150.000 612.000 3.207.000

Ponadto uzyskano informacje w zakresie:
- szczegb6towego asortymentu,
rodzajow materiatéw stosowanych dla poszczeg6lnych opakowan,
iloSci pozycji zwrotnych w grupie i ogétem,
terminéw zwrotéw.

Celem zebrania tych wszystkich informacji byto okreslenie stopnia waz-
nosci poszczegodlnych grup opakowan zaleznie od ilo$sci i warto$ci. Na pod-
stawie przytoczonego wyzej przyktadu mozna z catg stanowczod$cig stwier-
dzi¢, ze wyraznie wydzielajg sie grupy 4 i 5, w stosunku do ktérych na-
lezy prowadzi¢ szczeg6towe zasady gospodarowania. Dla opakoran w pozosta-
tych grupach w ramach gospodarki opakowaniami, nalezy zagwarantowac¢ wy-
tacznie realizacje wymogéw przepisow ogdlnych.

Opierajagc sie na tego rodzaju analizie opracowano i ujeto w instrukcji
catoksztatt uktadu organizacyjnego gospodarki opakowaniami doktadnie pre-
cyzujac niezbedne warunki, jakie nalezy spetni¢ dla realizacji postanowien
szczegbétowych ujetych winstrukcji.

Warunki te obejmujg w szczegdlnosci:

1. Wydzielenie magazynu opakowan z nastepujacymi sektorami:
- sektor opakowan zakupowanych do pakowania wyrobdw w sferze produkcji i

zbytu,
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- sektor opakowali po chemikaliach /kwasy, farby, oleje itp/,

- sektor opakowan po gazach technicznych /butle po tlenie, acetylenie
itp./,

- Bektor opakowan zwracanych -do przedsiebiorstwa z prizynaleznym do niego
warsztatem napraw.

2. Wydzielonym magazynem opakowan z wymienionymi wyzej sektorami kieruje
kierownik magazynu opakowan, odpowiedzialny za catoksztatt gospodarki ma-
gazynowej opakowaniami - przyjmowanie, wydawanie, wysytke opakowan zwrot-
nych i wtasciwe prowadzenie ewidencji ilosciowej opakowahn dla potrzeb ca-
tego przedsiebiorstwa /w tym uktadzie prowadzona w réznych komdrkach ewi-
dencja zdecentralizowana ulega likwidacji/.

3. Zwracane do przedsiebiorstwa opakowania /tzw. zwroty/ przed fizycznym
i ewidencyjnym wprowadzenie* do odpowiedniego sektora podlegajg dziatal-
nosci komisyjnej, obejmujacej: decyzje o przyjeciu opakowan i ustalenie
ceny odkupu oraz opis dla poszczegdélnych dostaw opakowan koniecznych czyn
nosci naprawczych i wypetnienie protokdétu o celowosci naprawy.

4. Doktadne okresSlenie w kartach stuzb zakresu obowigzkéw, odpowiedzial-
nosci i zaleznos$ci wynikajacych ze szczego6towej czes$ci instrukcji.

W czesci szczeg6towej instrukcji podano zasady podziatu opakowah sto-
sowanych w przedsiebiorstwie z wyszczegélnieniem, jednoznacznie okresla-
jacym roboczy sposdb zaliczania opakowan do poszczegOlnych grup.

Najistotniejszg czeScig instrukcji jest szczegbtowy opis sposobu po-
stepowania dla poszczegdlnych grup opakowah ujetych w prezentowanych wy-
zej zestawieniach i tabeli, od momentu okre$lenia przez konstruktora ro-
dzaju opakowania, ustalenia normy zuzycia opakowania i materiatdw opako-
waniowych przez gtdownego technologa, wyliczenia potrzeb i ztozenia zamé-
wienia, do chwili uzycia opakowania w procesach przetwoOrczych poprzez
wszystkie fazy ewidencji, rozliczen i dziatalnosci analityczno-kosztowej.

Instrukcja obejmuje wszystkie dokumenty Zrddiowe, ich obieg i wykorzy-
stanie przy uproszczonych do minimum zapisach ewidencyjnych.

Istotnym elementem instrukcji i chyba niezbedng innowacjg jest wprowa-
dzenie do ustalen roboczych zagadnien ksiegowo-finansowych. Cze$¢ ta pre-
cyzuje rygory obiegu dokumentdw na tle potrzeb ksiegowania, ustala rodza-
je kont odnoszenia obrotow dla poszczegdlnych grup i precyzuje zaleznoS$ci
ksiegowo-finansowe miedzy dostawcg, uzytkownikiem i odbiorcg opakowanego
wyrobu. Winstrukcji oddzielnie okreslono zagadnienie napraw i renowacji
opakowan, ktdére we wszystkich przedsiebiorstwach Zjednoczenia "Mera" ma
duze znaczenie w catoksztatcie gospodarki opakowaniami. Cze$é ta w spo-
sOb wyczerpujacy precyzuje sposéb dziatania przy opracowaniu i obiegu do-
kumentacji na naprawe, wykonywaniu napraw w warsztacie napraw i renowacji,
maksymalne wykorzystanie wielokrotnego uzywania opakowan i na tle dokony-
wanych napraw i renowacji - kontakty ze zwracajgcymi opakowania tgcznie
do obcigzen karania za gospodarke niezgodng z obowigzujagcymi przepisami.

