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inż. ZDZISŁAW SKARZYCKI 
Zjednoczenie „Mera"

AUTOMATYZACJA PROCESÓW PRODUKCYJNYCH 
PRZEZ ZASTOSOWANIE ROBOTÓW PRZEMYSŁOWYCH

CHARAKTERYSTYKI ROBOTÓW PRZEMYSŁOWYCH 
PRODUKOWANYCH W PRL

C z eść  i

A r ty k u ł  "A u to m a ty z a c ja  p r o c e s ó w  p ro d u k c y jn y c h  p r z e z  z a s to s o w a n ie  robo tów  p r z e m y s ło w y c h  
z o s ta n ie  opublikowany w dwóch c z ę ś c ia c h .  C z ę ś ć  I -  C h a ra k t e r y s t y k i  robo tów  p r z e m y s ło w y c h  p r o - 
d u kow anych  w P R L "  pu b lik u jem y  w n in ie js z y m  n u m e r z e ,  c z ę ś ć  I I - " Z a s to s o w a n ie  robo tów  p r z e m y s -

" n r  7 /1978 .s ło w y c h "  z a m ie ś c i m y  w B iu le ty n ie  M e ra

A u to m a ty z a c ja  w p r z e m y ś l e  m a szy n o w y m  
o b e jm u je  obec n ie  s z e r e g  p r o c e s ó w ,  k tó r e  dzie­
l ą  s ię  na:  p r o c e s y  p ro d u k c y jn e ,  p o m o c n ic z e  i 
u s ługow e.

J e d n ą  z n a j t r u d n ie j s z y c h  do a u to m a ty z a c j i  
d z ied z in  j e s t  a u to m a ty z a c ja  m a n ip u la c j i  p r z e d ­
m io ta m i  n a  s ta n o w isk a c h  o b ró b c z y c h  i m o n ta ­
żow ych. T ru d n o ś c i  te  z w ią z a n e  s ą  g łów nie  z 
d u żą  r ó ż n o r o d n o ś c i ą  k s z ta ł tó w  i w y m ia ró w  zew­
n ę t r z n y c h  i w e w n ę t rz n y c h  o b r a b ia n y c h  i m o n to ­
w anych  c z ę ś c i  i pod ze sp o łó w .  Z tego  też  w zglę­
du p r o d u c e n c i  robo tów  o p ra c o w u ją  i w ykonują 
s p e c ja ln e  do ro b o tó w  w y p o sa ż e n ia  te c h n o lo g ic z ­
n e  d o s to so w a n e  do o k r e ś lo n y c h  c z ę ś c i  i p r o c e ­
sów te ch n o lo g icz n y ch ,  a p r z e d e  w s z y s tk im  s z e ­

ro k i  a s o r ty m e n t  chwytaków'. N ie z a le ż n ie  od 
k o n ie c z n o ś c i  d o s to s o w a n ia  e le m e n tó w  ch w y to ­
wych ro b o ta  do o k r e ś lo n y c h  c z ę ś c i ,  w ie lo k ro t ­
n ie  w ym ag a n a  j e s t  z m ia n a  p r o c e s u  tech n o lo g icz ­
nego  i to głów nie w k ie ru n k u  u n o w o c z e śn ie n ia  i 
p o d n ie s ie n ia  w yd a jn o śc i .  J e s t  to dodatkow a z a ­
le ta  robo tów  p r z e m y s ło w y c h ,  gdyż z a s to s o w a ­
n ie  ich  pow oduje  u s p r a w n ie n ie  o r g a n iz a c j i  p r o ­
dukcj i ,  t r a n s p o r tu ,  s ta n o w isk  p r a c y  o r a z  u n o ­
w o c z e ś n ie n ie  p r o c e s ó w  w y tw a rz a n ia .

W roku  1977 było  z a in s ta lo w a n y c h  na ś w ie c ie  
p o n ad  5000 robo tów  p r z e m y s ło w y c h  w tym p o ­
n ad  3000 w Ja p o n i i  i ponad  1000 w S tanach  Z jed­
noczonych .  W la ta c h  1978-85  wg p rz e w id y w a ń  
s p e c ja l i s tó w  w d z ie d z in ie  z a s to s o w a ć  robotów

R ys . 1. S c h e m a t  s t e ro w a n y c h  ruchów  s ta n d a r to w e g o  ro b o ta
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l i c z b a  ta  w z r o ś n ie  do ponad  100000 sz tuk .  Spo­
ś r ó d  obec n ie  p rodukow anych  robo tów  p r z e m y ­
słow ych  m o ż n a  w y o d ręb n ić  2 z a s a d n ic z e  grupy: 
ro b o ty  z łożone  i ro b o ty  p r o s t e .
R oboty  z łożone

Do robo tów  te j  g rupy  z a l ic z a m y  ta k ie ,  k tó r e  
s p e łn ia ją  w ie le  ko m p le k so w y ch  funkc j i  i p o s i a ­
d a ją  w yższy  s to p ień  in te l ig e n c j i .  M ożna w yróż­
n ić  c z t e r y  s to p n ie  in te l ig e n c j i  robotów:
1. ro b o ty  z p a m ię c i ą  s ta n d a r d o w ą  p r z e z n a c z o ­
n e  do p r a c  ogólnych,
2. ro b o ty  w ie lo p am ięc io w e  do p r a c  k o m p le k s o ­
wych i p re c y z y jn y c h ,
3. ro b o ty  z p a m ię c i ą  w ie lo k ro tn ą  p r z e z n a c z o ­
ne  do p r a c y  c ią g łe j  z i n t e r p o la c ją  ko łow ą i l i ­
niową,
4. ro b o ty  s te ro w a n e  m in ik o m p u te re m  p r z y s t o ­
sow ane  do s te ro w a n ia  ze spo łow ego  w ielu  r o b o ­
tów w s p ó łp ra c u ją c y c h  z in n y m i m a s z y n a m i  i 
u r z ą d z e n ia m i .

Roboty ta k ie  p o s i a d a j ą  od 5 do 8 s to p n i  sw o ­
body. Na r y s .  1 p r z e d s ta w io n o  s c h e m a ty c z n ie  
p r z y k ła d  s te ro w a n y c h  ru c h ó w  s ta n d a rd o w e g o  
ro b o ta  p o s ia d a ją c e g o  n a s tę p u ją c e  m o ż l iw o śc i :
- p r z e s u n ię c i e  p o z io m e  r a m i e n ia
- p r z e s u n i ę c i e  p ionow e r a m i e n i a
- o b r ó t  r a m i e n ia
- o b r ó t  chw ytaka

Odpowiednio  s te ro w a n e  r u c h y  p o z w a la ją  n a  
wykonywanie p r z e z  r o b o t  ró ż n y c h  cz y n n o śc i  
b e z p o ś r e d n io  p ro d u k c y jn y c h  lub  p o m o c n ic z y c h .

D o ty ch c za s  ro b o ty  p r z e m y s ło w e  z n a la z ły  naj­
w ię k s z e  z a s to s o w a n ie  w ta k ich  d z ie d z in a c h  jak ; 
sp a w a n ie  łukow e i z g rz e w a n ie ,  od lew an ie  c i ś ­
n ien iow e  i kokilowe, ob ró b k a  p l a s ty c z n a  i c iep l­
na, m o n ta ż ,  m a lo w an ie ,  pakow an ie .

W budowie robo tów  p r z e m y s ło w y c h  s to so w a­
ne s ą  n a s tę p u ją c e  r o d z a je  napędów:
- p n e u m a ty c z n y
- h y d ra u l ic z n y
- e le k t ry c z n y

N ie k tó re  typy robo tów  p r o s ty c h  m a j ą  napędy  
z e w n ę t r z n e  ja k  np. k rzyw kow y lub łańcuchow y. 
N apęd p n eu m aty c zn y

Z esp o ły  napędow e z a s i l a n e  s ą  z s i e c i  p r z e ­
m ysłow e j  s p r ę ż o n e g o  p o w ie t r z a .  N apęd  r e a l i ­
zow any j e s t  za  p o m o c ą  s i łow ników  p n e u m a ty c z ­
nych  / p r z e s u n i ę c i a  l in io w e /  lub  s i ln ików  p n e u ­
m a ty c z n y c h  / r u c h  o b ro to w y / .  R uch  obro tow y 
m o ż e  być dokonywany ró w n ie ż  za  p o m o c ą  s i ­
łowników p n e u m a ty c z n y c h  i  p r z e k ła d n i  z ę b a te j .

U jem n ą  s t r o n ą  napędów  p n e u m a ty c z n y c h  j e s t  
o g r a n ic z o n a  l i c z b a  p o z y c j i  n a  każ d e j  o s i  s t e r o ­
w ane j.  P o n ad to  w zw iązku  z e  ś c i ś l iw o ś c i ą  p o ­
w ie t r z a  t r u d n ie j s z e  j e s t  o s ią g n ię c ie  dokładnego  
pozy c jo n o w an ia ,  o r a z  w ym agana  j e s t  duża 
ś r e d n ic a  c y l in d ra  p n e u m a ty c z n e g o  p r z y  dużych  
s i ł a c h .  D la tego  n a j c z ę ś c i e j  p r z y  n a p ę d a c h  doko­
nyw anych  za  p o m o c ą  c y l in d ró w  p n e u m a ty c z n y c h  
s to s o w a n e  s ą  z d e r z a k i  u s t a l a j ą c e  p o cz ą tk o w e  i 
końcow e p o ło ż e n ie  n a  każde j  o s i  s te ro w a n e j .  
P ew n y m  u le p s z e n ie m  j e s t  m o ż l iw o ś ć  u m i e j s c o ­
w ien ia  z d e rz a k ó w  na  k ilku  p ła s z c z y z n a c h  lub  
z a s to s o w a n ie  c y l in d ró w  w ie lo s topn iow ych .  P r z y

n a p ę d a c h  p n e u m a ty c z n y c h  m o ż e  być  s to so w a n e  
ty lko  s t e ro w a n ie  punktow e, p n e u m a ty c z n e  lub 
e l e k t r y c z n e  /  zaw o ry  e l e k t r o - p n e u m a ty c z n e / .  
N apęd  h y d ra u l i c z n y

N apęd h y d ra u l i c z n y  podobn ie  ja k  pneumatycz>- 
ny j e s t  w w ię k s z o ś c i  p rzy p a d k ó w  n a w ro tn y  za  
p o m o c ą  c y l in d ra  h y d ra u l i c z n e g o .  Zw ykle  każdy  
r o b o t  m u s i  być w yposażony  w a g r e g a t  h y d r a ­
u l ic zn y .  N apęd  h y d r a u l i c z n y  u m o ż l iw ia  s to sow a­
n ie  b e z s to p n io w ą  r e g u la c j ą  p r ę d k o ś c i  ru c h u  na  
p o sz c z e g ó ln y c h  o s ia c h  o r a z  dow olną i lo ś ć  p o ­
łożeń .

S tosow ane s ą  dwa r o d z a je  napędów  h y d r a u l i c z ­
nych:
- bez  p o m ia r u  w ie lk o śc i  p r z e s u n ię ć ,
-  z p o m i a r e m  w ie lk o śc i  p r z e s u n ię ć .

J e ż e l i  n ie  w ym agana  j e s t  duża  i lo ś ć  p o z y c jo ­
now anych  p o ło ż e ń  na  k a ż d e j  o s i ,  to  s to s u je  s ię  
n ap ę d  b ez  p o m ia r u  p r z e s u n ię ć ,  k tó ry  d z ia ła  
podobn ie  jak  nap ę d  p n e u m a ty c z n y  t j .  p o z y c jo ­
now anie  za  p o m o c ą  z d e rz a k ó w .  W p rzy p a d k u  
k o n ie c z n o ś c i  u z y s k a n ia  w ie lopo łożen iow ego  po­
zyc jonow an ia  s to s u je  s i ę  napęd  z p o m ia r e m  
p r z e s u n ię ć .
N apęd  e le k t ry c z n y

P o d o b n ie  ja k  p r z y  n ap ę d z ie  h y d r a u l i c z n y m  
s to s u je  s i ę  dwa r o d z a je  napędów  e le k t ry c z n y c h :
- b e z  p o m ia r u  w ie lk o śc i  p r z e s u n i ę ć
- z p o m i a r e m  w ie lk o śc i  p r z e s u n i ę ć

P r z y  n a p ę d z ie  e l e k t r y c z n y m  bez  p o m ia r u  
w ie lk o śc i  p r z e s u n ię ć  s to s u je  s ię  s t a łe  z d e r z a ­
k i  i  w y łąc zn ik i  k ra ń c o w e .  M ożna ró w n ie ż  p r z y  
tego  r o d z a ju  n a p ę d z ie  s to s o w a ć  s i ln ik i  k rokow e .  
N apęd  e l e k t r y c z n y  z p o m i a r e m  w ie lk o ś c i  p r z e ­
s u n ię ć  m a  zbudowany uk ład  p o m ia ro w y  p o d o b ­
n ie  ja k  p r z y  n a p ę d z ie  h y d ra u l i c z n y m .

Do p o m ia r u  p r z e s u n i ę ć  używ ane  s ą  dwa s y s ­
t e m y  p o m ia r o w e  analogow y lub cy frow y .  W 
g ru p ie  napędów  e le k t r y c z n y c h  z p o m i a r e m  wiel­
k o ś c i  p r z e s u n i ę ć  z n a jd u ją  s i ę  z e sp o ły  n a p ę d o ­
we z s i ln ik a m i  p r ą d u  s ta łe g o .
S te ro w a n ie

Do robo tów  p r z e m y s ło w y c h  s to s o w a n e  s ą  
dw a s y s t e m y  s te ro w a n ia :
-  s y s t e m  s te ro w a n ia  punktowy / P T P /
-  s y s t e m  s te r o w a n ia  c iąg ły  / C P /

O becn ie  z n a c z n a  w ię k s z o ś ć  p ro d u k o w a n y ch  
ro b o tó w  p r z e m y s ło w y c h  m a  uk łady  s t e ro w a n ia  
punktow ego, ro b o ty  o b s łu g u ją c e  m a s z y n y  od ­
le w n ic z e ,  o b r a b ia r k i  s k r a w a ją c e ,  o b r a b ia r k i  
do o b ró b k i  p la s ty c z n e j  lub  w yposażone  np. w 
s z c z ę k i  do z g r z e w a n ia  punktow ego, o r a z  u -
r z ą d z e n i a  i l in i e  m on tażow e .

Roboty ze  s t e ro w a n ie m  c ią g ły m  używ ane 
s ą  do la k ie r o w a n ia ,  c i ę c i a  i  sp aw an ia ,  g r a d o -  
w ania .  Do tego  r o d z a ju  s t e r o w a n ia  m o ż e  być

s to so w a n y  w y łąc zn ie  n a p ę d  h y d r a u l i c z n y  lub 
e le k t ry c z n y .  W ię k s z o ś ć  typów ro b o tó w  m a  b u ­
dowę m odułow ą .  B udow ę t a k ą  i l u s t r u j e  fot.  1. 
n a  p r z y k ła d z ie  ro b o ta  P R - 02 p ro d u k o w a n eg o  

i p r z e z  " M e r a - P L A P " .  C z ę ś ć  m a n ip u la c y jn a  r o -  
j bo ta  P R - 0 2  sk ła d a  s i ę  z p ię c iu  p o ds taw ow ych  
; modułów':

A-



F o t .  1. Robot p r z e m y s ło w y  P R -0 2

Fot.  2.. Moduły lin iow e MA-3001 i MA-501

- m oduły  MA / f o t .  2 / ,  MB i MC / f o t .  3/ r e a l i ­
zu ją  p r z e s u n ię c i a ,
-  m odu ł  MD / f o t .  4 /  r e a l i z u j e  o b r ó t  k o rp u su  
ro b o ta  a m o d u ł  M E r e a l i z u j e  n a p ę d  p rzegubu 
chwytaków.

N ie z a le ż n ie  od w /w  m odułów  p ro d u k o w a n e  
s ą  dwa m oduły  napędu  s z c z ę k  chw ytaka  o u-  
dźwigu 0, 5 kg  i 5 kg. M odułowa k o n s t r u k c ja

ze sp o łó w  w ykonaw czych  p o zw a la  na  budowę r o ­
bo ta  P R - 0 2  w r ó ż n y c h  z e s ta w a c h  d o s to s o w a ­
nych  do p o t r z e b  uży tkow nika .  R oboty  P R -0 2  
z a l ic z a n e  s ą  do robo tów  p r o s ty c h  i  p r z e z n a c z o ­
n e  s ą  do m a n ip u lo w an ia  m a t e r i a ł a m i  o r a z  
c z ę ś c i a m i  i  z e s p o ła m i  p o d c z a s  o bs ług i  m a s z y n  
i u r z ą d z e ń  te c h n o lo g ic z n y c h  w cyklu 'a u to m a ­
ty c zn y m . P r z e d e  w s z y s tk im  p r z e z n a c z o n e  s ą  
one do:
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Robot P R - 0 2  sk ła d a  s i ę  z c z ę ś c i  m e c h a n ic z ­
nej m a n ip u la c y jn e j  i e l e k t r y c z n e j  s t e r u j ą c e j .  
C z ę ś ć  m a n ip u la c y jn a  w z a le ż n o ś c i  od z a s to s o ­
w anych  m odułów  o r a z  ich  w ie lk o ś c i  m o ż e  u -  
z y s k a ć  n a s tę p u ją c e  w ie lk o śc i  w z a k r e s i e  p r z e ­
su n ię ć  i s i ł  / p a t r z  tab .  n a_ s tr .  7 / j_______

Układ s te ro w a n ia  zbudow any j e s t  w p o s ta c i  
k o n so l i  o p e r a c y jn o - s t e r o w n ic z e j .  C z ę ś ć  o p e ­
r a c y jn a  sk ła d a  s i ę  z d iodowej ta b l ic y  w tyko­
wej o r a z  p r z y c i s k ó w  r ę c z n y c h  i w skaźn ików  
op tycznych .  Cykl p r a c y  ro b o ta  p r o g ra m o w a n y  
j e s t  na  ta b l ic y  za  p o m o c ą  wtyków diodowych.

U kład u m o ż l iw ia  n a s tę p u ją c e  r o d z a je  s t e r o ­
wań:
- s te ro w a n ie  r ę c z n e  p o s z c z e g ó ln y m i  m o d u ła m i  
m a n ip u la c y jn y m i  za  p o m o c ą  p r z y c i s k ó w  s t e r o ­
w an ia  rę c z n e g o ,
- s te ro w a n ie  a u to m a ty c z n e  wg p r o g r a m u  z a k o ­
dowanego na  ta b l ic y  diodowej.
- s p r z ę ż e n ie  ro b o ta  z m a s z y n a m i  i u r z ą d z e n ia ­
m i  te c h n o lo g ic z n y m i w s p ó łp r a c u ją c y m i  z r o b o ­
te m .

W z a le ż n o ś c i  od p o t r z e b  np. p r z y  budowie 
a u to m a tó w  m on ta żo w y c h  w yposażonych  w k i lk a  
robo tów  o r a z  w inne z e sp o ły  w ykonaw cze  jak  
s tó ł  podz ia łow y ,  p o d a jn ik i  i tp .  c a ły  ta k i  z e ­
spó ł  m o ż e  b y ć  s te ro w a n y  je d n y m  w spó lnym  
u k ła d e m  s te ro w a n ia  z p o m in ię c ie m  układów  
s te r o w a n ia  indyw idua lnym  dla  k aż d eg o  ro b o ta .

Ogólne dane te c h n ic z n e  ro b o ta  P R - 0 2

L ic z b a  s to p n i  swobody 2 .................. 7
R odzaj  napędu  p n e u m a ty c z n y
Udźw ig  m a k s y m a ln y  dwie w ie lk o ś c i

0, 5 kg  5 kg
Z a k r e s  p r z e m ie s z c z e ń :
- w p ła s z c z y ź n ie  m a x  300 m m
p o z io m e j  m a x  600 m m

F o t .  3. Moduły l in iow e M C -1001 z M B -201

- o b r a b ia r e k  s k r a w a ją c y c h  / ła d o w a n ie  i r o z ­
ła d o w a n ie / ,  do ob ró b k i  p la s ty c z n e j  n a  z im no  
i g o rą c o  / ła d o w a n ie  i r o z ła d o w a n ie / ,
-  w t r y s k a r e k  / r o z ł a d o w a n ie  i o b c inan ie  w lew ­
ków / ,
-  m a s z y n  od le w n icz y ch  / r o z ł a d o w a n ie / ,
-  t r a n s p o r t e r ó w ,
- u r z ą d z e ń  i l in i i  m on tażow ych .

F o t .  4. Moduł obro tow y MD-3001



-  w p ła s z c z y ź n ie  
p ionow ej
P r ę d k o ś ć  p r z e s u n ię ć  
ob ro tów
D ok ładność  p o z y c jo ­
now ania  
Chw ytaki

S te ro w an ie  
Typ p r o g r a m a t o r a  
P o je m n o ś ć  p r o g r a m u  
S p rz ę ż e n ie  z e w n ę t r z ­
ne
Z a s i la n i e  p n e u m a ty c z n e :  
z a k r e s  c i ś n ie ń  p r a c y

c i ś n ie n ie  n o m in a ln e  
Z a s i l a n i e  e l e k t r y c z n e

o b ró t  m a x .  360° 
m a x  360° 
m a x  200 m m  
m a x  400 m m  
300 - 500 m m / S  
90 - 18 0 ° /S

+ _ +-0 ,  1 m m  - 0 / 5  m m
m e c h a n i c z n y / s z c z ę ­
k o w y /p o d c iśn ie n io w y ,  
m a g n e ty c zn y  
e l e k t r y c z n e  
t a b l ic a  diodowa 
16 lub  32 tak ty  
l i c z b a  w e jś ć  2 -8  
l i c z b a  w y jść  1-4

0, 4 -  0, 7 M P a  
/ 4 - 7  k G /c m  /
0, 6 M P a  /  6 k G /c m  /  
220V, 50 Hz, 120 VA

W o p a r c iu  o l i c e n c j ę  s z w e d zk ie j  f i r m y  ASEA 
Z a k ła d  D o św iad c za ln y  P r z e m y s ło w e g o  I n s ty tu ­
tu A u to m a ty k i  i P o m ia r ó w  " M e r a - P I A P "  u r u ­
ch a m ia  p r o d u k c ję  robo tów  p r z e m y s ło w y c h  z ło ­
żonych: typ J R b -6  o m a x .  udźw igu  6 kg o r a z  
JR b -6 0  o m ax .  udźwigu 60 kg. Układ napędow y 
j e s t  c a łk o w ic ie  e le k t r y c z n y ,  a  w sk ła d  je d n o s tk i

napędow ej w cnodzi s e rw o m e c h a n iz m  z s i ln ik ie m  
p rą d u  s ta łe g o ,  t r a n s f o r m a t o r e m  p o ło ż e n ia  k ą ­
towego i p r ą d n ic ą  ta c h o m e t r y c z n ą .  Na ży c ze n ie  
z a m a w ia ją c e g o  j e d n o s tk a  napędu  p r z e g u b u  m o ­
że  być z a s tą p io n a  pne. n a ty c z n y m  s i ło w n ik iem  
o b ro tu .  S te ro w an ie  robo tów  j e s t  zbudow ane na 
n o w o c z e sn e j  te c h n ic e  e l e k t r o n ic z n e j  z m in ik o m ­
p u te r e m  o r a z  z e w n ę t r z n ą  p a m ię c i ą  k a s e to w ą .

K ażdy ro b o t  JR b  m a  m o ż l iw o ść  s to s o w a n ia  
dwóch ro d z a jó w  s te ro w a n ia :
- s te ro w a n ie  punktow e z p r o g r a m o w a n ą  p r ę d ­
k o śc ią ,
- s te ro w a n ie  c i ą g łe  z p r o g r a m o w a n ą  p r ę d k o ś ­
c ią .

N ie z a le ż n ie  od w /w  ro d z a jó w  s te ro w a ń  r o b o ­
ty te  m o g ą  dodatkowo s p e łn ia ć  n a s tę p u ją c e  funk­
c je :
- funkc ję  s z u k a n ia  ze s t e ro w a n ie m  c ią g ły m  u -  
m o ż l iw ia ją c ą  p o b ie r a n ie  c z ę ś c i  z p a l e t  u s ta w io ­
nych na  ró ż n y c h  p o z io m ac h ,
- funkc ję  skoków u m o ż l iw ia ją c ą  j e d n o c z e s n ą  
o b s łu g ę  u r z ą d z e ń  o ró ż n y c h  cyk lach ,
- funkcję  p o w tó rz e n ia  u m o ż l iw ia ją c ą  z a p r o g r a ­
m o w a n ie  w ie lo k ro tn e g o  p o w ta r z a n ia  dowolnej 
c z ę ś c i  p r o g r a m u ,
- funkc ję  k o r e k c j i  p o z w a la ją c ą  n a  z m ia n ę  i s t ­
n ie ją c y c h  p r o g r a m ó w ,  ja k  dokonyw ania  k a s o ­
w an ia  c z ę ś c i  p r o g r a m u  lub je g o  u zu p e łn ia n ia ,

Typ Symbol Skok ■ L ic z b a  punktów Siła
m a k s y m a l n y z a t r z y m a n ia N /K G /

501 50 200 / 2 0 /
MA 3001 300 2 200 / 2 0 /

3002 300 700 / 7 0 /
6002 600 700 / 7 0 /

201 20 200 / 2 0 /
MB 2003 200 2 1500 /1 5 0 /

4003 400 1500 /1 5 0 /
6003 600 1500 / 1 5 0 /

1001 100 200 / 2 0 /
MC 2003 200 2 1500 / 1 5 0 /

Typ Sym bol O brób  m a k s y m a ln y  
d eg  / o /

L ic z b a  punktów 
z a t r z y m a n ia

3001 300 2

MD 3602 360 3

3603 360 3

ME
1801

1603

180

360 2
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- fu n k c ję  w z o ru ,  k tó r a  u m o ż l iw ia  p o b ie ra n ie  i 
u k ła d a n ie  c z ę ś c i  wg u s ta lo n e g o  w zoru .

P onad to  i s tn ie j e  m o ż l iw o ść  s t e ro w a n ia  o b ­
s ług iw anych ,  p r z e z  ro b o t  m a s z y n  i u r z ą d z e ń .  
Układ s te ro w a n ia  m o ż e  ob s łu g iw ać  16 w e jś ć  i 
14 w yjść  p ro g ra m o w a n y c h .  Robot j e s t  ła tw y do 
p r o g ra m o w a n ia ,  p r o g ra m o w a n y  j e s t  za  p o ś r e d ­
n ic tw em  p r z e n o ś n e g o  p a n e la .  K ażd e  p o ło ż en ie  
ze sp o łó w  w ykonaw czych  ro b o ta  j e s t  w prow adza­
n e  k ro k  po k roku  do p a m ię c i .  O p ró c z  ro zk a zó w  
p ozyc jonow an ia  m o ż n a  w p ro w a d za ć  do układu 
s t e ro w a n ia  in s t r u k c j e  d o ty c zą ce  s t e ro w a n ia  i 
w y łąc za n ia  w y jść ,  s p ra w d z a n ia  s tanu  w ejść ,  
czasó w  o c z ek iw a n ia  o r a z  p o w tó rze ń .
D a n e  t e c h n i c z n e  r o b o t ó w

J R b - 6  J R b -6 0
Ruch ob ro tow y Q
r a m i e n ia  m a x .  340 330
Max p r ę d k o ś ć
ob ro tow a  9 5 / s  9 0 / s
Ruch lin iowy r a m i e n ia
/p o z io m y /
m a x .  p r ę d k o ś ć  0, 7 5 m /s -  l , 0 m / s
Ruch pionowy r a m i e n ia  
m ax. p r ę d k o ś ć  1 ,1  m / s
Ruch p o ch y len ia  p rze g u b ó w

i + _ _ O + 0m ax .  z a k r e s  -90  -75
m ax .  p r ę d k o ś ć  1 1 5 ° / s  9 0 ° / s
Ruch obro tow y p rz e g u b u  + 
m a x .  z a k r e s  -180  -180
m a x .  p r ę d k o ś ć  1 9 5 ° / s  1 5 0 °/s .
L ic z b a  s topn i swobody
b e z  ru ch ó w  chw ytaka  3 do 5 3 do 5
L ic z b a  n ie z a le ż n y c h
ruchów  chw ytaka  2 2

F o t .  6. Układ s t e r o w a n ia  ro b o ta  IRb 

D ok ładność  p o z y c jo -  ■
no w an ia  - 0 , 2 0  m m  - 0 ,4 0  m m
Udźwig w r a z  z chw y tak iem
/ p r z y  m a x .  d łu g o śc i  6 kg  60 kg
chw ytaka  200 m m  dla  J R b -6
o r a z  400 m m  dla J R b - 6 0 /

Roboty u n iw e r s a ln e  JR b  m o g ą  być  używ ane 
do w ykonywania ro b ó t  m ę c z ą c y c h  w w aru n k a c h  
c ię ż k ic h ,  sz kod liw ych  d la  z d ro w ia  o r a z  do w y­
konyw ania  p r a c  m o n tażo w y ch .  W z a le ż n o ś c i  od 
w y p o saż en ia  ic h  w odpow iednie  o p r z y r z ą d o w a ­
n ie  a p l ik a c y jn e  m o g ą  być w y k o rz y s ta n e  do:
-  o b s łu g iw a n ia  c i ę ż k ic h  p r a s  do w yrobów  z 
p r o s z k ó w  p r z e z  o d b ie ra n ie  w y p ra s e k  i u k ła d a ­
n ie  ic h  n a  p a l e c i e  ja k  r ó w n ie ż  c ię ż k ic h  p r a s  
do w y c is k a n ia  p r z e z  po d aw an ie  z p a l e t  o r a z  od­
b i e r a n i e  i u k ła d a n ie  na  p a le ty ,
- o b s łu g i  m a s z y n  od le w n icz y ch  p r z e z  o d b i e r a ­
n ie  odlewów i p o d aw a n ie  ic h  n a  p r a s y  do o k r a ­
w ania  ja k  ró w n ie ż  s p r y s k iw a n ia  fo rm ,
- s z l i fo w a n ia ,  g rad o w an ia  i p o le ro w a n ia ,  o d le ­
wów, c z ę ś c i  spaw anych ,  odkuwek itp.
-  sp a w a n ia  łu ko, we go i  z g rz e w a n ia ,
- o b s łu g i  o b r a b ia r e k  s k r a w a ją c y c h  p r z e z  p o d a ­
w anie  i o d b ie ra n ie  o b ra b ia n y c h  c z ę ś c i  i  uk ła d a­
n ie  n a  p a l e ta c h  i s t n i e j e  m o ż l iw o ś ć  obs łu g i  k i l ­
ku o b r a b ia r e k  /  2 - 3 / .

Na fot,  5 p r z e d s ta w io n y  j e s t  widok ro b o ta  JR b-6  
a na  fot.  6 uk ład  s te ro w a n ia .

W In s ty tu c ie  M echan ik i  P r e c y z y jn e j  o p r a c o ­
wano i wykonano s e r i ę  p r ó b n ą  dwóch typów 
robo tów  p r z e m y s ło w y c h  p r o s ty c h  R IM P -4 0 0  i 
R IM P -600 ,  o r a z  p ro to ty p  ro b o ta  z łożonego  
R IM P -1000 .Fo t.  5. R obot J R b -6
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Roboty te  m o g ą  być s to so w a n e  do obsług i :
- p r a s  do w ycinan ia ,  g ięc ia ,  t ło c z e n ia  i w y­
c i s k a n ia  w yrobów  m e ta low ych ,
- p r a s  i w t r y s k a r e k  fo rm u ją c y c h  w yroby  z two­
rz y w  sz tu cz n y ch ,
- o b r a b ia r e k  s k ra w a ją c y c h ,
- a g re g a tó w ,  gn iazd  i l in i i  p rod u k cy jn y ch ,
- m a s z y n  do od lew ania  c i śn ien iow ego ,
- u r z ą d z e ń  do h a r to w a n ia  indukcyjnego ,
- m ło tów  i ' p r a s  k uźn iczych ,
- u r z ą d z e ń  do t r a n s p o r t u  m ię d z y o p e ra c y jn e g o  
itp .

R oboty typu R IM F -4 0 0  i R IM P -6 0 0  s k ła d a ją  
s i ę  z po d s taw y  ko lum ny  ob ro tow ej  i jednego  
lub  dwu r a m io n  p o z io m y c h  w ysuw alnych  t e l e ­
skopowo, za k o ń czonych  ch w y tak am i,  k tó r e  w 
z a le ż n o ś c i  od z a s to so w a n ia  m o g ą  być: s z c z ę ­
kowe, p r z y s s a w k o w e  lub e l e k t ro m a g n e ty c z n e .  
Roboty  t e  m a ją  uk ład  napędow y p n e u m a ty c z n o -  
h y d ra u l i c z n y  dla ru ch ó w  p o d n o sz e n ia  i ob ro tu  
o r a z  p n e u m a ty c z n y  dla p o z o s ta ły c h  ruchów . 
R oboty R IM P -4 0 0  i R IM P -6 0 0  m a ją  s te ro w a n ie  
dw upołożeniow e tj.  p o z y c je  s k r a jn e  ruchów  
sk ładow ych  u s ta lo n e  s ą  za  p o m o c ą  z d e rz a k ó w  
m e ch a n icz n y ch .

C h a r a k t e r y s t y k a  t e c h n i c z n a :

Typ ro b o ta  ( IM P -400  R IM P -6 0 0
L ic z b a  s topn i sw o-  3 lub  4 / + z a c i s k
body s z c z ę k /
L ic z b a  r a m i o n  1 lub  2 1 lub  2
Z a k r e s  ruchów  ro b o cz y ch :
- o b ró t  r a m i e n ia
/  r a m i o n /
-  wysuw  r a m i e n ia  
/  r a m i o n /
- w zn ios  r a m i e n ia  
/  r a m io n /
lub

0 -1 20

400 m m

0 -1 2 0

600 m m

1 0 - 1 0 0 m m  10-100  m m  
1 0 - 1 5 0 m m  10-150  m m

Udźw ig  p r z y  m a x .  w ysuw ie  r a m i e n i a  / k G / 
a /  p r z y  z a s to s o w a ­
niu  1 r a m i e n ia  5 4
b /  p r z y  z a s to s o w a ­
niu 2 r a m io n  2 x 2  2 x 1 , 5
R odzaj napędu:
- p o d n o sz e n ia  i  o b r o ­
tu ko lum ny  i  r a m io n  p n e u m a ty c z n o - h y d r a -

u l ic zn y
- p o z o s ta ły c h  ru ch ó w  p n e u m a ty c z n y  
Max. z a s i ę g  r a m io n
/ m m /  1200 1600
W s p ó ł rz ę d n e  ru ch u  
r a m io n
O b ró t  chw ytaka
wokół r a m i e n i a  / o /  90-180  90-180
N om in a ln e  c z a s y  
t rw a n ia  ruchów  
ro b o c z y c h  /  s /
/ d l a  m a x .  z a k r e s ó w /

c y l in d ry c z n e

o b r ó t  r a m i e n i a

- p o d n o sz en ia
r a m i e n ia  a / 0, 3 0, 3

b / . 0, 5 0, 5
- opadan ie
r a m i e n ia  a / 0, 4 0, 4

V 0, 6 0, 6
- wysuw
r a m i e n ia 0, 8 1, 0
- co fan ie  r a m i e n ia 0, 9 1 ,2
- o b ró t  chw ytaka 0 ,2 0, 2
- z a c i s k a n ie  s z c z ę k
chw ytaka 0, 2 0 ,2
- o tw ie ra n ie  s z c z ę k
chw ytaka 0, 3 0, 3
D ok ładność  p o z y c jo n o ­
w ania /  m m / 0, 3 0, 3
S y s tem  p r o g ra m o w a n ia ta b l ic a  p o łą c z e ń

36 x 50 p o z y c j i
S y s tem  s te ro w a n ia dw upołożeniow y
Z a s i l a n i e  e l e k t r y c z n e 220V, 50 Hz
Z a s i la n ie  sp rę ż o n y m _L o
p o w ie t r z e m 5 - 0, 5 k G /c m
M a sa  ro b o ta  / k g /
- z je d n y m  r a m i e n ie m 475 480
- z dw om a r a m i o n a m i 500 510
W y m ia ry  g ab a ry to w e  / m m /
- d ługość 1767 1967
- s z e r o k o ś ć 1030 1030
- w y sokość 1069 1069

Robot z łożony  R IM P -1 0 0 0  w yposażony  j e s t  
w r a m i ę  u m ie s z c z o n e  ob ro tow o n a  p o d s ta w ie .

R odzaje  napędów:
- ru c h y  r a m i e n i a  - h y d ra u l i c z n y
- u r z ą d z e n ie  c h w y ta ją c e  - p n e u m aty c zn y

S te ro w a n ie  e l e k t r o n ic z n e  z p a m ię c i ą  f e r ry to w ą .  
L ic z b a  k roków  p r o g r a m u  128, 512 lub  1024, 
l i c z b a  p o d p ro g ra m ó w  8, l i c z b a  sygna łów  w y jś ­
c iow ych  i w e jśc io w y c h  w ynosi  9.

I s tn ie je  m o ż l iw o ś ć  w sp ó łp ra c y  ro b o ta  z kom ­
p u te r e m .  P r o g r a m o w a n ie  ro b o ta  odbywa s ię  
ze s te ro w n ik a  r ę c z n e g o  p r z e z  u c z e n ie  lub p r z e z  
w p ro w a d za n ie  danych  z pu lp itu  m a n ip u la c y jn o -  
kon tro lnego .

H y d ra u l ic z n y  uk ład  napędow y w yposażony  
j e s t  w p o m p ę  h y d r a u l i c z n ą  o w y d a jn o śc i  
63 l / m i n .  p r z y  c i śn ie n iu  5, 5 - 6, 5 M P a ,  a k u ­
m u la to r a  g a z o w o -h y d ra u l ic z n e g o ,  s i łow n ik i  
h y d r a u l i c z n e  d la  p ię c iu  s topn i swobody, s i ło w ­
nik  h y d r a u l i c z n y  za p ew n ia ją cy  6 s to p ie ń  sw o ­
body / r u c h  O R / ,  r o z d z i e l a c z e  p r o p o rc jo n a ln e  
s te ro w a n e  z b loku s t e ro w a n ia  o r a z  ch łodn icę .