Ponadto instrukcja okre$la mozliwos$ci zagospodarowania w przedsiebior-
stwie tych opakowan lub ich elementow, ktore w biezgcej.dziatalnos$ci pro-
dukcyjnej nie znajduja juz zastosowania i jednocze$nie ustala robocze wy-
tyczne w tym zakresie.

Doktadne okre$lenie zasad kontroli, wyznaczenie os6b odpowiedzialnych
za realizacje postanowien instrukcji i udziat kierownikéw komérek funkcjo-
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Ip.

Nr ry

Data

Arkusz rpzliczenia opakowan podstawowych, w wydz.produkc.

Wydziat ... okres rozlicz.
.................. r- Fmmmmmmmmeeees
S. Pobrano Stan Do Produkcj«a wykonana Stan Roéznica Uwagi
w okresie rozliczen. poczatk. rozlicz. Ilos¢ Ilos¢ koAcowy szt.
Nr dowodu Ilo$¢ szt. wyrobéw opakowan + -
3 4 5 6 7 8 9 10 11
Arkusz ewidencyjny butli mat.
| e T w1 l!
Przychoéd Terminy Dostawca Zwi’Ot do dc>stawcy S t an Uwagi
Nr PZ Ilos¢ zwrotu Odbiorca Data Nr WZ Ilos¢ Ilos¢ [los¢ w 1losé w
w mag. uzytkow. przeds.
opakow.
3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13



Arkusz ewidencyjny obrotu obcych opakowan zwrotnych

i Toees e e | TR

Nazwa ewent. Data Przychod Termin Rozchdd-zwroty St-an
blizsze o- Nr dow. Ilos¢ zwrotu Nr dow. Illo§¢ Nr w mag. Ww w
kreslenie o- listu opak. uzytk. przeds.
pakowania przew.

3 4 5 6 7 . 8 9 10 1 12 13

Kartoteka ewidencyjna opakowan witasnych - wysytkowych

NI rys.o.. nazwa
........ 2 PRSI | -1
Przychéd Rozchéd /n, z/ Przychod ze Stan Przewidywany ter-
Nr dow. Ilos¢ Nr dow. Ilosé zwrotu nowyeh' zwrotu +#gczny min zwrotu z rubr.6

Nr dow. [Ilos$¢

4 5 6 7 8 9 10 11 12



nalnych na poszczeg6lnych szczeblach w kontroli prawidiowej gospodarki o-
pakowaniami pozwalajg mie¢ nadzieje, ze cate przedsiewziecie zostanie u-"
wieficzone powodzeniem. Do instrukcji dotagczono wzory ewidencyjne, ' ktére
zaprezentowano w konicowej czes$ci niniejszego artykutu.

Na podkreSlenie zastuguje fakt pozytywnego przyjecia przez wytypowane
przedsiebiorstwa ujetych winstrukcji rozwigzan. Zainteresowanie proble-
mem gospodarki opakowaniami jest bardzo duze. Niektére przedsiebiorstwa
po uzyskaniu informacji, ze gospodarka opakowaniami jest przedmiotem za-
interesowania jednostki nadrzednej poprosity o przekazanie im catego o-
pracowania organizacyjnego wraz z wzorami i we wiasnym zakresie podjety
dziatanie w celu ostatecznego uporzgdkowania gospodarki opakowaniami. Do
takich przedsiebiorstw nalezg: WZE "Elwro" - Wroctaw, ZAP w Ostrowie
WIkp. i "Pnefal" w Palenicy.

Opracowanie instrukcji branzowej w sprawie gospodarki opakowaniami dla
przedsiebiorstw zgrupowanych w Zjednoczeniu "Mera"™ nastagpi w IV kwartale
biezgcego roku, a wdrozenie postanowien instrukcji branzowej - w 1973
roku.
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inz. Edward CHRYNIEWICZ

Zjednoczenie <'Mera"

INFORMACJA
O PODZESPOLACH PRODUKOWANYCH
PRZEZ ZAKLADY ZJEDNOCZENIA "UNITRA"

1. Uklady bierne

1.1. Wysokostabilne precyzyjne rezystory dyskretne cienkowarstwowe

- zakres temperatury pracy 25 \ +85°C

- zabezpieczenie zywicag fenolowo formaldehydowg

- perferowany zakres rezystancji 1 t- 100 kSt

- zakres rezystancji mozliwy do realizacji - 100t 300 kéz
- temperaturowy wspoétczynnik rezystancji - 50*10“6 /°C
-moc znamionowa 10 nWw

- tolerancja bezwzgledna rezystancji +/0,1 + 0,02/

- niestabilnos¢ rezystorow w czasie O, #/ 1000 h pracy
- wspoétczynnik szumow 0,01 jxVviIv
Produkcja od 1972 roku

1.2. Rezystory cienkowarstwowe CR typ HRY 1101 R

- zakrep temperatury pracy - 25 t- +85°C
- zabezpieczenie zywicg fenolowo- formaldehydowg

- preferowany zakres rezystancji 20 - 1MS2 wg ciggu liczbowego
- moc znamionowa - 0,5 W

- tolerancja -0,5# -6 0

- temperaturowy wspoétczynnik rezystancji +50*10 / C

- czasowy wspoOtczynnik rezystancji 0,1# /1000 h

- wspotczynnik szumow 0,0 lyuwv

1.3. Drabinka rezystorowa R 8028 typ HRY 8028

- 8-bitowa do przetwornikéw C/A

- zabezpieczenie zywicag epoksydowg

- zakres temperatury pracy 40 t- +80°C

- warto$¢ rezystancji: rezystory 5 i 10 KkEti

- napiecie zasilania 10 Vv a

- wspoétczynnik temperaturowy +50*10-6/ C

- odporno$¢ na wilgo¢ stopien 5 wg IEC

- odporno$¢ na wibracje 6 h, 10 g, 10 + 55 Hz wg IEC
- odporno$¢ na udary 4000 udaréw, 40 g

- ciezar 10 G

48

E192



uluoso-owlsH1g =®

Plow g

1.4. Ttumiki cienkowarstwowe

co
cr

doktadno$¢ rezystorow _+1$ lub #( w zaleznos$ci ktdéra z tych wartosci
jest wieksza

temperaturowy wspoOtczynnik rezystancji _+100* 10~~/UC

zakres temperatury pracy 25 Ct +85 C

zabezpieczenie zywicag fenolowo formaldehydowa.

Oznacze Cecha Ttumien- Impe- max Schemat
nie nosc¢ dancja W
L4 VA R, R, R
Lt) (21 °? V\7

TO1l66 0,1+0,01 600 12000 30 30

T0266 0,2+0,01 600 6018 60,3 30

TO466 0,4+0,02 600 3036 123 30

T0866 0,8+0,03 600 1578 266 30 f‘
HRY1041H T1666 1,6+0,05 600 906 714 30 l—r~

T0199 0,1+0,01 900 18000 45 30

T0299 0,2+0,01 900 9027 90,5 30

T0499 0,4+0,02 900 4556 185 30

TO796 0,7+0,03  900/600 22528/ 237 100

1037 4

HRY1042R TO466/ 0,4+0,02 600 3036 123 1000

w

T0615 6+0,25 150 455 56 30
HRY1041E TO0715 7,5+0,3dB 150 359 73 30 = \

T1315 13,5+0,4 150 230,6) 169= 30 5 |_ro

pPoos6 0,5+0,02 600 21000 34, 30 X

P0106 1+0,04 600 10500 69 30

P0206 2+0,08 600 5230 140 30
HRY1051H PO406 4+0, 16dB 600 2640 287 30

P0606 6+0,25 600 1820 448 30

P0806 840,32 600 1400 634 30

P0836 8,32+0,35 600 1350 666 30

P1166 11,68+0,4 600 1024 1071 30

1.5» Termistory NTC 211

NTC 211 jest to termistor termometryczny z ujemnym wspotczynnikiem tem

peraturowym rezystancji, prézniowy, w obudowie szklanej. Termistory NTC
211 sg przeznaczone do pracy w czujnikach i regulatorach temperatury oraz
jako elementy kompensacyjne.

Parametry elektryczne:

moc strat P = 175 nW

zakres temperatur pracy t amb /-25...+200 C/
rezystancja nominalna /"t = 25°C/ R(25) = 180 k£2
tolerancja rezystancji R(25) = 20j Q
wspoétczynnik temperaturowy 0OC25 =/4,3+0,2/ i»/ C
przewodno$¢ cieplna Gth » mw/°C

Produkcja od 1972 roku.
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2. Uktady czynne
2.1. Uklady scalone
2.1.1. Uktady analogowe

Okreslenie

- réznicowe wzmocnienie napieciowe w petli otwartej /Differential Voltage
Gain/ jeat to stosunek napiecia wyjsciowego do réznicowego napiecia wej-
Sciowego.

- Pasmo czestotliwo$ci przenoszonego sygnatu

- zakres czestotliwos$sci od 0 Hz do warto$ci czestotliwos$ci przy ktdrej
Ad = 1

- zakre3 czestotliwos$ci,,w granicach ktérego wzmacnianie napieciowe Aa
nie przekracza spadku 3 dB w stosunku do warto$ci maksymalnej

- zakres czestotliwos$ci dla maksymalnej amplitudy sygnatu wyjsciowego.

- Wejsciowe napiecie niezrownowazenia /input Offset Voltage/ jest to napie
cie state, ktore nalezy przytozy¢ do wejSciowych zaciskow, aby zrownowazy¢
wzmacniacz.

- Wejsciowy prad niezrownowazenia /input Offset Current/ jest to réznica
miedzy wejSciowymi pragdami polaryzacji ptynacymi przez wejSciowe zaciski
wzmacniacza zréwnowazonego.