R a m ię  w ra z  z z e s p o łe m  c h w y ta ją c y m  m o ż e  
r e a l i z o w a ć  6 pods taw ow ych  ru c h ó w  / r y s .  2 /
-  w ysuw an ie  lub  co fa n ie  r a m i e n i a  /  r u c h  W/
- p o d n o sz e n ie  lub  o p u s z c z a n ie  r a m i e n i a  / r u c h
P /
- o b r ó t  ko lum ny  z r a m i e n ie m  wokół głównej 
o s i  r o b o ta  / r u c h  0/

-  o b r ó t  uchwytu " p r a w o - le w o "  wokół o s i  p r o s ­
to p a d łe j  do o s i  z g in an ia  / r u c h  S/
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Ruch S

Ruch OR

R ys . 2. P o d s taw o w e  r u c h y  ro b o ta  R IM P -1 0 0 0

- zg inan ie  / o b r ó t  uchwytu " g ó r a  - d ó ł" /  / r u c h
Z /
- o b ró t  uchwytu " p r a w o - le w o "  wokół w łasn e j  
o s i  /  r u c h  O R/
C h a r a k t e r y s t y k a  
L ic z b a  s to p n i  swobody 
Z a k r e s y  ru ch ó w  ro b o cz y ch :
- ru c h  W
- ru c h  P
- r u c h  0
- ru c h  S
- ru c h  Z
- ru c h  OR
- Z a k r e s  p r ę d k o ś c i  ruchów  
ro b o cz y ch
- r u c h  W
- r u c h  P
Ruchy O, S, Z i OR

t e c h n i c z n a :
6

9 50 m m  
+30° do -2 0 °  
2 2 0 °

2 0 0 °

2 2 0 °

300°

0, 75 m /  s
1, 27 m / s  
1 1 0 ° / s

Udźwig p 'rzy m a x  wysuwie 
r a m ie n ia
D ok ładność  p o zy c jo n o w a­
n ia
Z a s i l a n i e  e l e k t r y c z n e

70 kG

+
-1 ,  5 m m  
3x380 V, 50 Hz

Z a s i l a n i e  sp rę ż o n y m  9
p o w ie t r z e m  3, 2 - 7, 1 kG / cm
M a sa  b e z  sz a fy  s t e r o w n i ­
c z e j  1600 kg

R obot ten  m o ż e  być z a s to so w a n y  do zg rz ew a­
n ia  punktow ego, o b s łu g i  p ieców , p r z y  o b ró b c e  
m e c h a n ic z n e j ,  p a le ty z o w an iu ,  od lew aniu  o r a z  
p r z y  innych  c ię ż k ic h  i u c ią ż l iw y c h  p r a c a c h .

N a s tę p n y m  ty p e m  ro b o ta  w ykonyw anym  w 
k r a ju  i p rzy g o to w y w an y m  do u r u c h o m ie n ia  p r o ­
dukcj i  j e s t  ro b o t  o b ra b ia rk o w y  P R O -3 0  o p r a ­
cow any i wykonany w C e n t r u m  B a d a w c z o -K o n ­
s t r u k c y jn y m  O b r a b ia r e k  w P ru s z k o w ie .  Robot 
F R O -3 0  w yposażony  j e s t  w n a p ę d  e l e k t r o - h y -  
d r a u l i c z n y  a  s te ro w a n y  j e s t  u k ła d e m  s t e r o w a ­
n ia  n u m e ry c z n e g o  NUMS-406 R.

R obot s ta n d a rd o w y  m a  3 s to p n ie  swobody o 
s te ro w a n iu  c ią g ły m  o r a z  s te ro w a n e  m e c h a n iz ­
m y  chwytaków:
- m e c h a n iz m  napędow y z a c i sk u  chw ytaków,
- m e c h a n iz m  o b ro tu  chw ytaków  zap ew n ia ją cy  
dwupołożeniow y lub t rz y p o ło ż e n io w y  ich  o b ró t .  
Robot s p e c ja ln y  p o s ia d a  dodatkow e s topn ie  
swobody o s te ro w a n iu  c iąg ły m :
- o b r ó t  chw ytaków
- w ahan ie  chw ytaków  w p ła s z c z y ź n ie  p ionow ej
- p r z e s u w  r a m i e n i a  w p ł a s z c z y ź n ie  p o z io m e j .  

Robot w yposażony  j e s t  w n a s tę p u ją c e  n o r m a l ­
ne chw ytak i podw ójne  do wałków o z a k r e s i e  
ś r e d n ic y
- 1 6 - 4 0  m m
- 40 - 80 m m
- 55 - 110 m m

P o n ad to  r o b o t  ten  m o ż e  być w yposażony  w 
chw ytak  u n iw e r s a ln y  do p r z e d m io tó w  o k s z t a ł ­
ta c h  s y m e t r y c z n y c h  o z a k r e s i e  ch w ytan ia  20 -  
220 m m ,  o r a z  w chw ytak i s p e c ja ln e  p r z y s t o ­
sow ane  do k s z ta ł tu  p rz e d m io tó w .

R obo t P R O -3 0  m o ż e  być w yposażony  w u r z ą ­
d z e n ia  p o m o c n ic z e  k tó r e  m a j ą  wpływ na  r o z ­
s z e r z e n i e  z a k r e s u  je g o  z a s to s o w a n ia , t a k ie  jak :
- u r z ą d z e n i e  je z d n e  do p r z e m i e s z c z a n i a  r o b o ­
ta  po to r z e  je z d n y m  w zd łuż  l in i i  o b r a b ia r e k ,  
p o zw a la  to  na  o b s łu g ę  kilku  o b r a b ia r e k ,
- to ro w isk o  z a w ie s z o n e  na k o n s t r u k c j i  no śn e j  
z m e c h a n iz m e m  je zd n y m ,
- m a s z y n y  i z a so b n ik i  p r z y s to s o w a n e  do p r z e ­
m ie s z c z a n y c h  p rz e d m io tó w .

Roboty  te  b ęd ą  m o ż l iw e  do n a b y c ia  w IV kw. 
1978 r .

N a s tę p n ą  g ru p ą  w yrobów  z tego  z a k r e s u  s ą  
m a n ip u la to ry  m o n ta żo w e  o p ra c o w a n e  i wykony­
w ane p r z e z  O ś r o d e k  B a d aw c zo -R o zw o jo w y  P od­
s ta w  T e c h n o lo g i i  i K o n s t r u k c j i  M a szy n  "T e k o -  
m a " ,  OBR " T e k o m a "  w ykonał i p r z e b a d a ł  d o ­
ty c h c z a s  o s ie m  typów  m a n ip u la to ró w  od c ię ż a ­
ru  p r z e n o s z o n e j  c z ę ś c i  0, 1 kg  do 10 kg, o n a ­
s tę p u ją c y c h  po d s ta w o w y c h  danych  te ch n ic zn y c h :

Typ m a n ip u la to ra  NM -1 N M -2 NM -3 
z a k r e s  p r z e s u w u :

- p o z io m e g o  0 -1 6 0 0 m m  0 -1 0 0 m m  0 -8 0 m m
- pionow ego 0 -8 0 m m  0 -8 0 m m  0, 40m m
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kątowego n o
- głowicy - 90 C 0-120
- chw ytaka  
D okladność

180°

pozy c jo n o - + +
w ania -O, l mm - 0, 1 5mm -0, 1 mm
M a sa  c z ę ś c i m a x . m ax. m ax .
p r z e n o s z o n e j  
c z a s  t rw a n ia

i kg 0, 5 kg 0, 1 kg

cyklu
Z a s i la n i e

2 -3  s 3 s 2 -6  s

p n e u m a ty c z n e 0, 4 -0 .  6 0. 4 -0 ,  6 0, 4 -0 ,6

Z a s i l a n i e
M P a M P a M Pa

e le k t r y c z n e - - 24 V
S te ro w an ie p n e u m a ­ p n e u m a ­ pneum a-

ty c zn e tyczne ty c zn o -
e le k -
t r y c z n e

Do s te ro w a n ia  p n e u m a ty c z n e g o  za s to so w a n o  
e le m e n ty  m e m b ra n o w e  s y s t e m u  " M e r a l o g " p r o ­
dukowanego p r z e z  " M e ra -  P n e f a l" .
Typ m a n ip u la to ra  N M -6 N M -7
Z a k r e s y  ruchów  u s ta w cz y ch  
a /  chw ytaka
- kątow e 3G0° 360°

lin iow e 50 m m  p r o m ie ń
d z ia ła n ia  
chw ytaka  
120 -350m m  

b /  m odułu p r z e m i e s z c z e ń  p ionow ych
- kątowe 30
c /  m odułu p r z e m i e s z c z e ń  po z io m y ch
- kątowe 30 , 3 6 0 °  360°
- l in iow e 225 m m
Z a k r e s y  ruchów a u to m a ty c z n y c h  
p r z e m i e s z c z e n i e  liniowe
- w p io n ie  0 - 4 0 m m  0 - 6 3 m m
- w p o z io m ie  0 - 1 2 5 m m

m ax  
1 kg

180 
m ax  
5 kg

-0 ,  lm m  -0 ,  2 m m  
2 -3  s 3 s

p r z e m i e s z c z e n i e  kątow e 
w p ła s z c z y ź n ie  p o z io m e j  
M a sa  p r z e n o s z o n e g o  
e le m e n tu
D ok ładność  p o z y c jo n o ­
wania
C z a s  t r w a n ia  cyklu 
Na r y s .  3 p r z e d s ta w io n o  m a n ip u la to r  m on ta  
żowy typu N M -7.

'M a n ip u la to ry  N M -6  i N M -7 n ie  p o s i a d a j ą  w łas ­
nego  s te ro w a n ia  i p r z y s to s o w a n e  s ą  do w p rz ę g ­
n ię c ia  ich  w uk ład  s t e ro w a n ia  s ta n o w isk  o b ró b -  
c z y c h  i m o n ta ż o w y c h  lub l in i i  o b ró b c z y c h  i  m on­
tażow ych .

Typ m a n ip u la to ra  M P - 501 M P -5 0 - 2  M P -2 5 - 3
Z a k r e s  p r z e m i e s z c z e n i a  
- p o z io m e g o  50, 63, 80, 100, 125 63 i 

125m m
160 lub  200

Rys. 3. M a n ip u la to r  m on tażow y NM -7

pionow ego 50, 63, 80, - 63 i
100, 125, 12.5mm

- kątow ego  w p ł a ­
s z c z y ź n ie  p io n o ­
wej
- k ą t  o b ro tu  chwy­
taka wokół os i  
p r z e m i e s z c z e n i a  
lin iow ego

160 lub 
200

1 5 ° ,3 0 °  
lub 45°

180° 90°
- z a k r e s  zm iany  
p r o m ie n ia  d z i a ­
ła n ia  chw ytaka 46-

D ok ładność  p o z y ­ +

106mm

+cjonow ania - 0 ,1 m m -O, lm m -0,1 mn
M a s a  p r z e m i e ­
sz c z o n e g o  c i ę ż a r u m ax . m ax . m a x .

10 kg 10 kg 2 kg
C z a s  t rw a n ia  
cyklu 3 -4  s 3-4 2 6
Z a s i l a n i e  pneu­ 0 ,4 -0 ,6 0 ,4 -0 ,6 0 ,4 -0 ,6
m a ty c z n e M P a M Pa M P a

M a n ip u la to ry  te  s ą  n a p ę d za n e  i s te ro w a n e  
p n e u m a ty c z n ie  o s a m o c z y n n y m  se k w ency jnym  
cyklu p r a c y .  U m ożliw ia  to z e s ta w ia n ie  kilku 
lub  k i lk u n a s tu  m a n ip u la to ró w  w gn iazdo  lub l i ­
n ię  m o n ta ż o w ą  a ta k ż e  je d n o s tk o w e  z a s to s o w a ­
n ie  do w s p ó łp ra c y  z innym i u r z ą d z e n i a m i  s t e ­
ro w a n y m i s e k w e n cy jn ie .
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mgr inź. LUDOMIR KRZYSTOLIK 
Zjednoczenie „Mera"

UKŁADY PROGRAMOWO-LOGICZNEGO STEROWANIA 
JAKO NARZĘDZIE AUTOMATYZACJI PROCESÓW DYSKRETNYCH

Kozwój a u to m a ty z a c j i  d y s k r e tn y c h  / n i e c i ą g ­
ły c h /  p r o c e s ó w  te c h n o lo g icz n y ch  n as tęp o w a ł  
do tąd  z pew nym  o p ó źn ien ie m  w s tosunku  do 
a u to m a ty z a c j i  p r o c e s ó w  c iąg ły c h  c h a r a k t e r y ­
s ty c zn y c h  np. dla e n e rg e ty k i  czy  w ię k s z o ś c i  
ob iek tów  w p r z e m y ś l e  ch e m ic z n y m .  Zadecydo­
wały o ty m  t r u d n o ś c i  w s fo rm u ło w an iu  p o p raw ­
nych a lg o ry tm ó w  s te ro w a n ia  zdo lnych  do p r a k ­
tycznego  w d ro ż e n ia  o r a z  opó źn ien ia  w rozw o ju  
odpow iednich  ś ro d k ó w  a u to m a ty z a c j i  i s a m y c h  
obiek tów  s te ro w a n ia .

P r o c e s y  te ch n o lo g icz n e  w p r z e m y ś l e  e l e k ­
t r o m a s z y n o w y m  w p r z e w a ż a ją c e j  c z ę ś c i  n o s z ą  
w ła ś n ie  c h a r a k t e r  n ie c ią g ły  / d y s k r e t n y / .  R o z ­
wój tego p r z e m y s łu  z m i e r z a  w k ie ru n k u :  zwięk­
sz e n ia  sk a l i  i s e r y jn o ś c i  p ro d u k c j i ,  z m n ie j s z e ­
n ia  p r a c o c h ło n n o ś c i ,  z a p ew n ien ia  w łaśc iw e g o  
p oz iom u  ja k o ś c i  i p o w ta r z a ln o ś c i  dużych  s e r i i  
wyrobów. T e n d e n c je  te  n a r z u c a j ą  k o n ie c z n o ść  
a u to m a ty z a c j i  d y sk re tn y c h  p r o c e s ó w  te c h n o lo ­
g icznych . J e d n y m  z p o d s taw ow ych  ś ro d k ó w  
a u to m a ty z a c j i  tych  p r o c e s ó w  są :

U rz ą d z e n ia  i uk łady  p r o g ra m o w o -  
log icznego  s te ro w a n ia  /U P L S /

W sk ła d  U PL S  w ch o d z ą  u k ła d y  w e jśc io w e ,  
s te ro w n ik i  c e n t r a ln e  i u k łady  w y jśc iow e.

Układy w e jśc io w e  o d b ie r a j ą  od o p e r a t o r a  
p r o c e s u  i ob iek tu  sygna ły  s t e r u j ą c e  i sygna ły  
o s t a n ie  ob iek tu  o p o s t a c i  b in a rn e j .  P r z e w a ż ­
n ie  s ą  to sygna ły  dw ustaw ne p o c h o d z ą c e  z p r o s ­
tych  nadajników' typu p r z y c i s k ,  w y łączn ik  p o ­
zycyjny  lub  s y g n a l i z a to r  w ie lk o ś c i  f izy c zn e j  
/p o z io m u ,  c i ś n ie n ia ,  t e m p e r a t u r y  i t p . / .  W 
n ie k tó r y c h  p rz y p a d k a c h  sygna ły  w e jśc io w e  m a ­
j ą  p o s ta ć  ciągu  im p u lsó w  p o c h o d z ą c y c h  z l i c z ­
ników, t a r c z  kodowych czy nad a jn ik ó w  r ę c z n y c h .

S te row n ik  c e n t r a ln y  r e a l i z u j e  a lg o r y tm  / lu b  
k i lk a  a lg o ry tm ó w /  s te ro w a n ia ,  z łożonych  z e le­
m e n ta r n y c h  funkcji  log icznych .

Układy w y jśc iow e  f o r m u ją  sygna ły  o p o s ta c i  
b in a rn e j  s t e r u j ą c e  u r z ą d z e n i a m i  w ykonaw czy ­
m i,  t a k im i  ja k  np. : za w o ry  e l e k t r o m a g n e ty c z ­
ne, s i ln ik i ,  s i łow nik i  a ta k ż e  e le m e n ty  i n f o r ­
m a c j i  d la  o p e r a to r a  / p r z e w a ż n ie  s ą  to  e le m e n ­
ty sy g n a l iz a c j i  o p ty c z n e j / .  A lg o ry tm y  s t e r o ­
w an ia  w r o z p a t ry w a n y m  p rzy p a d k u  r e a l i z u j ą  
ta k ie  funkcje  jak: k o le jn e  z a łą c z e n ie  i w y łąc ze ­
n ie  p o sz c z e g ó ln y c h  e le m e n tó w  obiek tu  s te ro w a ­
nego i wykonywanie o k r e ś lo n y c h  c iągów  ruchów  
ro b o c z y c h  z u w z g lę d n ie n ie m  r ó ż n y c h  u w a r u n ­
kow ań zw ią za n y ch  z c h a r a k t e r y s t y k ą  ob iek tu  i 
p r z e b ie g u  p r o c e s u .  Obiekty  p r o g r a m o w o - l o -  
g icznego  s te ro w a n ia  s ta n o w ią  b a r d z o  o b s z e r n ą  
k la s ę ,  z k tó r e j  w y m ie n ić  m o ż n a  d la  p rz y k ła d u :  
w t r y s k a r k i  d la  tw o rzy w  sz tu cz n y ch ,  o b r a b i a r ­
ki s k r a w a j ą c e  / o d  p r o s t y c h  w ie r t a r e k  s to ło ­
wych do c e n t ró w  o b r ó b c z y c h / ,  au to m a ty  ga l-  
w a n iz e r s k ie ,  c ią g i  t r a n s p o r t u  t e c h n o lo g ic z n e ­
go, l in ie  m on tażow e .

Z a k tu a ln y c h  te c h n ik  r e a l i z a c y jn y c h  U PLS 
n a le ż y  w y m ie n ić :
- d y s k r e tn e  s y s t e m y  p n e u m a ty c z n e ,
- e l e k t r o m e c h a n ic z n e  s y s t e m y  p rz e k a ź n ik o w e ,
- e l e k t r o n ic z n e  s y s t e m y  s z ty w n o -p ro g ra m o w a -  
ne,
- e l e k t r o n ic z n e  s y s t e m y  s w o b o d n ie -p r o g ra m o -  
wane.