- WejsSciowy prad polaryzacji /Input Bias Current/ jest to Srednia arytme-
tyczna pradéw polaryzacji ptynacych przez wejSciowe zaciski wzmacniacza
zréwnowazonego.

- Wspodtczynnik ttumienia sygnatu sumacyjnego /Common Mode Rejection Ratio/
jest to stosunek rdoznicowego wzmocnienia napieciowego do wzmocnienia na-
pieciowego sygnatu 3umacyjnego.

- Réznicowa impedacja wejsciowa /D ifferential Input Impedance/ jest to re-
zystancja wystepujgca pomiedzy zaciskami wejSciowymi nie uziemionego wzmac
niacza zréwnowazonego.

Uz = 20 V

R = 100 k
Rp = 470
Dane Tr:

z = 48 zw.
Z2 = 882 zw.
" = 620 zw.
Z4 = 930 zw.

Rdzen F3000,
Al = 5000 "Polfer"

R/3.1. Schemat ideowjr opracowano w PZT Patent nr 54?797



I ' -
Parametr sym-  Jed Wzmacniacz ~ Wzm.pradowy

bol no- Wzmacniacze operacyjne réznicowy /booster/
stka HIY7004R H1Y7001R H1Y7002R IHY7003 H1Y7011R KLY6021R
17004 ./ L7001 7 L70022/ L700327 L70011 , 16021 :
/WOQ-301/ 7 /WO-011/ 7 /WP-202/
min mtyp max min mtyp Max min typ max Min typ max min myp Max min typ max
Zakres napiecia wy. Uwy V +10 +11 +9 491 +9,5 +10 +10 +10,5 +7 +10 +10 +11
Zakres pradu wy. lwy mA +2 2 4 +2 44 +2 +4 +6  +20 +25
Wzmocnhienie réznicowe Ad 103 25 60 8 10 8 10 40 60 1 2.3 0,98
viv
Pasmo czestotliwosci Bw MHz
- przy Ad = 1 0 - 1 3 10 2
- max amplitudy kHz 3 8 15 25 20 35 50
Wejsciowe nap.niezrown. Uio mv
- wtemp.25°C +2 +10 40,5 +1 +Q5 +1 +0,5 +1 +3' +10 +15 +ia
- dryft /0°C -f 70°C/ 10 25 5 10 10 20 7 15' 10 50
Wejsciowy prad polaryz. lin nA
- wtemp.25 C 50 100 350 500 5 10 10 20 600 1000
- dryft /0°C f 70°0/ nA/°C 2 5 0,1 0,2 Al5  0,2!
Wejs¢.prad niezrownowaz. lin nA +10 +30 +80 +25) +1 +5 +5' +10 +50 +15C
Roznicowa impedancja we. Zi k 70 20C 40 60 1000 2500 300 500 120 200 50 150
Wspotczyrmik ttumienia CVRR dB 75 85 70 85 75 85 80 85 80 95
Spoczynkowy prad za-
silania Iz mA 55 6,5 5 8 8 9 10
Moc tracona P mA/ 300 <50 250 300 300 500
Uz =1V Uz=1V Uz=15YV Uz m15 V Uz = 15V UZ=15V
N R1 =1000k R] =10 k fi =10 k R =10 k E =.10 k

1/ Oznaczenie dotychczasowe
2/ Nowe uruchomienia - 1973 r.



- zakres napiecia zasilania +12 V +18 V
- nominalne napiecie zasilania +15 V

- max naciecie wejSciowe +10 V

- zakres temperatury pracy 0 C +70 0

Uktady analogowe

Wzmacniacz kanatowy £ 1051/WK-2/ typ HLY1051 R

- zastosowanie do wzmacniania sygnatow w telefonii wielokrotnej
- zakres temperaturowy pracy -25 t- +85 C
- zabezpieczenie zywicg fenolowo - formaldehydowg

- wzmocnienie maksymalne Kk =38,5 dB
- ptynna regulacja wzmocnienia A kft* 8,67 dB
- skokowa regulacja wzmocnienia A k = 4,33 dB

- poziom mocy uzytecznej na'600S2 PW = +17 dB
- opornos$¢ wejsciowa rwe = 1,2

- opornos¢ wyjsciowa rwy = 600Q

- pasmo czestotliwos$ci 300 + 3400 Hz

Modut wzmacniajgcy £1052

- zastosowanie do wzmacniania sygnatowQw teletransmisji
- zakres temperatury pracy -25 C-f- +85 C

- zabezpieczenie zywicg fenolowo - formaldehydowa
- catkowita moc tracona w uktadzie 500 mW
- napiecie zasilajgce 20 V

Rys.2. dchamat oodutu wxraactiigjgccgo L1052

2.1.2. Uktady cyfrowe

Krzemowe monolityczne uktady scalone TTL

Lp. Typ Okreslenie Parametry elek- Przeznaczenie
tryczne

1 2 3 4 N _

1 UCYT74A60N ekspender U3 =5V +% w uktadach cyfro-?

wych Sredniej szyb
kosci jak réwniez
w urzadzeniach

automatyki i przy-

tamb [-10...+70/°G
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2

5

6

UCY74A40N

UCY74A00N
UCYT74A10N
UCY74A20N
UCYT74A30N

UCY74A01N

UCY74A50N
UCYT74A53N

UCYT74AT72N

element NIE-1 o
zwiekszonej ob-
cigzalnosci za-
wiera tranzystor
na wejsciu,wzmac
niacz odwracajacy
faze i wzmacniacz
mocy

elementy- NIE - |
zawiera tranzys-
tor wieloemitero-
wy na wejsciu

wzmachiacz odwra-
cajagcy faze i sto
pien wyjsciowy

czterokrotny ele-
ment NIE - | z ot-
wartym kolektorem

moze by¢ uzywany w

potgczeniu
wodowe LUB" we.
wspobipracy z
elementami serii
DGY7 4A

"prze-

cend

element NIE-LUB-I
posiada dodatkowe
wejscie dla dotg-
czenia co najwy-
zej czterech
ekspanderow

przerzutnik J - K
posiada trzy wej-
Scia J i trzy wej
§cia Krealizuja-
ce funkcje |

Ug = 5V +5%

"amb = /-10...t70/fc

*a< 30

UQHN 274 V
ugi> °’4'v

M A 0,4 V

n3 = 5ii+5j{
"amb =/-1°.-
Fa < 10

UuQHr 2’4 Vv

uQL> 0’4V
M~ 0,4 V

U3=5V+%

t, .y = /-10..+70/¢
am

fcf-

rzagdach pdiaiaro.- m.
wych. Stosuje sie .
w potgczeniu z-e-
lementami NIE -
LUB - 1.

w uktadach cyfro-
wych Sredniej szyb
kosci oraz wurza-
dzeniach automaty-
ki i przyrzadach
pomiarowych

w uktadach cyfro-
wych Sredniej 32yb
koSci oraz wurza-
dzeniach automaty-
ki i przyrzadach

pomiarowych

w uktadach cyf-
rowych Sredniej

szybkosci oraz
Fa ~ 10 w urzgdzeniach
\ automatyki i
UQH< 274V przyrzagdach po-
innymj v > ° ' 4V miarowych
M 0,4 V
U =5V +5%
3 _ 7 £
tamb =/-10...+70/ 0
Pa < 10
V < 2'4v
VvV > °’4V
M~ 0,4V
U = 5V +5% w -uktadach cyf-
3 _ J." o) rowych Sredniej
Camb /f10..+70/% szybkosci oraz
Pa ~ 10 w urzadzeniach
automatyki i
LQH< 2>V przyrzadach
V > ° 4V pomiarowych
10 MHz



Uktady cy £r owe
Klucz przetgczajgcy KV 1 typ HGX 1041 R

- zakres temperatury pracy -25 * +85°C, wilgotnos¢ wzgledna-90/

- zabezpieczenie zywicg fenolowo - formaldehydowg

- prady pobierane: z -12 V -55 mA z +12 V -7,5 iPA

- wejsciowy prad polaryzacji 6QMA przy 25°C

- impedancja wejsciowa Rwe < 200 k, Cwe™ 3,5 pF
czestotliwos$é przetgczana 10 MHz

- napiecie sterujgce dla "0" log. 0,6 V

- napiecie sterujgce dla "1" log. 2,5 V

Rys.3. oohimat Klucz;.-* rrzejti-jczajyceieo KV'

Inwerter M 14 - H "Odra" typ HCX 1031 R

- zakres temperatury pracy -25 * +85°C
- zabezpieczenie zywicg fenolowo - formaldehydowga

- napiecie wejSciowe dla - napiecie wejSciowe dla
zapewnienia "0” wyjsciu U_ , .= 3V zapewnienia "1" na
o o wyjsciu Uwe/ 1/ = “3,4 V
- napjecie wyjsciowe . . '
o iy r, c ~ napiecie wyjsciowe
gtal* 1 V1] « -5"V w=tLie»0" U, ., =-1,25 V
- prad zasilania T § p& - praa zasilania ’
I nan N
w stanie "0 Iz/OA‘// A w stanie 71" | , = 100 nA
- opbzZnienie przy zmianie w
stanu wyjsciowego na "0" t'_ = 180 ns ~ OROZNIEM& przy

pdo zmianie stanu wyj-
sciowego na 1" " ¢-p 170 ns

Zastosowanie: Cienkowarstwowe uktady cyfrowe grupy RHL znajdujg zastoso-

wanie w urzadzeniach sterowania i automatyki przemystowej oraz w syste-
mach i urzgdzeniach techniki pomiarowej.