D y s k r e tn e  s y s t e m y  p n e u m a ty c z n e  c h a r a k t e ­
r y z u j ą  s i ę  d u żą  o d p o r n o ś c ią  na  z e w n ę t r z n e  wa­
ru n k i  p r a c y  i w o lnym  d z ia ła n ie m .  N ad a ją  s ię  
s z c z e g ó ln ie  d la  ob iek tów  w yp o saż o n y ch  w pneu­
m a ty c z n e  e le m e n ty  w ykonaw cze .  W Z je d n o c z e ­
niu "M era^opracow anb  i w drożono  do p ro d u k c j i :
- m e m b ra n o w y  s y s t e m  d y s k r e tn y  p n e u m a ty c z ­
ny M FRA LO G  produkow any  w P r z e d s i ę b i o r ­
s tw ie  " M e r a - P n e f a l " ,  z a s to so w a n y  m . i n .  
do s t e r o w a n ia  l in i a m i  a u to m a ty c z n y m i  w p r z e ­
m y ś l e  sp o ż yw czym . J e s t  to  s y s t e m  ś r e d -  
n io c iśn ie n ic w y  p r a c u ją c y  na  ^ sy g n a le  0, 02 +
0, 14 M N /m  /O, 2 + 1 , 4  k G /c m
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- p n e u m a ty c z n y  s y s t e m  w ysokoc iśn ien iow y  
P O L M A T IK  - IN T E R P N E D Y N  p r a c u ją c y  na 
sy g n a le  0, 25 0, 8 M N /m “ /2 ,  5 8 k G / c m " /
p rodukow any  yr Z a k ła d z ie  D ośw iadczy lnym  
" M e r a - P I A P " .  S y s te m  ten  z a s łu g u je  na  uwagę, 
gdyż o k az a ł  s ię  wygodnym i efek tyw nym  n a ­
r z ę d z i e m  do a u to m a ty z a c j i  ta k  p r o s t y c h 'o b r a ­
b i a r e k  ja k  w ie r t a r k i  s to łow e W S-15, WSD-16 
p r o d u k c j i  F a b r y k i  O b r a b ia r e k  P re c y z y jn y c h  
PONAR w W a rc e .  W yprodukow ano dotąd  ca  
500 z e s ta w ó w  tego  s y s t e m u  u m o ż l iw ia ją c  a u to ­
m a ty z a c ję ,  ob ró b k i  n aw e t  bez  s to s o w a n ia  k o s z ­
townych o b r a b ia r e k  zespo łow ych .  O s ią g a  s ię  
tu dw ukro tne  z m n ie j s z e n ie  c z a s u  w ykonania  
o p e r a c j i ,  z m n ie j s z e n ie  zu ż y c ia  n a r z ę d z i ,  obs łu ­
gę k ilku  o b r a b ia r e k  p r z e z  jed n eg o  p ra c o w n ik a  
p r z y  z m n ie j s z e n iu  w ysiłku  f izy c zn e g o  i  podwyż­
szone j  ja k o ś c i  obróbk i.  W Skład e lem en tów  
s y s t e m u  \w 'Sodzą:
- p n e u m a ty c z n e  p r z y c i s k i  i s te ro w n ik i  r ę c z n e ,
- p r z e k a ź n ik i  p n e u m a ty c z n e  k ra ń c o w e  i d r o ­
gowe,
- p r z e k a ź n ik i  e l e k t ro p n e u m a ty c z n e ,
- w ie lo funkcy jne  e le m e n ty  lo g ic z n e  r e a l i z u j ą c e  
ta k ie  funkcje  jak: p o w tó rz e n ie ,  n eg a c ję ,  ko- 
n iu n k c ję ,  a l te r n a ty w ę  i n e g a c ję  im p l ik a c j i ,
- b lok i lo g ic z n e  r e a l i z u j ą c e  b a r d z ie j  z łożone  
funkcje .

P r a c e  rozw o jow e w d z ie d z in ie  p n eu m aty k i  
d y s k r e tn e j  w " M e ra -P I A P  ’ u k ie ru n k o w a n e  s ą  
obec n ie  na  rozw ó j a p l ik a c j i  tego  s y s t e m u  do 
d a l s z y c h  o b r a b i a r e k  i r o z s z e r z e n i e  a u to m a ty ­
zow anych  funkcji .

E le k t r o m e c h a n ic z n e  s y s t e m y  p rz e k a ź n ik o w e

Ja k o  n a jp o p u la r n ie j s z e  o b ec n ie  w k r a ju  n a ­
r z ę d z i e  a u to m a ty z a c j i  p r o c e s ó w  d y sk re tn y c h  
n ie  w y m a g a ją  tu s z e r s z e g o  om ów ien ia .  O d zn a ­
c z a j ą  s ię  one w olnym  c z a s e m  d z ia ła n ia ,  zn acz­
n ą  w ra ż l iw o ś c i ą  na  t r u d n e  w a ru n k i  ś ro d o w isk a ,  
o g r a n ic z o n ą  n ie z a w o d n o ś c ią  l e c z  s tosunkow o 

#n i s k ą  ceną .  D la ic h  r e a l i z a c j i  w Z jednoczen iu  
M era "p ro d u k o w a n e  s ą  s e ry jn i e :
- p r z e k a ź n ik i  p o ś r e d n ic z ą c e  R -1 5 ,  R - 1 5 i ł  
R -15b ,
- p r z e k a ź n ik i  m in ia tu r o w e  R M -2,
- p r z e k a ź n ik i  w ie lo s tykow e RU -18,
- p r z e k a ź n ik i  p o ś r e d n ic z ą c e  R U -40 , R U -42 , 
R U -48 ,
- p r z e k a ź n ik i  c z a s o w e  s y n c h ro n ic z n e  R T s - 6 1 ,  
R T s - 6 2 ,  R T s - 6 3 ,
- p r z e k a ź n ik i  cz a s o w e  p r o g r a m o w e  R T s t -1 0 ,  
R T s t - 1 1, R T s t -1 2 ,  R T s t -1 3 ,

Z a m ie r z e n ia  rozw o jow e o b e jm u ją  tu m. in. 
u r u c h o m ie n ie  p ro d u k c j i  p rz e k a ź n ik ó w  po m o c­
n ic zy c h  na p r ą d  s ta ły  typu GSM -40 0 nowych 
p rz e k a ź n ik ó w  p o m o c n ic z y c h  w ie lo s tykow ych  
R -19 ,  R -20 .  / s e r i a  p ró b n a  w 1978 r .  / ,

E le k t r o n ic z n e  s y s t e m y  s z ty w n o -p r o g ra m o w a n e

R ów noleg le  z ro z w o je m  e l e k t r o n ic z n e j  t e c h ­
n ik i  cy f ro w e j  w z a s to so w a n iu  do te c h n ik i  p o -

| m ia ro w e j  i o b l ic z e n io w e j 'ro z p o c z ę to '  w k r a ju  i 
n a  ś w ie c ie  budowę e le k t r o n ic z n y c h  uk ładów  
p ro g ra m o w o - lo g ic z n e g o  s te ro w a n ia .  W y m ie ­
n ione  p o p rz e d n io  wady układów p r z e k a ź n i k o ­
wych p r a w ie  w y k lu c z a ją  ich  z a s to s o w a n ie  do 
r e a l i z a c j i  b a r d z ie j  z łożonych  a lg o ry tm ó w  s t e ­
ro w a n ia  szczegó ln ie^  gdy za ch o d z i  p o t r z e b a  wy­
p r o w a d z a n ia  do uk ładów  i o b ró b k i  sygna łów  o 
p o s ta c i  kodu i gdy sz y b k o ść  p r z e t w a r z a n i a  s ta ­
je  s ię  is to tn a .  P ra w id ło w o  z a p ro jek to w a n y  u-  
k ład  e le k t ro n ic z n y  pow inien  o d z n a c z a ć  s ię  
z n a c z n ą  n ie z a w o d n o ś c ią  i o d p o r n o ś c ią  n a  t r u d ­
ne w aru n k i  ś ro d o w is k a  /p r z y n a jm n ie j  na z a ­
p y le n ie  i w i b r a c j e / .

P r o b l e m e m  p r z y  budow ie sy s te m ó w  e l e k t r o ­
n ic z n y c h  j e s t  u t r z y m a n ie  k o sz tu  w ro z s ą d n y c h  
g r a n ic a c h ,  zap ew n ien ie  o d p o r n o ś c i  na  zak łóce­
n ia  e l e k t r y c z n e ,  z ło żo n a  te c h n ik a  p r o je k to w a ­
n ia ,  k o n s t ru k c y jn e  u ła tw ien ie  te s to w a n ia  i n a ­
p ra w .  T e c h n ik a  r e a l i z a c j i  r o z w i ja ła  s ię  s to p ­
niowo od budowy e l e m e n ta r n y c h  funk to rów  l o ­
g icznych  z e lem e n tó w  d y sk re tn y c h ,  p r z e z  z a ­
s to s o w a n ie  techn ik  hyb rydow ych  do obwodów 
sc a lo n y c h  m o n o l i ty cz n y ch  m a łe j  i ś r e d n ie j  ska­
l i  in te g r a c j i .  W k r a ju  jako  b a z ę  do p ro je k to w a ­
n ia  e le k t ro n ic z n y c h  uk ładów  P L S  o p rac o w a n o  
s y s t e m  LO GISTER ko le jno  w w e r s j i  g e r m a n o ­
wej / F  50/ d y sk re tn y c h  e lem e n tó w  k rz e m o w y c h  
/ E  2 0 0 K /  i hybrydow ych  / s z e r e g i  E 100 H i 
F P / .

P o  u r u c h o m ie n iu  w k r a ju  p r o d u k c j i  m o n o l i ­
ty c zn y c h  uk ładów  s c a lo n y c h  s e r i i  T T L  z a c z ę to  
ró w n ie ż  p r ó b y  ich  s to s o w a n ia  w u k ła d a c h  PLS .

N a le ży  p o d k r e ś l i ć ,  że  p r z y  z a s to so w a n iu  po­
p u la rn y c h  obwodów s e r i i  T T L  o s t r o  w y s tę p u je  
p r o b le m  och ro n y  układu  p r z e d  z a k łó c e n ia m i  
e l e k t r y c z n y m i  i do z a s to so w a ń  p r z e m y s ło w y c h  
n a jb a r d z ie j  za aw a n so w an i  p r o d u c e n c i  s to s u j ą  
e le m e n ty  o pod w y ższ o n e j  o d p o rn o śc i  tzw. e l e ­
m e n ty  HNIL w zg lędn ie  H L L  o p e r u ją c e  p r z e ­
w aż n ie  te c h n ik ą  d io d o w o - t r a n z y s to ro w ą  z w y­
k o r z y s t a n i e m  diod Z e n e r a  / e l e m e n t y  D T Z L / .

W o s ta tn ic h  la t a c h  szybko  r o z p r z e s t r z e n i a j ą  
s i ę  w o m a w ian y c h  z a s to s o w a n ia c h  e le m e n ty  ty­
pu MOS ł ą c z ą c e  " n a tu r a ln ą "  o d p o rn o ść  na  z a ­
k łó c e n ia  ź  m o ż l iw o ś c ią  zn a c z n e g o  z w ię k sz e n ia  
s to p n ia  i n te g r a c j i ,  co  z k o le i  da je  z n a c z n ą  r e ­
dukc ję  w y m ia ró w  i ko sz tó w  gotowych układów  
o r a z  p o d w y ż sz e n ie  ic h  n ie z a w o d n o ś c i .  W o c h ro ­
n ie  uk ładów  p r z e d  z a k łó c e n ia m i  w aż n ą  r o l ę  
s p e łn ia  odpow iedn ie  r o z w ią z a n ie  m odu łów  w e jś ­
c i a /w y j ś c i a .  Z n a c z n e  k o r z y ś c i  p r z y n o s i  tu z a ­
s to s o w a n ie  t r a n s o p to r ó w  do e l im in a c j i  s p r z ę ­
żeń  ga lw an icznych .

W p ro je k to w a n iu  e le k t r o n ic z n y c h  sz tyw no-  
p r o g ra m o w a n y c h  U LPS n a jo s z c z ę d n ie j s z e  
sp rz ę to w o  /  i n a jk o r z y s tn i e j s z e  z punktu  w i­
d ze n ia  n ie z a w o d n o ś c i /  ro z w ią z a n ie  d a je  b e z ­
p o ś r e d n ia  s y n te z a  z p o ds taw ow ych  m odułów 
/ tj .  funk to rów  i g rup  funk to rów  lo g ic z n y c h /  za­
łożonego  a lg o ry tm u  s te ro w a n ia .  P o d e j ś c i e  to
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pow oduje zn a cz n e  k o sz ty  p ro je k to w a n ia  i w y­
konania^ długi cykl r e a l i z a c j i .  P o n ad  to b a rd z o  
t ru d n o  o m o d y f ik a c ję  a lg o ry tm u ,  co c z ę s to  oka­
zu je  s ię  p o t r z e b n e  p r z y  u r u c h a m ia n iu  i ek sp lo a ­
t a c j i  uk ładu . Stąd p o w s ta ła  te n d e n c ja  do p r o ­
je k to w an ia  s y s te m ó w  u n iw e r s a ln y c h  z łożonych  
z ty p o sz e re g u  m odułów  /p a k ie tó w /  r e a l i z u j ą ­
cych  - u zn a n e  za  typowe w ęz ły  s te ro w n ik a  cen­
t r a ln e g o  s ta n o w iąc e  k o m b in a c je  e l e m e n ta rn y c h  
funk to rów  lo g ic zn y c h  o r a z  s ty p izo w an y c h  m o ­
dułów w e jś c ia  i u 'y jác ia .  P o d e j ś c i e  to  u m o ż l i ­
wia s k r ó c e n ie  cyklu  p ro je k to w a n ia  i  w ykonania 
układu "uży tkow ego" ,  j e d n a k  ty lko c z ę ś c io w o  
u ła tw ia  m o d y f ik a c ję  a lg o ry tm u ,  gdyż w ym aga 
ona tu za ró w n o  w ym iany  m odułów  jak  i zm ia n  
w p o łą c z e n ia c h  k ro so w y c h  /m i ę d z y m o d u ło w y c h / . 
S tąd  p o chodz i  o k r e ś l e n i e  tych  s y s te m ó w  jako  
s z ty w n o -p ro g ra m o w a n y c h .

W k ra ju  op rac o w a n o  dotąd k i lka  sy s te m ó w  
u n iw e r s a ln y c h  d la  ró ż n y c h  z a s to so w a ń .  M ożna 
w y m ie n ić  tu s y s t e m  MA ST P R  op rac o w a n y  w 
In s ty tu c ie  A utom atyk i S ys tem ów  E n e r g e ty c z n y c h  
dla s te ro w a ń  sek w e n cy jn y ch  w o b r ę b ie  bloków 
e n e r g e ty c z n y c h  i s y s t e m  E L A G  o p rac o w a n y  i 
p rodukow any  w r e s o r c i e  górn ic tw a .  W Z je d n o ­
c z en iu ' 'M era " -  w p r z e d s i ę b i o r s t w i e ’M e r a - Z A P -  
Mont o p rac o w a n o  s z ty w n o -p r o g ra m o w a n y  s y s ­
t e m  USM -12, k tó re g o  m oduły  zbudow ane s ą  z 
e lem e n tó w  LOGISTER sz e re g ó w  F  100 H i E P  
o r a z  e lem e n tó w  m a g n e ty c z n y c h  DEM.

W s y s t e m ie  U SM -Í2  zap ro jek to w a n o  i wyko­
nano p ilo tow y uk ład  s t e ro w a n ia  dw utorow ym  
p r z e n o ś n ik ie m  p o d w ie s z o n y m  p r o d u k c j i  T E C H -  
MA-TRANS- za in s ta lo w a n y m  w P o z n a ń s k ie j  
F a b r y c e  M a sz y n  Żniw nych . P r z e w id u je  s i ę  za­
s to s o w a n ie  tego  s y s t e m u  do s t e r o w a n ia  innych  
z łożonych  ob iek tów  te c h n o lo g icz n y ch  z w ła s z c z a  
tam , gdzie  b ę d z ie  m o ż n a  l i c z y ć  n a  duży s t o ­
p ie ń  p o w ta r z a ln o ś c i  i n ie  w ygórow ane w ym aga­
n ia  d o ty c z ą c e  m o d y f ik a c j i  a lg o ry tm u  po  z a p r o ­
jek tow an iu  s y s te m u  użytkowego.

S y s tem y  e l e k t r o n ic z n e  sw obodnie  p r o g ra m o w a n e

P r o b le m y  w ią ż ą c e  s i ę  z p ro je k to w a n ie m  i 
w d ra ż a n ie m  e le k t r o n ic z n y c h  s y s te m ó w  p r o g ra -  
m o w o - lo g ic z n e g o  s te ro w a n ia  ta k ie  jak :  w ysoki 
k o sz t  p ro je k to w a n ia ,  długi cykl wykonywania , 
k o n ie c z n o ść  indyw idua lnego  m o n ta ż u  zes taw ów  
użytkow ych, t r u d n o ś ć  m o d y f ik a c j i  a lg o ry tm ó w  
w gotowym z e s ta w ie  spoum dow ały  p o w s ta n ie  
te n d en c j i  do budowy sy s te m ó w  z tzw. sw obod­
nym  p r o g ra m o w a n ie m .  I s to tą  s y s t e m u  swobod­
n ie  p ro g ra m o w a n e g o  j e s t  z a s to s o w a n ie  c a łk o ­
w ic ie  u n iw e r s a ln e g o  s te ro w n ik a  c e n t r a ln e g o  
w yposażonego  w uk ład  p a m ię c i ,  do k tó r e j  w p i­
syw ać m o ż n a  p r a k ty c z n ie  dowolny a lg o ry tm  
s te ro w a n ia  i u s t a le n ie  je d n o l i te g o  s p r z ę ż e n ia  
m ię d z y  s te ro w n ik ie m  a m o d u ła m i  w e j ś c ia /w y jś -  
c ia  n ie z a le ż n e g o  od ich  funkcji .  M ożna s y s t e m  i 
tak i  z r e a l i z o w a ć  p r z y  p o m o c y  u n iw e r s a ln e g o  
m in ik o m p u te ra ^ jed n a k  za ró w n o  p r o c e s o r  c e n -  ■

t r a ln y  ja k  i  uk ład  s p r z ę ż e ń  / i n t e r f a c e /  j e s t  w 
tym  wypadku ob l iczony  na r e a l iz o w a n ie  l i c z ­
nych i z łożonych  funkcji  i z a s to s o w a n ie  t a k i e ­
go uk ładu  dla ob iek tu  w y m ag a ją ce g o  ty lko 
r e a l i z a c j i  se k w e n cy jn eg o  s te ro w a n ia jp o w o d u je  
p o w s ta n ie  zbędnego  n a d m ia r u  s p r z ę to w o - u k ła -  
dowego z odpow iedn im i s k u tk a m i w d z ie d z in ie  
k o sz tó w  i n ie za w o d n o śc i .

W k o n se k w e n c j i  rozw ó j te c h n ik i  d o p ro w a d z i ł  
do budowy s te ro w n ik ó w  p r o g ra m o w a ln y c h  ś c i ś ­
l e  o d p o w iada jących  za ło ż o n y m  c e lo m .  B a z ę  
e le m e n to w ą  n o w o cz esn e g o  s te ro w n ik a  p r o g r a ­
m o w alnego  s ta n o w ią  p ó łp rze w o d n ik o w e  e lem e n ­
ty p a m ię c i  typu E P R O M  i inne obwody s c a lo n e  
MOS. Z a s a d ę  d z ia ła n ia  tak ieg o  s te ro w n ik a  i lu ­
s t r u j e  za łą cz o n y  s c h e m a t  i op is  r e a l i z a c j i  p r o s ­
tego  p rz y k ła d o w e g o  a lg o ry tm u  s te ro w a n ia .

A oto op is  do s c h e m a tu  d z ia ła n ia  s te ro w n ik a  
p r o g ra m o w a n e g o  /  r y s .  1. / .

P r o s t y  a lg o ry tm  s te ro w a n ia  p r z e d s ta w io n y  
na s c h e m a c ie  w r e a l i z a c j i  p rz e k a ź n ik o w e j  i 
o p isa n y  obok, s te ro w n ik  p r o g ra m o w a ln y  r e a l i ­
zu je  w sp osób  n a s tę p u ją c y .  J e d n o s tk a  s t e r u j ą ­
ca  s p r a w d z a  c y k l ic z n ie  z a w a r to ś ć  p a m ię c i .

JE ON | 0R 150

STER __ I NAND Tt

ii
STO 150

PAMIĘĆ

PROGRAMU

0R 101 jeśli 101 jest zotqczone

0R 150 jeśli wyjście 150 jest Ijjż J 
zatqczone 

NAND 110 i wejście 110 nie jest 
zatoczone 

STO 150 to wyjście 150 ma 
zostać zatoczone

Zrodfo pubtikacjo liimy ASEA

R ys .  1. S c h e m a t  d z ia ła n ia  s te ro w n ik a  p r o g r a ­
m ow alnego
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/ p e łn y  cykl t r w a  do kilku m i l i s e k u n d / .  N a t r a ­
f ien ie  na  r o z k a z  OR 101 u s ta w ia  k o m u ta to r ó w  
w e j ś ć /w y j ś ć  C na  p o z y c j i  101 i u r u c h a m ia  to r  
WE 1 0 1 -A -O R -S 1 .  P r z e r z u t n i k  F ,  u s taw iony  
począ tkow o  w s ta n  0 p r z e jd z i e  w s ta n  1 o ile  
w łąc zy m y  p r z y c i s k  s t e r u j ą c y  101 / n a  c z a s  
d łu ż sz y  n iż  k i lk a n a ś c ie  m i l i s e k u n d / .  N a s t ę p ­
n ie  s te ro w n ik  o t r z y m u je  r o z k a z  OR 150, komu­
t a t o r  C u s ta w ia  s i ę  na  a d r e s  w y jś c ia  150 w łą ­
c z a j ą c  je  do to ru  A -O R -S 1 .  Stan p r z e r z u tn ik a  
F  p o z o s ta j e  b e z  z m ia n  n ie z a le ż n ie  od s tanu  
w y jśc ia  150. N as tęp n y  r o z k a z  NAND 110 u r u ­
c h a m ia  t o r  WE 110-A -N A N D -S4 . J e ś l i  s tyk  
b lo k u ją c o -w y łą c z a ją c y  j e s t  o tw a r ty  w ów czas  
p r z e r z u tn ik  F  da le j  p o z o s ta j e  w s ta n ie  1. K o ­
le jny ,  w ykonaw czy ro z k a z  STO 150 u r u c h a m ia  
to r  F  - B - w y jśc ie  150 i u s ta w io n y  w p o z y c j i  1 
p r z e r z u tn ik  F  u r u c h o m i  w yjśc iow y e le m e n t  
wykonaw czy 150 lub p o z o s ta w i  go w s ta n ie  z a ­
łą c z e n ia .  N a s tę p n ie  p r z e r z u tn ik  F  p o d le g a  z e ­
row an iu .  W k o le jn y m  cyklu obiegu s ta n  w y jś ­
c ia  150 p o z o s ta n ie  bez  zm ia n  n ie z a le ż n ie  od 
s tanu  p r z y c i s k u  in ic ju ją c e g o  lOl^gdyż p r z e ­
rz u tn ik  F  u s ta w io n y  z o s ta n ie  w p o z y c ję  1 r o z ­
kazu  OR 150. J e ś l i  n a t o m ia s t  w łączony  z o s t a ­
n ie  s tyk  blokuj ąc o -w y łącz en io w y  110, ro z k a z  
NAND 110 to r e m  WE 110-A -N A N D -S4  w y z e r u ­
je  p r z e r z u tn ik  F ,  co w n a s tę p n y m  k roku  s p o ­
w oduje w y łą c z e n ie  e lem e n tu  w ykonaw czego  150.

Z p rz y to c z o n e g o  p rz y k ła d u  w ynika m . in. 
że  do za p isu  p r o g r a m u  s te r u j ą c e g o  s to s u je  s ię  
p r o s t e  kody m n e m o te c h n ic z n e .  Dla w p isa n ia  
p r o g r a m u  do p a m ię c i ,  m odu ł E PR O M  p r z e n o s i  
s i ę  do p r o g r a m e r a ,  k tó ry  j e s t  s tosunkow o p r o s ­
ty m  u r z ą d z e n i e m  w y p o sażonym  w k la w ia tu r ę  
funkcy jną  i cy f ro w ą  o r a z  w yśw ie t lac z .

P r o g r a m e r  u m o ż l iw ia  w p ro w a d ze n ie  k r o k  po 
k ro k u  a lg o ry tm u  do p a m ię c i  z k la w ia tu ry  i kon­
t r o l ę  na  w y św ie t lac zu  ro z k a z ó w  w prow adzonych  
lub już  z a p isa n y ch .  R az  w prow adzony  p r o g r a m ,  
e l e m e n t  p a m ię c io w y  m o ż e  u t r z y m a ć  ok. 10 la t ,  
k a so w a n ie  z a p isa n e g o  p r o g r a m u  w ym aga n a ­
św ie t le n ia  m odułu  EPR O M  la m p ą  u l t r a f io l e to ­
wą. M ożliw e j e s t  ró w n ie ż  w p ro w a d ze n ie  w wol­
ne m ie j s c a  p a m ię c i  ro z k a z ó w  m odyfiku jących .

Z a s to s o w a n ie  u n iw e r s a ln e j  je d n o s tk i  s t e r u ­
ją c e j  i u n i f ik a c ja  s p r z ę ż e ń  m ię d zy m o d u ło w y ch  
p o z w a la  z a s to so w a ć  w k o n s t r u k c j i  s te ro w n ik ó w  
p r o g ra m o w a ln y c h  n o w o c z e sn ą  k a s e tę ,  w k tó r e j  
p o łą c z e n ia  k ro so w e  w ydrukow ane s ą  na  s ta łe  
n a  p l a t e r z e  tw o r z ą c y m  ty ln ą  ś c ia n k ę  m odułu  
w e j ś c i a /w y j ś c i a j u m ie s z c z a n e  m o g ą  być w d o ­
wolnych  p o z y c ja c h  k ase ty .

P o łą c z e n ia  z ob ie k tem  p r z e z  zunifikow ane 
z ł ą c z a  w ielow tykowe d o p ro w a d za n e  s ą  od c z o ­
ła  do p o s z c z e g ó ln y c h  m odułów  w e jś c i a /w y j ś c i a .  
P r z y  ta k im  p o d e jśc iu  k o n s t ru k c y jn y m ,  p r o d u k ­

c ję  ze s taw u  d la  o k re ś lo n e g o  od b io rcy  m o ż n a  
u r u c h a m ia ć  we w s tę p n e j  f a z ie  p ro jek to w a n ia}  
po o k r e ś le n iu  i lo ś c i  i ro d z a ju  p o t r z e b n y c h  m o ­
dułów w e jś c ia  i w y jśc ia ,  p r a c e  m o n ta żo w e z r e ­
dukowane z o s t a j ą  do m in im u m ,  w p ro w a d ze n ie  
p r o g r a m u  m o ż e  n a s tą p i ć  ju ż  na  o b ie k c ie  w f a ­
z ie  ro z r u c h u .  K o le jn e  a p l ik a c je  s te ro w n ik a  
p ro g ra m o w a ln e g o  m o g ą  w ym ag a ć  je d y n ie  k o n ­
s t r u o w a n ia  dodatkow ych m odułów  w e jś c ia /w y jś -  
c ia  i w y p o sa ż e n ia  uk ładów  w e le m e n ty  ł ą c z n o ś ­
c i  z o p e r a to r e m .

Dla p r z y s p i e s z e n i a  u r u c h o m ie n ia  p r o d u k c j i  
k ra jo w e i  s te ro w n ik ó w  p r o g ra m o w a ln y c h  Z je d ­
n o c z e n ie  M era*w końcu 1976 ro k u  zakup iło  l i ­
c e n c ję  dla p r z e d s i ę b i o r s t w a  ̂ M era -Z A P -M o n t.4" 
S y s te m  l ic e n c y jn y  o ro b o c z y m  o zn a cz en iu  P C -  
4K m a  n a s tę p u ją c e  główne p a r a m e t r y ;
- m a k s y m a ln a  i lo ś ć  w e j ś ć /w y j ś ć  512,
- p a m ię ć  F P R O M  od 256 do 4096 s łów  16 b i to ­
wych,
- m oduły  w e jś c ia  U=24V, I=20mA,
- m odu ły  w y jśc ia  U=24V, I‘ 0, 1A; 1, 5A,
- m oduły  c z a s o w e  - z n a s ta w ie n ie m  p o te n c jo -  
m e t r y c z n y m  z n a s ta w ie n ie m  p r o g ra m o w y m ,
- dodatkow a j e d n o s tk a  s t e r u j ą c a  d la  p r z e t w a ­
r z a n ia  sygna łów  kodow ych BCD,
- m o ż l iw o ść  w sp ó łp ra c y  z m in ik o m p u te re m  
p r z e z  m odu ł t r a n s m i s j i  s z e re g o w e j .
K a s e ta  pods taw ow a z a w ie r a  16 m ie j s c  d la  p a ­
kie tów  f o rm a tu  169 x  200 m m , 6 m i e j s c  z a j ­
m u ją  s te ro w n ik  c e n t r a ln y  z p a m ię c i ą  o r a z  
je d n o s tk a  BCD, 10 m i e j s c  p r z e z n a c z o n y c h  
j e s t  d la  m odułu  w e j ś c ia /w y jś c ia ,  z k tó ry c h  
k ażdy  m a  16 to ró w .  P r o g r a m  u r u c h o m ie n ia  
p r o d u k c j i  p r z e w id u je  z r e a l i z o w a n ie  w 1978 r .
8 zes ta w ó w  pilo tow ych  i d o jś c ie  do 180 z e ­
staw ów  w 1980 r .  W stępny  p r o g r a m  a p l ik a c y j ­
ny p r z e w id u je  z a s to so w a n ie  s te ro w n ik ó w  p r o ­
g ra m o w a ln y c h  do a u to m a ty z a c j i ;
- l in i i  t r a n s p o r tu  te c h n o lo g icz n eg o ,
- l in i i  l a k ie r n ic z y c h ,
- l in i i  g a lw a n iz e r s k ic h ,
- o b r a b ia r e k  w y b ra n y ch  typó>v,
- u k ła d a r e k  m agazynow ych ,
- o r a z  ob iek tów  w p r z e m y s ł a c h  e n e rg e ty c z n y m ,  
c h e m ic z n y m ,  h u tn ic zy m .

W edług  danych  z a g r a n ic z n y c h  s te ro w n ik i  p r o ­
g ra m o w a ln e  budow ane z e le m e n tó w  w ysok ie j  i 
ś r e d n ie j  sk a l i  in te g r a c j i  o p ła c a  s i ę  s to s o w a ć  
dla  uk ładów  o i lo ś c i  w e j ś ć /w y j ś ć  w ię k s z e j  od 
25 a  w ięc  ju ż  d la s tosunkow o  n ie s k o m p l ik o w a ­
n ych  obiektów . D la tego  p r z e w id u je  s ię  we współ­
p r a c y  z p o te n c ja ln y m i  o d b io r c a m i  z p r z e m y s łu  
m a szy n o w e g o  r o z w in ię c ie  p r o g r a m u  a p l ik a c y j ­
nego w la ta c h  1978-1979 ró w n o leg le  z p r o g r a ­
m e m  opanow an ia  p r o d u k c j i  i r e d u k c j i  im p o r to -  
ch ło n n o śc i  s te ro w n ik ó w  p r o g ra m o w a ln y c h .

*5 t -m
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i  Zastosowania
ma m

mgr inz. ANDRZEJ BRODOWICZ 
Zakład Doświadczalny 
Zakładów Urzqdzeń 
Komputerowych „Mera-Elzab"

ZESTAW MONITORÓW EKRANOWYCH „MERA-7800"

C o r a z  p o w s z e c h n ie j s z e  z a s to s o w a n ie  e l e k ­
tro n ic z n y c h  m a s z y n  cy f ro w y c h  w ró ż n y c h  d z i e ­
d z in ach  g o sp o d a rk i  z ro d z i ło  p o t r z e b ę  o p r a c o ­
w an ia  u r z ą d z e ń  p e r y f e r y jn y c h  u m o ż l iw ia ją c y c h  
p r a c ę  uży tkow nika  w t r y b ie  konw .e rsacy jnym  w 
s y s t e m ie  w ie lodos tępu .  Z e  w zględu  n a  p r o s t o ­
t ę  o b s łu g i  i  c z y te ln o ś ć  k o m un ika tów  s z c z e g ó l ­

n ą  r o l ę  w ś r ó d  ty c h  u r z ą d z e ń  o d g ry w a ją  s y s t e ­
m y  m o n i to ró w  ek ra n o w y c h .  U ła tw ia ją  one do­
s tę p  do zb io ró w  i p r o g r a m ó w  m aszy n o w y c h ,  
s ą  n ie o c e n io n y m  n a r z ę d z i e m  p r z y  p r a c a c h  na  
z b io r a c h  /n p .  s ta n y  m ag az y n o w e ,  k a r to t e k i  
o sobow e,  k o n s t r u k c j e  i te ch n o lo g ie  w y ro b ó w / ,  
u m o ż l iw ia ją  ic h  l i s to w a n ie ,  s p ra w d z a n ie ,  m o ­
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STANDARD ŁĄCZE

R ys . 2. S c h e m a t  blokowy log ik i  JSG 7802

d y f ik ac ję .  Z n a jd u ją  id e a ln e  z a s to so w a n ie  w:
- s y s t e m a c h  s t e ro w a n ia  p r o d u k c ją
- s y s t e m a c h  w p ro w a d za n ia  danych
- s y s t e m a c h  k o n w e rsa c y jn y c h
- p r o w a d z e n ia  o b l ic z e ń  n au k o w o - te ch n ic zn y c h  

dydak tyce
W a r ty k u le  ty m  z o s ta n ie  z a p re z e n to w a n y  z e ­
s ta w  m o n i to ró w  ek ra n o w y c h  MERA 7800, b ę d ą ­
cy funkc jona lnym  odpow iedn ik iem  sy s te m u  
ICL 7180. K o m p o n en tam i zes taw u  są :
- j e d n o s tk a  s t e r u j ą c a  JSG 7802
- m o n i to r  ek ranow y  M ERA-7911
- d r u k a r k a  zn a k o w a-m o za ik o w a  DZM  180 
» J e d n o s tk a  s t e r u j ą c a  m a  za  za d an ie  u m o ż l i ­

wić w s p ó łp r a c ę  m o n i to ró w  e k ra n o w y c h  z s y s ­
t e m e m  E P D . P r z e z n a c z o n a  j e s t  do p o d łą c z e ­
n ia  do kana łu  znakow ego k o m p u te ró w  s e r i i  
ODRA 1300,
•  M o n i to r  ek ranow y  s to sow any  w ra z  z k la w ia ­

t u r ą  u m o ż l iw ia  w p ro w a d ze n ie  i  p r e z e n ta c j ę  da­
nych  na e k r a n ie  te le w iz y jn y m . P rz e z n a c z o n y  
j e s t  do p o d łą c z e n ia  do je d n o s tk i  s t e r u j ą c e j .
« D ru k a rk a  u m o ż l iw ia  wykonanie  k op ii  / h a r d  
co p y /  i n f o r m a c j i  z n a jd u ją ce j  s i ę  na  e k r a n ie  
m o n i to ra .  P r z e z n a c z o n a  j e s t  do p o d łą c z e n ia  
do m o n i to r a  ek ranow ego .

K o n f ig u ra c ja  ze s ta w u  "M ER A -7800"

Z e s t a w  "M E R A -7 8 0 0 "  p r z e z n a c z o n y  j e s t  do 
p r a c y  w k o n f ig u ra c j i  g rupow ej lo k a ln e j ;  W k o n ­
f ig u ra c j i  te j  je d n o s tk a  s t e r u j ą c a  JS G  7802, pod­
łą c z a n a  j e s t  do kan a łu  znakowego k o m p u te r a  
s e r i i  ODRA 1300 typow ym  k a b le m  i n t e r f e j s o ­
w ym  o m a x ,  d łu g o śc i  30 m , s t e r u j e  p r a c ą  
m o n i to ró w  ek ra n o w y c h  M ERA 7911 / w  m a k s y ­
m a ln y m  z e s ta w ie  16 s z t .  /  p o d łą cz o n y ch  z 
je d n o s tk ą  dw om a k a b la m i  k o n c e n t ry c z n y m i  na  
o d le g ło ść  do 600 m . K ażdy  z m o n i to ró w  m o ż e  
być  w yposażony  w d r u k a r k ę  b u fo ro w ą  DZM  180, 
p r z y ł ą c z o n ą  ja k o  " h a r d  copy" n a  o d le g ło ść  m a x .
5 m .

O pis  u r z ą d z e ń  zes taw u  "M E R A -7800"

J e d n o s tk a  s t e r u j ą c a  JSG 7802

J e d n o s tk a  s t e r u j ą c a  JS G  7802 j e s t  j e d n o s tk ą  
g ru p o w ą  m o n i to ró w  p r z e z n a c z o n ą  do w sp ó łp ra ­
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cy  z k o m p u te r a m i  s e r i i  ODRA 1300 p r z e z  p r z y ­
ł ą c z e n ie  je j  do kan a łu  znakow ego tych  m a s z y n .  
W ykonana j e s t  w f o r m ie  b iu rk o w e j .  W c z ę ś c i  
p r z e d n ie j  n a  odchylnej r a m i e  u m ie s z c z o n a  j e s t  
k a s e t a  lo g ik i  z p u lp i t e m  in ż y n ie r s k im .  W c z ę ś ­
c i  ty lne j  k o n s t r u k c j i  no śn e j  u m ie s z c z o n e  z a s i ­
l a c z e  i  m odu ł a u to m a ty k i  z a s i l a n ia .  W e w n ą trz  
u r z ą d z e n i a  u m ie s z c z o n o  p ły tę  ł ą c z  d la  d o p r o ­
w ad z en ia  k ab l i  in te r fe j so w y c h  m o n i to ró w  i 
k o m p u te ra .

L og ika  je d n o s tk i  d z ie l i  s ię  n a  c z t e r y  bloki:
- i n te r f e j s u  ró w n o leg łe g o
- s te ro w a n ia
- in te r f e j s u  s z e re g o w e g o
- pu lp itu  te ch n ic zn e g o

S c h e m a t  blokowy log ik i  JSG  7802 i l u s t r u j e  
r y s .  2.