Hya.4. Schemat inwertera M-14-H "Odra"

54



Okreslenia:

- Uktad pods.tawowy jest-to ‘'uktad elektroniczny stanowig-
cy elementarny sktadnik' funlccjonalny ztozonych sieci logicznych. Uktad ta
ki musi posiada¢ co najmniej jedno wejscia i jedno wyjscie;-

-Sredni ,C-zas propagaci .i jest to warto$¢ Sredniej
arytmetycznej czasO6w opdznien zboczy sygnatéw Wyjsciowych /dodatniego i
ujemnego/ mierzonych wzgledem zboczy sygnatéw wejsciowych w nominalnych
warunkach obcigzenia uktadu podstawowego;

-prog przeciwzaktdédceniowy jest to taka maksymal
na warto$¢ napiecia zaktdécajagcego o dowolnej polaryzacji, ktéra przytozo-
na do wejscia uktadu podstawowego, szeregowo z napieciem sygnatu o nomi-
nalnej wartosci /odpowiadajgcej okreSlonemu poziomowi logicznemi/nie po-
woduje zauwazalnej zmiany sygnatu wyjsciowego przy normalnych warunkach

obcigzenia; *

-'w..Zzmocnienie logiczne jest to dopuszczalna wartosé
pragdu.na wyjsSciu uktadu podstawowego wyrazona w standardowych jednostkach
obcigzenia, odpowiadajacych wartosci pragdu pobieranego lub oddawanego przez
wejscie elementu- logicznego- o0 najurniejszym pradzie; m

-sptyw logiczny jest to dopuszczalna liczba wejs¢ uktadu
podstawowego.

RH - 1

- napiecie wyjsciowe stanu "OLL - max 0,35 V

- napiecie wyjsciowe stanu "1K - min 6 V

- zakres temperatury pracy - -40- + +85°G

- odpbrno$¢ na dziatanie wilgotnosci - /0-95//; 40°C 21 déb
- odporno$¢ na wibracje -10 g, 3 h /5-80-5/ Hz

- odporno$¢ na udary - 40 g, /2-3 s 4000 udarow

- napiecie.zasilania V = +12 V +10fi
- = -4,5 V +10*
m >
(3] . 1
e S .= G- d & £
N H S - Tolm. 5= 8 « S
= g $ lﬁj‘cf : 2 He S3 Fs5 &2
N > 4%, =9 HE 832< x8 R
o O d&. 53 SR 25 8f 3=
1 2 -3 4 5 6 7 8
HOY6101R RH-101 500 3 3 2,5 150 2 uktady NOR - trzywej -
Sciowe
HGY6102R RH-102 500 4 10 2,5 160 NOR mocy ezterowejscio-
wy
HCY6105R RH-105 500 3 3. 2,5 150 NOR + generator impulsu
HCY6111R RH-111 500 1o 3 1,6 120 przerzutnik Schmita
HCY6112R RH-1.12 500 1 3 1,6 120 2 ukt.przerzut.Smitta
HCY6143R RH-113 «300+500 1 3 1,6 220 NOR+przerzutnik Schmitt
HCY6121R RH-121 400 1 4 - 1,6 160 przerzut.JE lub RS
HCY6131R RH-131 1 4 1,6 200 Multiwibrator monostab.
/tw = 250 ns +30*/
HCY6141R RH-141 3+2 T+1 30 ekspender diodowy
HOY6142R RH-142 3+2 1+1 20 ekspender diodowy
HCY5143R RH-143 3+2 1+1 ekspender diodowy
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1 2 3 4 5 6 7 8

HCY6151R RH-i 51 1+ 1+1+1 40 4 ukt.bramek irapul.
/sprzezonel/

HCY6153R RH-153 1+1+1+1 "40 4 ukt.bramek impul.
[ sprzezone/

HCY6154R RH-154 1+1+1+1 40 4 ukt./niezalezne/ bra-
mek impulsowych

HCY6161R RH-161 1+1+1+1 90 dekoder kodu dziesietne
go na "8421"

HCY6162R RH-162 80 5 ukbtwzmacniaczy za-
ptonu /Ugqg = +70 V/

HCY6163R RH-163 90 4 + 1 uktadéw wzmacnia

czy zaptonu + uktad
przetgczajacy /U 150 V/

Przetworniki cyfrowo - analogowel®
Parametry elektryczne

Rodzaje kodow:

- dwojkowy-naturalny /znegowany/

- dwdjkowy- dziesietny 8421 /znegowany/
- dwdjkowy— dziesietny 2421 /znegowany/

liczba bitéw dla kodu dwdjkowego: 5 do 10

liczba dekad dla kodu dwdjkowo - dziesietnego: 2 do 3

Wejsciowe sygnaty cyfrowe:

- Stan "0" odpowiada wejsciowemu sygnatowi cyfrowemu w przedziale
0 - +0,8 V

- stan "1" odpowiada wejsciowemu sygnatowi cyfrowemu w przedziale
+2 do +5,5 V

Wyjsciowy sygnat analogowy:

- zakres napie¢ wyjsciowych: @ - +10 V; 0 - -10 V; 45 V i +5V oraz dowol-
ny przedziat /a-b/ w zakresie -10 - +10 V z dopuszczalng obcigzalnoscia
pradowg 2 mA i mozliwoscig zwiekszenia do 20 mA przy zastosowaniu wzmac
niaczy pradowych WP-202 /prod. ZDPUH/