•  B lok in t e r f e j s u  ró w n o leg łe g o  zap ew n ia  d o p a ­
so w an ie  je d n o s tk i  JS G  7802 do in t e r f e j s u  p r o ­
c e s o r ó w  s e r i i  ODRA 1300, o bs ługu je  l in ie  
in te r f e j s o w e  za ró w n o  p r z y  t r a n s m i s j i  P ISZ  
ja k  i C Z Y T A J.  Z a d a n ie m  je g o  j e s t  zdekodow a- 
n ie  ro z k a z ó w  i  u d z ie le n ie  odpow iedz i  b e z p o ­
ś r e d n ie j .  P r z y  t r a n s m i s j i  P IS Z  u k ła d  dekoduje  
s ta n y  p r a c y  je d n o s tk i ,  in s t r u k c j e  s t e r u j ą c e ,  
p rz e k o d o w u je  s z e ś c io b i to w e  znak i danych  n a  
kod I S O -7. W t r a n s m i s j i  C Z Y T A J p rzekodow u- 
je  znak i  w k o d z ie  IS O -7 na  kod sz e śc io b i to w v
z t r z e m a  p r z e s u n i ę c i a m i .  Układ k o n t ro lu je  
t r a n s m i s j ę  pod  w z g lę d e m  f o rm a ln y m  /  zgodność  
s e k w e n c j i /  do i od p r o c e s o r a  ODRA 1300 w y­
s ta w ia  s ta tu s y  Q i P .
» Blok s te ro w a n ia  w ykonuje w s z y s tk ie  zdekodo- 

w ane r o z k a z y  i i n s t r u k c j e .  J e g o  głównym zada­
n ie m  p r z y  t r a n s m i s j i  P IS Z  j e s t  o b s łu g a  b u fo ra ,  
f o rm o w a n ie  i n f o r m a c j i  zgodn ie  z i n s t r u k c j a m i  
s t e r u j ą c y m i  o r a z  z a p e w n ie n ie  p ra w id ło w y c h  
se k w e n c j i  sygna łow ych  w t r a n s m i s j i  z m o n i to ­
r e m .  P r z y  t r a n s m i s j i  C Z Y T A J uk ład  p r z y jm u ­
j e  dane z m o n i to ra ,  g r o m a d z i  j e  w b u fo rz e ,  a 
po  zak o ń cz en iu  t r a n s m i s j i  s t e r u j e  w y s ła n ie m  
ic h  do bloku in t e r f e j s u  rów no leg łego ,  gdzie  s ą  
p rz e k o d o w a n e  i  p r z e s ł a n e  do p r o c e s o r a  O dra .
•  B lok in te r f e j s u  s z e re g o w e g o  zapew n ia  b e z ­
p o ś r e d n i ą  ł ą c z n o ś ć  z m o n i t o r e m  na  o d le g ło ść



do 600 m . P r z y  nadaw aniu  z a m ie n ia  znak z po­
s t a c i  rów no leg łe j  na  s z e r e g o w ą  wg C C ITT  n r  5 
/ b i t  s ta r to w y ,  7 bitów danych, b it  p a r z y s to ś c i ,
2 bity s to p u / .  P r z y  o d b ie ra n iu  n a s tę p u je  k o n ­
w e r s j a  odw ro tna  z ró w n o c ze sn y m  s p r a w d z e ­
n iem  p a r z y s t o ś c i  o t r z y m a n e g o  znaku. S zy b ­
k o ść  t r a n s m i s j i  86 k bodów zapew n ia  p r z e ­
s ła n ie  i o d e b ra n ie  z m o n i to ra  ok. 800 z n a ­
k ó w /s .  R o z d z ie le n ie  łą cz  m o n ito ro w y c h  wg 
a d re s ó w  u m o ż l iw ia  p o d łą c z e n ie  do 16 m o n i to ­
rów  MERA 7911 bez  k o n ie c z n o śc i  ic h  w ew nętrz­
nej a d r e s a c j i .

•  P u lp i t  te c h n ic zn y  s łuży  do te s to w a n ia  j e d ­
n o s tk i  i s p ra w d z e n ia  p o p ra w n o śc i  d z ia ła n ia  
p rz y łą c z o n e g o  m o n i to ra .  W yprow adzane  l a m p ­
ki i p r z y c i s k i  p o z w a la ją  na s y m u la c ję  w sz y s t ­
k ich  funkcji  r e a l iz o w a n y c h  p r z e z  z e s ta w .

L og ika  je d n o s tk i  zbudowana j e s t  z a sa d n ic z o  
w o p a rc iu  o układy s c a lo n e  T T L  m a łe j  i ś r e d ­
n ie j sk a l i  in te g r a c j i ,  je d y n ie  b u fo r  b ędący  o d ­
w zo ro w an iem  e k ra n u  m o n i to ra  wykonany j e s t  
na  e le m e n ta c h  RAM IN T E L  P  2102. P r a c a  s te ­
ro w a n ia  odbywa s ię  w ed ług  p r o g r a m u  z a p isa n e ­
go w m a t r y c y  d io d o w o - t ra n z y s to ro w e j  s p e łn ia ­
j ą c e j  r o l ę  p a m ię c i  s ta łe j .  N ada jn ik i  i odb io rn i­
ki "dużego  in te r f e j s u "  w ykonane z o s ta ły  w o p a r ­
c iu  o uk łady  hybrydow e II0050 i II0081.
M on ito r  ek ranow y  MERA 7911

M o n ito r  ek ranow y  MERA 7911 p r z e z n a c z o n y  
j e s t  do p o d łą c z e n ia  do je d n o s tk i  JSG 7802 dwo­
m a  k a b la m i  k o n c e n t ry c z n y m i  na  o d le g ło ść  do 
600 m. Szybkość  t r a n s m i s j i  86 k bod u m o ż l i ­
wia p r z e s ł a n i e  p e łnego  e k ra n u  w c z a s i e  ok.
0, 3 s.

M o n ito r  wykonany j e s t  w f o rm ie  w o ln o s to ją ­
cego  u r z ą d z e n i a  w yposażonego  w p r z y s t a w ia l -  
ną  k la w ia tu r ę  a l f a n u m e r y c z n ą  MERA7946 o r a z  
odchy lany  pod ką tem  do 17 blok CRT z a w ie ra ­
ją c y  p o k ry ty  pow łoką  a n ty re f l e k s y jn ą  s z e s n a -  
s toca low y  e k ra n .  L og ika  m o n i to ra  u m i e s z c z o ­
na  j e s t  w odchy lane j k a s e c ie  i z a w ie r a  s p e c j a ­
lizow any  8 bitowy p r o c e s o r  w ra z  ze  s t e r o w a ­
n iem  o r a z  p a k ie ty  w y św ie t lan ia  /  w r a z  z bufo­
r e m /  i w e j /w y j .

M ik r o p r o g ra m  m o n i to ra  z a p isa n y  j e s t  w 
t r z e c h  e le m e n ta c h  p a m ię c i  s t a ł e j  PROM . B ufor 
m o n i to ra  o p o je m n o ś c i  2k u m o ż l iw ia  p r e z e n t a ­
c ję  ek ranu  o p o je m n o ś c i  1920 znaków w o r g a n i ­
z a c j i  80 znaków w 24 w ie r s z a c h .  P r e z e n t a c j a  
o p a r ta  j e s t  na  zm odyfikow anym  r a s t r z e  TV. 
O rg a n iz a c ja  w ew n ę trz n a  log ik i  m o n i to ra  j e s t  
a n a lo g ic z n a  jak  w m o n i to r z e  M ER A -7952 . M o­
n i to r  m a  m o ż l iw o ś ć  w y św ie t lan ia  znaków o pod­
w yższonej j a s n o ś c i ,  co w y k o rz y s ta n e  j e s t  d la 
o z n a c z e n ia  s t r e f  ch ron ionych .

U rz ą d z e n ie  m o ż e  zna jdow ać s i ę  w jed n y ch  z 
c z t e r e c h  re ż im ó w  p r a c y :
-  T Y P E
- SEND
- R E C E I V E

- P R IN T

R eżim y te  sy g n a l iz o w a n e  s ą  o p ty c zn ie  na 
czo łow ej p ły c ie  bloku C R T. T y lko  w r e ż im ie  
T Y P E  o p e r a to r  m o ż e  w p ro w a d z a ć  znak i z k l a ­
w ia tu ry .  Bogaty  z e s ta w  funkcji  o p e r a to r s k i c h  
u m o ż l iw ia ją c y c h  s te ro w a n ie  k u r s o r e m  i z n a ­
k iem  50 m o r a z  funkcji  r e d a k c y jn y c h  u m o ż l i ­
w ia jących  k a so w a n ie  ca łe g o  lub  f ra g m e n tu  o b ­
ra z u .  z su w a n ie  i ro z s u w a n ie  te k s tu  w p o z io m ie  
i p ion ie ,  o r a z  wykonywanie funkcji  t a b u la c j i ,  
u p r a s z c z a j ą  w znacznym  stopniu  p r a c ę  o p e r a ­
to r a .  W pro w ad z en ie  znaku z k la w ia tu ry  j e s t  
p o tw ie rd z o n e  sy g n a łem  a k u s ty c z n y m .

W r e ż i m i e  P R IN T  n a s tę p u je  w ydrukow anie  
z a w a r to ś c i  ek ra n u  m ię d zy  z n a k ie m  SOM a k u r­
s o r e m  na d r u k a r c e  DZM 180. D z ia ła n ie  tak ie  
m o ż e  być wywołane bądź  p r z e z  o p e r a to r a  k l a ­
w is z e m  P R IN T bądź odpow iedn ią  i n s t r u k c j ą  z 
je d n o s tk i  s t e r u j ą c e j .

U s ta w ien ie  m o n i to r a  w r e ż im  SEND o z n a cz a ,  
że  dane z n a jd u ją c e  s i ę  na  e k r a n ie  m ię d z y  z n a ­
k ie m  SOM a k u r s o r e m  powinny z o s ta ć  p r z e s ł a ­
ne do k o m p u te r a  p r z y  w sp ó łu d z ia le  je d n o s tk i  
s t e r u j ą c e j .  P r z e s y ł a n e  s ą  ty lko  znaki n ie  wcho­
d zą c e  do s t r e f  c h ro n io n y c h .  Reżim; ten  m o ż e  
z o s ta ć  w y m uszony  p r z e z  o p e r a t o r a  po z a k o ń ­
czen iu  p r z e z  n iego r e d a k c j i  kom unika tu  k la w i­
sz e m  SEND lub w c e la c h  te s to w y c h  odpow ied ­
n ią  i n s t r u k c j ą  z je d n o s tk i  s t e r u j ą c e j .

R eż im  R E C E IV E  j e s t  s t a n e m  podstaw ow ym  
m o n i to ra .  M ożliw e j e s t  wtedy o d e b ra n ie  p r z e z  
m o n i to r  kom un ika tu  z je d n o s tk i  s t e r u j ą c e j .  
Ł ą c z n o ś ć  z je d n o s tk ą  s t e r u j ą c ą  zapew niona 
j e s t  p r z e z  w y k o rz y s ta n ie  t r z e c h  se kw enc j i :
- w yw ołan ia  m o n i to ra
- p i s a n ia  do m o n i to ra
- cz y ta n ia  z m o n i to ra

Rodzaj i k o le jn o ść  se k w e n c j i  w y m u sz a  j e d ­
n o s tk a  s t e r u j ą c a .  Znaki p r z e s y ł a n e  w i n t e r f e j ­
s ie  m a ją  p o s ta ć  szeregow-ą wg C C ITT n r  5. 
M o n ito r  w yposażony  j e s t  w in t e r f e j s  do d r u k a r ­
ki DZM 180, k tó ra  m oże  być op c jo n a ln ie  p o d ­
łą c z o n a  jako  " h a rd  c o p y ” na o d le g ło ść  do 5 m 
od m o n i to ra .

D ru k a rk a  zn a k o w o -m o za ik o w a  DZM 180

D ru k a rk a  D Z M - 180 j e s t  d r u k a r k ą  znakową. 
Z nak i fo rm o w a n e  s ą  p r z y  pom ocy  m a t r y c y  
ig łow ej.  W z e s ta w ie  używ ana j e s t  d r u k a r k a  z 
b u fo re m  256 x 8 bitów' w c e lu  u m o ż l iw ie n ia  
a s y n c h r o n ic z n e j  p r a c y  u r z ą d z e ń .  W łaśc iw e  
fo rm o w a n ie  w ydruku zapew'nia m o n i to r  e k r a n o ­
wy.

P o d s taw o w e  dane te c h n ic z n e  
u r z ą d z e ń  zes taw u  ’ M ER A -7800"

D ane te c h n ic z n e  je d n o s tk i  s t e r u j ą c e j  JS C  7802

P o je m n o ś ć  b u fo ra  1920 znaków' /  8 0 x 2 4 /
I n te r f e j s  do m . c. 1900 STANDARD IN­

T E R F A C E
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- kod

I n t e r f e j s  do m o n i ­
to r a
- kod
- p o s ta ć  znaku
- s z y b k o ść  t r a n ­
s m i s j i
Max. odl, od m . c. 
Max. o d le g ło ść  od 
m o n i to ra :  
Z a s i la n i e

W a ru n k i  p r a c y :

Typ p o d łączonego  
m o n i to ra
- i lo ś ć  m o n i to ró w  
P o b ó r  m ocy  
C i ę ż a r

6 bitowy z t r z e m a  
p r z e s u n ię c i a m i  
ta b e la  2
asy n c h ro n ic z n y ,  s z e ­
regow y wg C C ITT  n r  5 
ISO 7 
8/11

86 k bod 
30 m

600 m 
jedno fazow e 220V 
50H z+ 1Hz 
k a t e g o r ia  K3 /  wg 
PN  - 7 5 / T -42106 /

MERA 7911 
m a x .  16 sz t .  
350 VA 
120 kG

+10%
-15%

Dane te c h n ic z n e  m o n i to ra  ek ra n o w e g o  MERA 
7911

P o je m n o ś ć  ek ranu  
I n te r f e j s  do j e d n o s t ­
k i  s t e r u j ą c e j
- kod
- p o s ta ć  znaku
- s z y b k o ść  t r a n s m i ­
s j i

1920 znaków /  8 0 x 2 4 /  
a sy n c h ro n ic z n y ,  s z e ­
regow y  wg CC ITT  n r  5 
ISO 7 
8 /1 1

86 k bod

- m ax .  d ługość  
kab la
R e p e r tu a r  znaków 

Z a s i la n ie

Moc p o b ie r a n a  
W arunk i p ra c y

C i ę ż a r  
M a k sy m aln a  
ja s k r a w o ś ć  
R e g u la c ja  j a s k r a ­
w ości  i k o n t r a s tu  
W ie lkość  ob razu :
- s z e r o k o ś ć
- w ysokość

6 0 0  n i

duże  l i t e r y  al fabetu 
ł a c i ńs k ie g o
jedno fazow e 220V

50 Hz i- 1 Hz 
300 VA
K a te g o r ia  K3 /w g  
PN  - 75/ T - 42106/ 
25 kG

<10
-15

80 c d / i 2

tak

258 m m  - 2"' 
180 m m  - 2°'

Dane te c h n ic z n e  d r u k a r k i  D Z M - 180

P r ę d k o ś ć  druku 
S t ru k tu ra  znaku

I lo ść  egz. wydruku

Z a s i la n i e  

Moc p o b ie ra n a

C i ę ż a r
- bez  pods taw y
- p o d s ta w a

180 z n / s
m a t r y c a  punktow a 
7 x 7
1 o ry g in a ł  + 4 kop ie

z kal£fo%2 2 0 V . 50H z+  1Hz- i. O /o —
600 VA

45 kG 
26, 5 kG



dr inż.JERZY PILCH -KOWALCZYK 
Zakłady Urządzeń 
Komputerowych „Mera-Elzab"

MONITORY EKRANOWE OGÓLNEGO PRZEZNACZENIA 

W „M ERA- ELZAB"

" M e r a - E l z a b "  j e s t  p r o d u c e n te m  s y s t e m u  t e r ­
m in a l i  k o m p u te ro w y c h  o r a z  u r z ą d z e ń  ta ś m y  
p a p ie r o w e j .  P ro dukow any  w " M e r a - E lz a b "  l i ­
cency jny  s y s t e m  MERA 7900 j e s t  r o z b u d o w a ­
nym  s y s t e m e m  t e r m i n a l i  z łożonych  z:
- j e d n o s tk i  s t e r u j ą c e j  MERA 7901-7904, k tó re  
m o g ą  p r a c o w a ć  w lo k a ln y ch  i zda lnych  konfigu­
r a c j a c h  z k o m p u te r a m i  k la s y  IBM 360 /370
- z a le ż n y c h  m o n ito ró w  e k ra n o w y c h  MERA 7910
- d r u k a r e k  m oza ikow ych  MERA 7980.

M ożliw e j e s t  ró w n ież  u ż y c ie  indyw idua lnych
s t a c j i  M ERA 7950 o id e n ty cz n e j  fu n k c jo n a ln o ś ­
ci.  T e r m in a l e  te  p r z e z n a c z o n e  s ą  do p r a c y  w 
s y s t e m a c h  uży tkow ych  ta k ich  jak :
- s y s te m y  w p ro w a d za n ia  danych
- s y s t e m y  r e z e r w a c y jn e
- s y s te m y  k o n w e rsa c y jn e
- s y s t e m y  r o z d z ia łu  środków .

W ie lo ra k o ś ć  sp e łn ia n y ch  funkcji ,  p e łn a  k o n ­
t r o l a  in f o rm a c j i ,  duża e l a s ty c z n o ś ć  w t w o r z e ­
niu  k o n f ig u ra c j i  p o z w a la ją  w y k o rz y s ta ć  s y s te m  
MERA 7900 w z a s to so w a n ia c h  bankowych, z a ­
r z ą d z a n iu  p r z e d s i ę b i o r s t w a m i ,  s y s t e m a c h  m a­
sow ej o b s łu g i  i tp .  O p ró c z  ty c h  p ie r w s z o p la n o ­
wych p o t r z e b ,  s tw ie rd z o n o  ró w n ie ż  popy t na 
m o n i to ry  ek ra n o w e  do w s p ó łp ra c y  z m in ik o m ­
p u te r a m i ,  a naw e t  h a r d w a r o w y m i  u k ła d a m i 
s t e r u j ą c y m i .  T ego  ro d z a ju  m o n i to ry  n ie  zw ią­
zane  z o k r e ś lo n y m i  p r o c e d u r a m i  k o m u n ik a c y j ­
n ym i,  ja k  np. IBM 3270 z a s to so w a n e  w s y s t e ­
m ie  MERA 7900, nazw ano  m o n i to ra m i  e k ra n o ­
w ym i ogólnego p r z e z n a c z e n ia .  P o d s ta w o w ą  
c e c h ą  ty c h  m o n i to ró w  j e s t  to ,  że  s ą  one s t e r o ­
wane o d rę b n y m i z n a k a m i  kodu ASCII lub IS O -7 
na  z a s a d z ie  t r a n s m i s j i  a s y n c h r o n ic z n e j .  Ze 
względu na  o g ra n ic z o n e  p o t r z e b y  z a s to so w a ń  
z redukow ano  z a k r e s  w ypełn ianych  funkcji  do ­
s to so w u jąc  ś ro d k i  h a r d w a r o w e  do tych  p o t r z e b .

Z a s to so w a n ie  sy s te m ó w  MERA 7900, a n a ­
wet indyw idua lnych  s t a c j i  MERA 7950 dla tak 
o g ra n ic z o n e j  fu n k c jo n a ln o śc i  j e s t  n i e u z a s a d ­
n ione te c h n ic z n ie  i e k o n o m icz n ie .  R edukcja  
fu n k c jo n a ln o śc i  i uży ty ch  ś rodków  h a r d w a r o -  
wych p ro w a d z ić  bow iem  m u s i  do zn a cz n e j  r e ­

dukcji  ceny , co j e s t  i s to tn e  w s y s t e m a c h  m i n i ­
k o m p u te ro w y c h .  Na p r z e c iw  tym  w ym agan iom  
w ychodzą  m o n i to ry  ek ra n o w e  ogólnego  p r z e z n a ­
c z e n ia  MERA 7952. Są to  m o n i to ry  ek ra n o w e  
w ed ług  o p ra c o w a ń  w ła s n y c h  M e r a - E lz a b  w o p a r ­
c iu  o d o św ia d c z e n ie  i p o z io m  te ch n ik i  u z y s k a ­
ny z zakup ionego  "know -how " od f i r m y  D a ta -  
s a a b ' / S z w e c j a / .

Z a sa d y  budowy i d z ia ła n ie  
m o n i to ró w  MERA 7952

M o n ito r  MERA 7952 zgodnie  ze  s c h e m a te m  
b lokowym / r y s .  1/ sk ła d a  s i ę  z n a s tę p u ją c y c h  
głównych c z ę ś c i  sk ładow ych  tw o r z ą c y c h  o d rę b ­
ne  ze sp o ły  k o n s t ru k c y jn e :
- blok CRT 16" lub 12"
- g e n e r a to r  w iz j i  z a o p a t rz o n y  w l i c z n ik i  w i e r ­
szy ,  l in i i  i  ko lum n, p a m ię c i  w ie r s z a  i g e n e r a ­
t o r  znaków, a  ta k ż e  s p e c ja ln y  uk ład  w y z n a c z a ­
n ia  p o z y c j i  2 p ro g ra m o w o  d o s tępnych  z n a c z ­
ników /S O M  i K u r s o r /
- p a m ię ć  o b raz u  RAM 2 ba j ty
- uk łady  in te r f e j s u
- p r o c e s o r  sp e c ja l iz o w a n y  z a w ie r a j ą c y  r e j e ­
s t r y ,  s te ro w a n ie  i z e g a r  taktów.

danych

Rys. 1.
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P r o c e s o r  z a p ro jek to w a n y  z o s ta ł  w tak i  s p o ­
sób  aby w ykonywał ty lko te o p e r a c je ,  k tó r e  są  
k o n ie c z n e  d la  w ype łn ian ia  żądanych  funkcji .  Ko­
m u n ik a c ja  z u r z ą d z e n i a m i  z e w n ę t r z n y m i  odby­
wa s i ę  n a  z a s a d z ie  p r z e r w a ń .  W spó lne  k o r z y ­
s ta n ie  z p a m ię c i  o b ra z u  u z y s k u je  s ię  p r z e z  
" z a m r a ż a n i e "  p r a c y  p r o c e s o r a  na  o k r e s  pob ie­
r a n i a  t r e ś c i  ko le jnego  w ie r s z a  / p r z e z  128 j i s  
co ok. 640 j j s /  .

P r o g r a m y  s t e r u j ą c e  p r a c ą  p r o c e s o r a  
lokow ane s ą  w p a m ię c i  PR O M  o p o je m n o ś c i  
256 ^  768 ba j tów  / 1  -3  e le m e n tó w  PR O M  
CI702A/ z a le ż n ie  od s to p n ia  rozbudow y funkcji .

P r o c e s o r  / r y s .  2 /  m a  dw uk ie runkow ą 8 b a j ­
to w ą  sz y n ę  danych  ł ą c z ą c ą  p a m ię ć  p r o g r a m u  
r e j e s t r  ro zk a zó w ,  blok r e j e s t r ó w  ro b o cz y ch ,  
a r y t m o m e t r  o r a z  g e n e r a to r  w iz j i  i u k łady  i n ­
t e r f e j s u .  S t ru k tu ra  ro z k a z ó w  j e s t  m ik r o p r o g r a -  
m ow a i p o z w a la  wykonywać:
- dodaw anie  z p r z e s k o k a m i  w arunkow ym i
- ode jm o w an ie  z p r z e s k o k a m i  w arunkow ym i
- p o ró w n a n ie
- p o b r a n ie  i p r z e s ł a n i e  a rg u m e n tó w
- s u m ę  lo g ic z n ą
- o p e r a c je  w e /w y
- skok i  w arunkow e,  p o ś r e d n ie  i  sp e c ja ln e .

W y jśc ie  r e j e s t r u  ro z k a z ó w  podaw ane j e s t  do 
d e k o d e ra  sygna łów  s te ru j ą c y c h ,  a w c z ę ś c i  
a d r e s o w e j  w yzw ala  m a g i s t r a l ę  a d r e s o w ą .

P r a c a  p r o c e s o r a  r e a l iz o w a n a  je . i t  w faz acn :

I p o b ra n ie
II e g z ek u c ja  ro z k a z ó w  a r y tm e ty c z n y c h  i p r z e ­
s ła ń
III o b s łu g a  p r z e r w a ń

C z a s  r e a l i z a c j i  ro z k a z u  2, 8 4, 2 _ps.

D ane u m ie s z c z o n e  w p a m ię c i  o b ra z u  p o p r z e z  
g e n e r a to r  w iz j i  o d ś w ie ż a ją  o b r a z  n a  e k r a n ie  w 
sp o só b  n ie z a le ż n y  od p o z o s ta łe j  c z ę ś c i  m o n i to ­
r a .  D ostęp  do p a m ię c i  o b ra z u  z a b e z p ie c z o n y  
j e s t  p r z y  p o b ie ra n iu  t r e ś c i  k o le jnego  w ie r s z a ,  
k tó ry  bufo row any  j e s t  w g e n e r a to r z e  w iz j i .  W 
c z a s i e  gdy g e n e r a to r  w iz j i  k o r z y s t a  z p a m ię c i  
o b r a z u  p r a c a  p r o c e s o r a  u le g a  z a m r o ż e n iu  tzn .  
w s t r z y m u je  s ię  ta k to w an ie  z z a c h o w a n ie m  s ta - '  
nu do ty c h cz aso w eg o .  W s z e lk ie  zm ian y  t r e ś c i  
o b ra z u  r e a l iz o w a n e  d r o g ą  z m ian y  z a w a r to ś c i  
p a m ię c i  o b ra z u  m o g ą  s i ę  odbyw ać w y łąc zn ie  
p o p r z e z  p r o c e s o r  s t e r u j ą c y  n a  z a s a d z ie  e g z e ­
k u c j i  o k re so w e g o  p r o g r a m u  obsług i .

Do układów 
interfejsu 
i pamięci obrazu

Rys. 2.
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W s z y s tk ie  u r z ą d z e n i a  z e w n ę t r z n e  w s p ó łp r a ­
cu ją c e  z m o n i to re m :
- k la w ia tu r a
- d r u k a r k a
- m o d e m  lub k o m p u te r
p o b u d z a ją  odpow iednie  p r o g r a m y  o b s łu g i  p o ­
p r z e z  g en e ro w a n ie  p r z e r w a n i a  do p r o c e s o r a .  
P r z e r w a n i e  k ie r u j e  s te ro w a n ie  p r o g r a m u  do 
a d r e s u  r o z p o c z y n a ją c e g o  p r o g r a m  obsług i ,  
p r z y  c z y m  p r o g r a m  te n  m o ż e  p o b ie r a ć  z a r ó w ­
no  t r e ś ć  i n f o r m a c j i  z uk ładów  w e jś c ia ,  w p r o ­
w ad z ać  in f o rm a c je  do p a m ię c i  o b ra z u  i do u -  
r z ą d z e ń  w y jśc iow ych ,  o r a z  k o r z y s t a ć  ze  s p e -  
c ja ln e g o  r e j e s t r u  w sk aźn ik ó w  o k r e ś la ją c e g o  
w a ru n k i  p r a c y  m o n i to ra .  D z ię k i  te m u ,  że 
w s z y s tk ie  o p e r a c j e  w ykonyw ane p r z e z  m o n i to r  
o k r e ś lo n e  s ą  p r o g r a m a m i  m o ż n a  w ła tw y  sp o ­
sób  z m ie n ić  fu n k c jo n a ln o ść  d o s to so w u jąc  j ą  
do ży c z e ń  odb io rców .
D a n e  t e c h n i c z n e  
W e r s j a  podstaw ow a: 
z e s ta w  znaków ASCII 
64 lub  95 znaków 
f o r m a t  w y św ie t lan ia :
24 w ie r s z e  
80 znaków w w ie r s z u  
t r a n s m i s j a  a s y n c h r o n ic z n a
- b i t  s t a r t u  / l o g  0/
- 7 bitów in f o rm a c j i
- b i t  p a r z y s t o ś c i
- 1-2  b itów  stopu  / l o g  1/
8 p r z e ł ą c z a ln y c h  s z y b k o śc i  t r a n s m i s j i

110, 300, 600, 1200, 2400, 4800, 9600, 19200
bodów 
E k r a n  16"
W y m ia ry  z e w n ę t rz n e :
408 x 365 x 451 m m  
W aga: 30 kg
Z a s i la n i e :  220V 50Hz 200VA 
K la w ia tu ra :
K la w is z e  w p ro w a d z a n ia  danych  -  45 
K la w is z  p o d n ie s ie n ia  / s h i f t /  -  2
K la w is z  g e n e ro w a n ia  znaków s te r u j ą c y c h
/ C T R L /
K la w is z e  po w ro tu  / C R /  i  nowej l in i i  / L F / .
O p c j e :
Lokalny  w ydruk  z a w a r to ś c i  e k ra n u  
D ru k a rk a  DZM - 180 
sz y b k o ść  w ydruku  180 z n / s  
do 132 z n / l i n i ę

64 znak i kodu ASCII
Dwie in te n sy w n o śc i  ś w ie c e n ia  lu b /  i p o la  c h r o ­
n ic z n e
F u n k c je  edycy jne ,  s te ro w a n ie
k u r s o r e m ,  a d r e s o w a n ie  e k ra n u  na ż y c z e n ie
o d b io rcy .

O b s z a r  z a s to so w a ń  m o n i to ró w
ek ra n o w y c h  M ERA 7952

Je d n y m  z n a jw a ż n ie js z y c h  z a s to so w a ń  m o n i ­
to ró w  M ERA 7952 j e s t  w e r s j a  konso li :  o p e r a ­
to r s k i e j  m in ik o m p u te ra  / w e r s j a  TTY  - kom pa- 
t i b i l n a / .  M o n i to r  p r a c u j e  w ó w czas  w r e ż i m i e  
m a s z y n y  do p i s a n i a  / t z w .  r o l i  m o d ę / ,  p r z e k a ­
z u ją c  indyw idua ln ie  znak i  z k la w ia tu ry  i w p is u ­
ją c  n a  e k r a n  znak i p r z e k a z y w a n e  z k o m p u te r a .  
L ic z b a  funkc j i  /  znaków  n ie a l f a n u m e r y c z n y c h /  
r e a l iz o w a n y c h  p r z e z  m o n i t o r  j e s t  b a r d z o  o g ra ­
n ic z o n a .  O g ra n ic z a  s i ę  za zw y c za j  do:
L F  - nowej l in i i
CR - p o w ró t  zn a cz n ik a  n a  p o c z ą t e k  w ie r s z a .  
M ożliw e j e s t  t e ż  u ż y c ie  funkcji :
BS - co facz
B E L  - sygna ł ak u s tyczny  
F F  - p rz y g o to w a n ie  e k ra n u  
a  n iek iedy ;
HT - t a b u la c ja  p o z io m a  
VT - t a b u la c ja  p ionow a.

M o n ito r  M ERA 7952 w w e r s j i  k o n so l i  o p e r a ­
to r s k i e j  j e s t  ca łk o w ic ie  w ym ien iony  z t e l e t a j -  
penu  ASR 33, ASR 390, S i len t  p r i n t e r  T I,  T e r -  
m in e t  f i r m y  GE lub D Z M -180 /K S R .

B a rd z ie j  r o z w in ię te  w e r s j e  m o n i t o r a  M ERA 
7952 m o g ą  z n a le ź ć  z a s to s o w a n ie  w m a ły c h  s y s ­
t e m a c h  ed y c j i  tek s tów ; w z e s ta w a c h  t e r m i n a l i  
in te l ig e n tn y c h  lub  s y s t e m a c h  z b i e r a n i a  i p r e z e n ­
to w an ia  in f o rm a c j i  ja k o  końców ka k o n w e rsa c y j-  
n a .  W ty c h  z e s ta w ie n ia c h  w ym agany  j e s t  w ię k ­
s z y  r e p e r t u a r  funkc j i  r e a l iz o w a n y c h ,  s t e r o w a ­
n ie  k u r s o r e m ,  p e łn a :a d r e s o w a ln o ś ć  ek ra n u .  W 
n ie k tó r y c h  z a s to s o w a n ia c h  m o n i to ra  M ERA 7952 
ja k o  końców ki k o n w e rsy jn e j  m o ż e  o k a z a ć  s i ę  
u ż y te c z n e  u ż y c ie  dwóch n ie z n i s z c z a ln y c h  z n a c z ­
ników . O p ró c z  n o r m a l n ie  używ anego  zn a cz n ik a  
- k u r s o r a  w y z n a c z a ją c e g o  b i e ż ą c ą  p o z y c ję  wpi­
sy w an ia  znaku, m o n i to r  M E R A - 7952 dysponu je  
d r u g im  z n a c z n ik ie m ,  k tó ry  m o ż n a  u ży ć  do wy­
z n a c z a n ia  p o c z ą tk u  w ia d o m o śc i  p r z y  p r z e s y l e  
b lokow ym .
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APARATURA „MERA-ELWRO" 

DO ANALIZ METODĄ CHRONOMATOGRAFII GAZOWEJ

C h r o m a to g r a f ia  gazow a j e s t  f i z y k o - c h e m ic z ­
n ą  m e to d ą  r o z d z ia łu  m ie s z a n in  zw iązków  
c h e m ic z n y c h ,  k tó r e  w w a ru n k a c h  a n a l iz y  
m o ż n a  z a m ie n ić  w s ta n  p a r y .  W y k o rz y s ty w an a  
j e s t  do a n a l iz y  m ie s z a n in  gazów s u b s ta n c j i  
c iek ły c h ,  a ta k ż e  p ro duk tów  s ta ły c h  po z a s t o ­
sow aniu  m e to d y  p i r o l i z y .  M o ż liw o śc i  s z y b k ie ­
go i lo śc io w e g o  o z n a c z a n ia  ro z d z ie lo n y c h  na 
ko lu m n ie  c h r o m a to g r a f ic z n e j  sk ładn ików , a w 
o k r e ś lo n y c h  w aru n k ac h  ta k ż e  ich id e n ty f ik ac ja  
ja k o śc io w a ,  b a r d z o  s z e r o k i ,  bo o b e jm u ją cy  
s e tk i  ty s ię c y  p o łą c z e ń ,  z a s ię g  m e tody ,  duża 
c z u ło ś ć ,  k r ó tk i  c z a s  an a l iz y  o r a z  s tosunkow o 
w ysoka  p r e c y z j a  u zy sk iw an y c h  wyników i lo ś c io ­
w ych  spowodowały , iż  w o k r e s i e  o s ta tn ic h  dwu­
d z ie s tu  l a t  c h r o m a to g r a f ia  gazow a s t a ł a  s ię  
je d n ą  z s z e r o k o  s to so w a n y ch  m e to d  a n a l i t y c z ­
nych . E w o lu c ja  a p a r a tu r y  c h r o m a to g r a f i c z n e j  
id ą c a  w k ie ru n k u  r o z s z e r z e n i a  z a k r e s u  s t o s o ­
w a ln o śc i  m e tody  m a  b e z p o ś r e d n i  zw iązek  ze 
s t a le  ro s n ą c y m  z a p o trz e b o w a n ie m  nauk i i p r z e ­
m y s łu  na  a p a r a t u r ę  an a l i ty c z n ą .

W o k r e s i e  u k a z a n ia  s i ę  p ie r w s z y c h  c h r o m a to ­
g ra fów  gazow ych n a jw ię k s z e  z a p o trz e b o w a n ie  
z g ło s i ł  p r z e m y s ł  naftowy. W la ta c h  n a s tę p n y c h  
p o w s ta ło  z n a c z n e  z ró ż n ic o w a n ie  p o t r z e b  innych  
g a łęz i ,  a  w zw iązku  z tym  n a s tą p i ł  o k r e s  n a j ­
w ięk sze g o  rozw o ju  a p a r a tu r y  i w k o n se k w e n c j i  
in w a z ja  c h r o m a to g r a f ó w  gazow ych do w ielu 
d z ie d z in  n auk i ,  p r z e m y s łu  i  g o sp o d a rk i .

W k r a j a c h  u p rz e m y s ło w io n y c h  c h r o m a t o g r a ­
fy gazowe z a ję ły  m i e j s c e  na w sz y s tk ic h  s t a n o ­
w isk a ch ,  gdzie  z a i s tn ia ł  p r o b le m  p o m ia ró w  
s tę ż e n ia  s u b m ik ro ś la d o w y c h  i lo ś c i  p o łą c z e ń  
o g ra n ic z o n y c h  i gazów, p r o b le m  w iąż ąc y  s ię  
b e z p o ś r e d n io  z w a r to ś c i ą  p ro d u k tó w  p r z e m y s ł o ­
wych, ze z d ro w ie m  i ż y c ie m  lu d z i  o r a z  o c h r o ­
n ą  ich  ś ro d o w isk a .

Rozwój a p a r a tu r y  c h r o m a to g r a f ic z n e j  w P o l ­
s c e  r o z p o c z ą ł  s i ę  w 1966 r .  P o d s ta w ą  u r u c h o ­
m ie n ia  p r o d u k c j i  c h ro m a to g ra fó w  były  o p r a c o ­
w an ia  in s ty tu to w e .  P i e r w s z y m  c h r o m a t o g r a ­

fem  gazowym  produkow anym  na sk a lę  p r z e m y ­
s ło w ą  w la ta c h  1966-68  był a p a r a t  N -501 , k tó ­
re g o  m o d e l  z o s ta ł  o p racow any  p r z e z  In s ty tu t  
C iężk ie j  Syntezy O rg a n ic z n e j  w B lachowni 
Ś lą sk ie j .  P o s i a d a ł  on d e t e k to r  p r z e w o d n o ś c io -  
w o -c ie p ln y  i u m o ż l iw ia ł  p ro w a d z e n ie  a n a l iz  
ty lko w w a ru n k a c h  iz o te r m ic z n y c h  w z a k r e s i e  
t e m p e r a t u r y  do 200°C . W la ta c h  1969-72 p r o ­
dukowany był c h r o m a to g r a f  N-502  op rac o w a n y  
p r z e z  P o l i te c h n ik ę  G dańską .  B ył to  a p a r a t  z 
dw om a d e t e k to r a m i :  p r z e w o d n o ś c io w o -c ie p ln y m  
i p ło m i e n io w o - jo n iz a c ^ n y m .  U m o ż l iw ia ł  p r a ­
c ę  do t e m p e r a t u r y  3(10 C o r a z  s to so w a n ie  k o ­
lu m n  an a l i ty c z n y c h ,  k a p i la r n y c h  i p r e p a r a ty c z -  
nych.

K o le jne  o p ra c o w a n ie  s tanow ił  m odułow y z e ­
staw  c h r o m a to g r a f u  N -503 ,  sk o n s t ru o w an y  
p r z e z  z a p le c z e  te c h n ic z n e  is tn ie j ą c e g o  wów­
c z a s  P r z e d s i ę b i o r s t w a  " M e r a - E l m a t " .  Z es taw  
o be jm o w ał  g łow ice z d e t e k to r a m i :  p r z e w o d n o ś ­
c io w o -c ie p ln y m ,  p ło m ie n io w o - jo n iz a c y jn y m ,  
te rm o jo n o w y m ,  wychwytu e lek tro n ó w ,  p r z e ­
k ro ju  czynnego ,  a rg o n o w y m  i g ę s to śc io w y m , 
t e r m o s t a t  ko lum n, r e g u la to r y  t e m p e r a t u r y  de- 

j t e k to ró w  i dozowników, p r o g r a m e r  t e m p e r a t u ­
r y ,  b lok i e l e k t r o n ic z n e  w s p ó łp r a c u ją c e  z odpo­
w ie d n im i  d e t e k to r a m i  o r a z  blok z a s i l a n i a  i r e ­
g u la c j i  p rz e p ły w u  gazów. A p a r a t  d o s ta rc z a n y  
był z k o lu m n a m i  m e ta lo w y m i  i  s z k la n y m i  r ó ż ­
n ych  d łu g o śc i ,  z a w o ra m i  d o zu jąc y m i d la g a ­
zów, m ik r o s t r z y k a w k a m i  itp . Z a s to so w a n e  
r ó ż n e  typy d e te k c j i ,  p r o g r a m o w a n ie  t e m p e r a ­
tu r y  o r a z  b o g a te  w y p o sa ż e n ie  spow odow ało ,  że 
z e s ta w  r e a l i z o w a ł  o lb r z y m i  z a k r e s  z a s t o s o ­
wań i s p e łn ia ł  w s z e c h s t r o n n e  w y m ag a n ia  użyt­
kowników. Od 1973 do 1976 r .  P r z e d s i ę b i o r s t ­
wo " M e r a - E l m a t "  p ro d u k o w a ło  z e s ta w  p o d s t a ­
wowy o b e jm u ją c y  t r z y  typy d e te k c j i  /T C D ,  FID , 
T ID /  i p r o g r a m o w a n ie  t e m p e r a t u r y ,  a w la ta c h  
1974-75  g łow ice i blok z a s i l a j ą c y  d e t e k to r a  

■ wychwytu e le k t ro n ó w  / E C D / .  G łow icę  z d e tek -  
! t o r a m i  CSD, ARD, GDD wykonywał O ś ro d e k
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F o t .  1.