- zakres pradow wyjsciowych: 0 -2 mA 0 - -2 mA i + mA przy napieciu ma-
ksymalnym 10 V bez wspoOlnego punktu odniesienia z wejSciem

Czas ustalania wyjsciowego sygnatu analogowego: z doktadnoscig +0,5 kwan-
tu przy przejsciu z dowolnego poziomu /tagcznie z poziomem "0"/' na dowolny
inny poziom /tgcznie z poziomem maksymalnyg/ 20 usek

Dopuszczalny blgd przetwarzania:

- 'w warunkach nominalnych +0,5 kwantu

- dodatkowy spowodowany wpltywem temperatury +0,04 kwantu/ C i wplywem
zmian napiecia zasilania -0, 1l kwantu/$ Uz

Napiecie zasilania: +15 V; +5% i ewentualnie +5 V +10$

Temperaturowy zakres pracy '--0 +70°C
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NOWE UJEDNOLICONE SKROTY NAZW JEDNOSTEK ORGANIZACYINYCH ZPAIAP "HERA"

Ostatnio zatwierdzone zostaty przez Ministerstwo Przemystu Maszynowego
ujednolicone skrdty nazw jednostek organizacyjnych Zjednoczenia "Mera".
Dokonano rowniez zmiany aktow erekcyjnychi’

W nowych skrotach podkreslona zostata przynaleznos$¢ tych przedsiebiorstw
do jednego zjednoczenia - pierwszg czgstkg nazwy jest stowo "MERA". Ze
wzgledu na wyrobiong juz marke wielu zakladoéw, pozostawiono ich dotychcza
sowg nazwe /skrot/ jako drugg czes¢ aktualnie obowigzujgcego skrétu.

Ponizej podajemy petne nazwy jednostek organizacyjnych Zjednoczenia
"Mera" w ich aktualnym brzmieniu.
Przedsiebiorstwo Automatyki Przemystowej "MERA-PNEFAL", Warszawa-Palenica
ul., Poezji 19

Zaktady Automatyki Przemystowej im.J .Marchlewskiego "MERA-ZAP", Ostrow
Wilkp. ul. Krotoszynska 35

Zaktady.-Automatyki "MERA-POLNA", Przemys$l, ul. Obozowa 23

Wroctawskie Przedsiebiorstwo Pomiarow i Automatyki Elektronicznej "MERA"
Wroctaw, ul. Slezna 110

Przedsiebiorstwo Kompleksowej Automatyzacji "MERAMONT", Poznan, ul.27 Gru
dnia 3

Zaktady Wytwdrcze Aparatury Precyzyjnej "MERA-PAFAL", Swidnica, ul. tuka-
sinskiego 26

Lubuskie Zaktady Aparatow Elektrycznych "MERA-LUMEL", Zielona Goéra,ul.Su-
lechowska 1

Zjednoczone Zaktady Elektronicznej Aparatury Pomiarowej "MERA-ELPO", War-
szawa, ul.Biatobrzeska 33

Zaktady Aparatuiy Elektrycznej "MERA-REFA", Swiebodzice, ul. Strzegomska
21/27

Krakowska Eabryka Aparatow Pomiarovyych "MERA-KFAP", Krakéw, ul. G.Zapol-
skiej 38

Zaktady Mechanizméw Precyzyjnych "MERA-PREZAM", t6dz, ul. Wigury 21
Kujawska Fabryka Manometrow "MERA-KFM", Wtoctawek, ul. tegska 29/35
Zaktady Mechaniki Precyzyjnej "MERA-WAG", Gdansk, ul.Beniowskiego 5

Zaktad Opracowan i Produkcji Aparatuiy Naukowej "ZOPAN", Warszawa,ul.Sta-
lingradzka 29/31

Przedsiebiorstwo Doswiadczalne Produkcji Aparatury Kontrolno-Pomiarowej,
Sosnowiec, ul. Sobieskiego 64

Zaktady Wytworcze Przyrzagdow Pomiaroviych im.J .Krasicki ego "ERA", Warsza-
wa, ul. Ltopuszanska 117/128

Wroctawskie Zaktady Elektroniczne "ELWRO", Wroctaw, ul.Ostrowskiego 30
Zaktady Mechaniczno-Precyzyjne "MERA-BLONIE", Btonie, ul. Grodziska 15
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Warszawskie Zaktady Urzgdzen Informatyki "MERAMAT", Warszawa, ul. Wynala-
zek 6

Przedsiebiorstwo DosSwiadczalne Produkcji Urzadzen Peryferyjnych, Zabrze,
ul. K.Marksa

Przemystowy Instytut Automatyki i Pomiaréw "MERA-PIAF; Warszawa, al.Jero-
zolimskie 202

Instytut Maszyn Matematycznych, Warszawa, ul. Koszykowa 79
Biuro Zbytu Sprzetu Pomiarowo-Kontrolnego "MERAZET", Poznan, ul.Wielka 21

Przedsiebiorstwo Handlu Zagranicznego "METRONEX", 'Warszawa, al. Jerozolim
skie 44

Przedsiebiorstwo Projektowania i Modernizacji- Przemystu Automatyki i Apa-
ratury Pomiarowej "MERAL", Warszawa, ul. Okrzei 18

Biuro Projektow Urzadzen Informatyki "INFOPROJEKT", Warszawa, ul. Skoczy-
lasa 4

Elektroniczne Zaktady Naukowe, Wroctaw/, ul. Ostrowskiego 22



BIULETYN

TECHNIKA'

mgr inz. Tadeusz K1bor ti
WAGA SAMOCZYNNA Z ELEKTRONICZNYM CYFROWYM OD-
CZYTEM WBKAZAN

TIKD 661.26 i.621.38

Artykut omawia budowe, dziatanie oraz
Charakteryetyozna wagi analltyoznej z
wiaie zautomatyzowanym procesem wazenia - no-

wego w skali Swiatowej, uniwersalnego przyrza
du do pomiardw masy, wysokiej doktadnosci,' o-

pracowanego w Zaktadach Mechaniki Precyzyjnej

w Gdansku, aktualnie wproy/adzanego io produk-

0ji seryjnej; T.K.
BI/LETYN "MERA" nr 9/127/ - 1972, s.3.

mngr inz. Pranoiezek Borzymodéw ski,
mgr inz. Tadeusz Gotembiowski,
mgr inz.. Tadeusz Krawc zuk: PODSYSTEM

TELEMECHANIKI CYFROWEJ W RAMACH MODULOWEGO
SYSTEMU AUTOMATYKI CYFROWE] SVA

UKD: 654.9.002.5:62.50

Scharakteryzowano moduty podsystemu teleme-
chaniki cyfrowej. Podano przyktady pracy u-
rzgdzai do telemetrii i telesygnalizacji pra-.
oujacych cyklicznie oraz start-stopowo,a tak-
ze wspoOtprace urzagdzat podsystemu telemecha-
niki z urzadzeniami innych podsystemow'SMA.

BIULETYN "MERA" nr 9/127/ - 1972, a.l12.

mgr inz. Henryk Kordecki: PODSYSTEM
TELEMECHANIKI CYFROWE) W RAMACH MODUEOWEGO SY
BTEMU AUTOMATYKI CYFROWE]J SMA

UKD: 62-5 "SMA":62-53

Artykut zawiera opis, parametry i zasade dzia
tania regulatoréw cyfrowych opracowanych na
badie SMA w Os$rodku Badawczo-Rozwojowym PiAE
we Wroctawiu. Podano przyktady pracy i mozli-
wosci zastosowan, Przeprowadzono krétkie po-
rownanie z regulatorami analogowymi oraz do-
konano analizy pracy regulatoréw cyfrowych w
systemach zawierajagcych maszyny cyfrowe. H.K.

BIULETYN "MERA" nr 9/127/ - 1972, s.21.

'"MBRA'

ANALITYCZNA

oechy
catko-

nr 9/127 /

mgr ipz, KiroBtaw Nowa kows Kk i:
ELEKTRONICZNY SYSTEM SYGNALIZAC])  ALARVOWE]
NA STATKU

UKDi 629.12-53+629. 12.018-53:621<.38.001.8

Wartykule omoéwiono wymagania stawiane syste-
mowi eygnalizacji alarmowej, przedetawiono
sposéb projektowania modutu alarmu oraz przy-
ktad zaatoeowania systemu na statku. Podano
rowniez wytyczne do dalezej rozbudowy systemu.

BIULETYN "MERA" nr 9/127/ - 1972,. a.25. MN*

EKONOMIKA ORGANIZACIA

mgr inzi Edward P e d a: KOMPUTEROWY SYSTEM
BADANU ZDOLNOSCI PRODUKCYINYCH | INWESTYCII

UKD: 681:336.94:658:1
Wartykule scharakteryzowano wdrazany aktual-

nie w Zjednoczeniu "Mera" komputerowy system
badania zdolnosci produkcyjnych i inwestycji.
Okreslono cel i funkcje systemu oraz  gtéwne

etapy procesu technologicznego systemu: przy-
gotowanie dokumentéw zrodtowych, tworzenie ma
szynowych nosnikéow informacji, przetwarzanie
/kontrola/ oraz wydruki. E.P.

BIULETYN "MERA" nr 9/127/ - 1972, a.32.

Leonard Bi m AKTUALNY STAN GOSPODARKI
OPAKOWANIAMI | KIERUNKI JEJ USPRAWNIANIA w
ZAKEADACH ZJEDNOCZENU "MERA"

UKD: 621.798:338.7 "Mera"

Na podstawie analizy aktualnej sytuacji w go-
spodarce opakowaniami w zaktadach Zjednocze-
nia "Mera" opisano dziatania zmierzajace dp
Jej usprawnienia, m.in.: ustalenie jednakowych
form i zasad gospodarowania oraz zastosowanie
jednolitych wzordw ewidencyjnych przydatnych

we wszystkich przedsiebiorstwach. Omoéwiono e-
tapy opracowania branzowej instrukcji w spra-
wie gospodarki opakowaniami. L.B.

BIULETYN "MERA" nr 9/127/ - 1972, a.40.
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