B adaw czo  Rozwojowy P o m ia r ó w  i A u tom atyk i 
E le k t ro n ic z n e j  " M e r a - E l m a t "  na  indyw idualne 
za m ó w ie n ie  użytkowników.

O s ta tn im ,  w d ro ż o n y m  do p r o d u k c j i  w C e n ­
t r u m  " M e r a - E l w r o n w 1977 r .  o p ra c o w a n ie m  
z z a k r e s u  a p a r a tu r y  c h r o m a to g r a f ic z n e j  j e s t  
m odułow y z e s ta w  504. K o n s t r u k c ję  o p r a c o w a ­
no w O środku  B a d aw c zo  R ozw ojow ym  K o m p u ­
t e ro w y c h  S ys tem ów  A u to m a ty k i  i P o m ia r ó w  
we W ro c ław iu .  A p a r a t  u m o ż l iw ia  p r a c ę  z p i ę ­
c io m a  ty p a m i  d e tek to ró w .  Są to:
•  T C D  - p rz e w o d n o ś c io w o -c ie p ln y  d e t e k to r  o 
z a s to so w a n iu  u n iw e r s a ln y m  do a n a l iz y  gazów,
•  F ID  - p łom ien iow o-jon - izacy jny  d e t e k to r  do 
a n a l i z  zw iązków  o rg a n ic z n y c h  w s z e r o k im  z a ­
k r e s i e  s tę ż e ń ,
•  TID  - te rm o jo n o w y  d e te k to r ,  w ysokoczu ły  i 
s e lek tyw ny  na zw ią zk i  f o s f o r o - o r g a n ic z n e  a 
t a k ż e  na  o r g a n ic z n e  zw ią zk i  azo tu  i  c h lo ru  
/p e s ty c y d y  f o s fo r o o r g a n ic z n e ,  in se k ty c y d y  i 
i n n e / ,
•  EC D  -  d e te k to r  "wychwytu  e le k t ro n ó w "  dla 
ś ladow ych  z a w a r to ś c i  zw iązków  e lek to u je m n y c h  
/p e s ty c y d y  ch lo ro w c o w e ,  t len  i in n e / ,
» F P D  - fo to e m isy jn y  d e te k to r ,  se lek tyw ny  na 
zw iązk i  fo s fo ru  i  s i a r k i .

K om ple tny  z e s ta w ,  ja k  i  u k ła d y  z p o s z c z e g ó l ­
n y m i ty p a m i  d e te k to ró w  d o b ie ra n y c h  w z a l e ż ­
n o ś c i  od k o n k re tn y c h  w ym agań  a n a l i ty c z n y c h  
r e a l i z u j ą  p o t r z e b y  l a b o r a to r ió w  n a u k o w o -b a ­
d aw czych  i p r z e m y s ło w y c h  zw ią za n y ch  z p r z e ­
m y s łe m  c h e m ic z n y m ,  h u tn ic z y m ,  g ó rn ic z y m ,  
f a r m a c e u ty c z n y m ,  sp o ż y w c zy m , m e d y c y n ą  i 
o c h r o n ą  ś ro d o w isk a .  C h r o m a to g r a f  504 sk ła d a  
s i ę  z p ię tn a s tu  b loków funkc jona lnych . Fot. 2.

T e r m o s t a t  504. 01 j e s t  po d s ta w o w y m  b lo k ie m  
ze s ta w u  p r z e z n a c z o n y m  do o g r z e w a n ia  ko lum n  
c h r o m a to g r a f ic z n y c h .  O b ję to ść  k o m o r y  pozw a­
la  n a  z a m o n to w a n ie  dwóch k o lum n  o d łu g o śc i  
do 5 m  p 4 m m  w u k ła d z ie  ró w n o leg ły m  lub 
p o je d y n cz e j  ko lum ny  do 10 m  d łu g o śc i .  K on­
s t r u k c j a  k o m o ry  zapew nia  sz y b k i  w z r o s t  t e m ­
p e r a t u r y  w ed ług  zadanego  p r o g r a m u  o r a z  s z y b ­
k ie  s c h ła d z a n ie  t e r m o s t a t u  do t e m p e r a t u r y  wyj­
śc io w e j ,  g w a ra n tu je  ró w n ież  m in im a ln y  g r a ­
d ien t  t e m p e r a t u r y  w o b s z a r z e  ko lum ny .



Fot.  3.
D a n e  t e c h n i c z n e  
Z a k r e s  t e m p e r a t u r y  
S ta ło ś ć  t e m p e r a t u r y  
M a k sy m a ln a  sz y b k o ść  
w z r o s tu  t e m p e r a t u r y

G ra d ie n t  t e m p e r a t u r y  
C z a s  s c h ła d z a n ia  w z a ­
k r e s i e  te m p .  250. , .  75°C

50 . . . 4 0 0  C 
-0 ,  i ° C

40 C / m in  w 
z a k r e s i e  
50. . . 250°C

o i1 25 C / m in 
w z a k r e s i e
2 50. . . 400°C 
-1 %
12 m in  z r e s t a -  
b i l i z a c ją

W y m ia ry  k o m o ry  250x300x160 mm
G łow ica  T C P  504. 02 s tanow i w ym ienny  ze sp ó ł  
c h r o m a to g r a f u  504 za p ew n ia jący  p r a c ę  z detek­
to r e m  p r z e w o d n o śc io w o -c ie p ln y m .  K o n s t r u k ­
c ja  u m o ż l iw ia  p ro w a d z e n ie  an a l iz y  w ró w n o leg ­
łym u k ła d z ie  ko lum n. Z a w ie ra  dwa n ie z a le ż n e  
dozowniki p ró b e k  c iek łych ,  dwie ko lum ny  o r a z  
c z te ro c z u jn ik o w y  d e t e k to r  TCD  /c z u jn ik i  w o l­
f r a m - r e n  typu W X /.  Dozowniki i d e te k to r  
o g rz e w a n e  s ą  n ie z a le ż n ie .  Dwa o d dz ie lne  r e g u ­

la to r y  p r o p o rc jo n a ln e  g w a ra n tu ją  w ysoką  s t a ­
b i ln o ś ć  t e m p e r a t u r y  d e te k to r a  i dozownika. 
D a n e  t e c h n i c z n e
Z a k r e s  t e m p e r a t u r y  dozowników 100. . . 450qC 
Z a k r e s  t e m p e r a t u r y  d e t e k to r a  100. . . 4 0 0  C

C z u ło ść  d e te k to ra  1800

M in im alna  w y k ry w a ln o ść  10

W y posażen ie  podstaw ow e:
Z a w ó r  dozujący  dla gazów z w y m ie n n ą  k a p i l a r ą  
0, 5 : 1 m l

Kolum ny m e ta lo w e  p 4m m  o d ługośc i:
2 x 1 m , 2 x 2  tn,
2 x 3 m , 2 x 4 m .

K olum ny sz k la n e

M ik ro s t r z y k a w k a

p 4 m m  o d ługośc i :  
2 x 1 m , 2 x 2 m , 
2 x 3 m , 2 x 4 m .

10 .ul

F o l . 4 .



F o t .  5.

G łow ica F ID /T ID  504. 03. s tanow i ko le jny  w y­
m ienny  z e sp ó ł  z a p ew n ia ją cy  p r a c ę  z d e te k to ­
r e m  p ło m ie n io w o - jo n iz a c y jn y m  i d e t e k to r e m  
te rm o jo n o w y m . U m ożl iw ia  p r o w a d z e n ie  a n a l i ­
zy w ró w n o leg ły m  u k ła d z ie  ko lum n. Z a w ie ra  
dwa n ie z a le ż n e  dozow niki p r ó b e k  c iek łych ,  
dwie ko lum ny o r a z  dwa d e te k to ry  FID. I s tn i e ­
je  m o ż l iw o ść  p r a c y  z d e t e k to r e m  TID d o s t a r ­
cz an y m  z głowicą.
D a n e  t e c h n i c z n e :
Z a k r e s  t e m p e r a t u r y  
dozowników 100,
Z a k r e s  t e m p e r a t u r y

, ,4 5 0 ° C

d e tek to ró w
M in im a ln a  w y k ry w a l­
n o ść  FID

1 0 0 . . . 4 0 0  C

I s dla1 x 10 
benzenu

M in im a ln a  w y k ry w a l­
n o ść  TID 
S e lek tyw ność  d e te k -  ^
t o r a  TID 10
W y p o saż en ie  podstaw ow e:
D e te k to r  TID
K olum ny m e ta lo w e  ¡5 4 m m  o d ługośc i:

2 x 1 m , 2 x 2 m,
2 x 3 m , 2 x 4 m.

Kolumny sz k la n e p 4 m m  o d ługośc i :  
2 x 1 m , 2 x 2 m ,
2 x 3 m ,  2 x 4 m .

M ik ro s t rzy k a w rka l . u l
P r o g r a m e r  l e m p e r a t u r y  504. 04 w s p ó łp ra c u je  
z r e g u la to r e m  t e m p e r a t u r y  504. 05 ja k o  blok 
p r o g r a m u ją c y  w k o m o r z e  ko lum n cykl t e m p e ­
ra tu ro w y :  i z o t e r m ą  pocz ą tk o w ą ,  lin iowy w z r o s t  
t e m p e r a t u r y  i i z o t e r m ą  końcow ą. P a r a m e t r y  
p r o g r a m u  n a s ta w ia n e  s ą  r ę c z n ie  lub  a u t o m a ­
ty c z n ie  e le k t ry c z n y m  sy g n a łem  ze w n ę trz n y m  
- zgodnie  z s t a n d a r d  in te r f a c e  ISP Kat,  II. 
D a n e  t e c h n i c z n e :
T e m p e r a t u r a  p o c z ą t ­
kowa
C z a s  t rw a n ia  te m p e -  n a s ta w ia n y  co 1 m in  
r a t u r y  p o czą tkow e j  
Szybkość  l in iow ego 
w z r o s tu  t e m p e r a t u r y

n a s ta w ia n a  co 1 C w 
z a k r e s i e  0 . . .  499°C

w z a k r e s i e  0 . . .  99 m in 
, o „n a s ta w ia n a  co  1 C w 

z a k r e s i e  0 . . .  49 C / m in  
T e m p e r a t u r a  końcow a n a s ta w ia n a  co 1 C w

z a k r e s i e  0 . . . 499°C
C z a s  t r w a n ia  t e m p e ­
r a tu r y  końcowej

n as taw ia n y  co 1 m in  
w z a k r e s i e  0 . . .  99 m in

R e g u la to r  t e m p e r a t u r y  504. 05 p r z e z n a c z o n y  
j e s t  do r e g u la c j i  t e m p e r a t u r y  w k o m o r z e  ko-

Fot. 6.
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F o t.  7.
lum n ,  U m o ż l iw ia  ta k ż e  p o m i a r  t e m p e r a t u r y  
t e r m o s ta t u  ko lum n, iz o la c j i ,  d e tek to ró w  i d o ­
zowników. P o s i a d a  sp e c ja ln y  u k ła d  z a b e z p ie ­
c z a j ą c y  p r z e d  p r z e g r z a n i e m  ko lum n  c h r o m a to ­
g ra f ic z n y c h ,  k tó r y  w m o m e n c ie  p r z e k r o c z e n i a  
d o p u sz c z a ln e j  m a k s y m a ln e j  t e m p e r a t u r y  w y łą ­
c z a  o g rz e w a n ie .  I s tn ie je  m o ż l iw o ść  n a s t a w ia ­
n ia  dowolnej m a k s y m a ln e j  t e m p e r a t u r y  w z a ­
k r e s i e  do 500°C.
D a n e  t e c h n i c z n e  
Z a k r e s  r e g u la c j i  
t e m p e r a t u r y  0 . . ,
N ied o k ład n o ść  za d a -

500°C

w ania  t e m p e r a t u r y  
Z a k r e s  p o m ia r u  t e m ­
p e r a t u r y
N ied o k ład n o ść  p o m i a ­
ru  t e m p e r a t u r y

-0, 5%

0 . . . 5 0 0  C

1 %

R e g u la to r  t e m p e r a t u r y  504. 06 zapew n ia  r e g u ­
l a c j ę  t e m p e r a t u r y  d e te k to ró w  i dozowników 
w s z y s tk ic h  g łowic c h r o m a to g r a f i c z n y c h  z e s t a -

wu 504. Z a w ie ra  dwa n ie z a le ż n e  r e g u la to r y  
p r o p o rc jo n a ln e  d la  r e g u la c j i  t e m p e r a t u r y  d e ­
te k to ró w  i dozowników o r a z  r e g u l a t o r  w s p ó ł ­
p r a c u ją c y  z d e t e k to r e m  fo to e m isy jn y m . 
D a n e  t e c h n i c z n e :
Z a k r e s  r e g u la c j i  t e m ­
p e r a t u r y  dozowników 100,
Z a k r e s  r e g u la c j i  te rn -  Q
p e r a t u r y  d e te k to ró w  1 0 0 . . .  400 C
S ta ło ś ć  t e m p e r a t u r y  
d e tek to ró w  
P o w ta r z a ln o ś ć  n a s t a -

, 450°C

^0, 1°C

w ian ia  t e m p e r a t u r y l e p s z a  n iż  1 C

R e g u la to r  p rz e p ły w u  504. 07 j e s t  b lok iem  z a s i ­
l a j ą c y m  głow ice w gazy  p o m o c n ic z e  -  w odór  i  
p o w ie t rz e .  Z apew n ia  s t a b i l i z a c j ę  c i ś n ie n ia  
w ejśc iow ego ,  r e g u la c ję  n a tę ż e n ia  p rz e p ły w u  i 
p o m i a r  n a tę ż e n ia  p rz e p ły w u  m e to d ą  p o ś r e d n ią  
/ p o m i a r  c i ś n ie n ia  n a  d ław iku /  w dwóch n i e z a ­
le ż n y c h  to r a c h :  w odoru  i p o w ie t r z a .  T o r  w odo-
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F o t.  10

F o t.  9.

ru  z a w ie r a  dwa ró w n o leg le  uk łady : f i l t r ,  wy­
łą c z n ik  , s t a b i l i z a t o r  c i ś n ie n ia ,  m a n o m e t r ,  d ł a ­
wik p o m ia ro w y .  T o r  p o w ie t r z a  ro z w ią z a n y  j e s t  
podobnie  z tym , że s t a b i l i z a t o r  c i ś n ie n ia  j e s t  
wspólny d la  obu uk ładów. R e g u la to r  m o ż e  w sp ó ł­
p r a c o w a ć  z dow olnym  c h r o m a to g r a f e m  z d e t e k ­
to r e m  FID, TID i F P D .

M a k sy m a ln e  c i ś n ie n ie  
w e jśc iow e
Z a k r e s  r e g u la c j i  n a ­
tę ż e n ia  p rz e p ły w u

S ta ło ś ć  n a t ę ż e n ia  
p rze p ły w u

2
w odór  2, 5 K G /c m  „
p o w ie t r z e  2, 5 K G /cm  
w odór 1 0 - 1 0 0 c m  / m i n  
p o d e t r z e  - 100-1000 
cm  /  m in
w odór  i ) ,  5cm  / m i n  
p r z y  w ah a n iac h  c i ś ­
n ie n ia  w ejśc iow ego  
i o ,  5 KG/en} 
p o w ie t r z e  - lO cm  /m in  
p r z y  w ah a n iac h  c i ś ­
n ie n ia  w e jśc iow ego  
i o ,  5 K G /c m

R e g u la to r  p rze p ły w u  504. 08 - blok z a s i l a ją c y  
c h r o m a to g r a f  504 w gaz nośny .  Z ap e w n ia  s t a ­
b i l i z a c ję  c i ś n ie n ia  w ejśc iow ego ,  r e g u la c j ę  n a ­
tę ż e n ia  p rz e p ły w u  n ie z a le ż n ie  w dwóch to r a c h  
o r a z  jego  s t a b i l i z a c j ę  w w aru n k ac h  p r o g r a m o ­
wanego w z r o s tu  t e m p e r a t u r y  ko lum n. U m o ż l i ­
wia p o m ia r  c i ś n ie n ia  na  w e jśc iu  ko lum ny . M o­
że  w sp ó łp ra c o w a ć  z dow olnym  c h r o m a t o g r a ­
fem .
D a n e  t e c h n i c z n e :
M a k sy m a ln e  c i ś n ie n ie  
w e jśc io w e  
Z a k r e s  r e g u la c j i  
n a tę ż e n ia  p rz e p ły w u

S ta ło ś ć  n a tę ż e n ia  
p rze p ły w u

S ta ło ś ć  n a tę ż e n ia  
p rze p ły w u

8 K G /c m 2 
5 . , .  120 cm  / m i n  
n ie z a le ż n y  d la  k a ż d e ­
go z to r^ w  
- 0 , 5  cm  / m i n  p r z y  
w ah a n iac h  c i ś n ie n ia  
w e jśc iow ego  
-0 ,  5K G £cm  
- 0 , 8  cm  / m i n  p r z y  
z m ia n ie  c i ś n ie n ia  na  
w e jś c iu  ko lum ny w 
z a k r e s i e  0 . . .  4K ^ /cm  
d la  a rg o n u  60 c m  / m i n
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Fot.  12.

Z a s i l a c z  TC D  504. 09 w s p ó łp ra c u je  z g łow icą 
TC D  504. 02 jako  uk ład  z a s i l a j ą c y  d e te k to r  
p r z e w o d n o śc io w o -c ie p ln y .  Z apew nia  s t a b i l i z o ­
wane n a p ię c ie  z a s i l a j ą c e  m o s te k  c z te r o c z u jn i -  
kowego d e te k to r a ,  u m o ż l iw ia  je g o  z e ro w a n ie  
o r a z  r e g u la c j ę  p r ą d u  w w ym aganym  z a k r e s i e  
p r a c y  d e t e k to r a  TCD.
D a n e  t e c h n i c z n e :
Z a k r e s  r e g u la c j i  p rą d u :
D z ie ln ik  sygna łu  w y jś ­
c iowego

B łąd  p o d z ia łu  sygnału  
w yjśc iow ego  
Dwa o d d z ie ln e  w y jśc ia  
na  r e j e s t r a t o r  / 2  m V / 
i i n t e g r a to r

E l e k t r o m e t r  504. 10 -  w z m a c n ia c z  e l e k t r o m e -  
t r y c ż n y  p r z e z n a c z o n y  do p o m ia r u  p r ą d ó w  jo n i ­
za cy jn y ch  d e te k to ró w  FID, TID, ECD i F P D ,  
w s p ó łp r a c u je  w z e s ta w ie  504 z odpow iedn im i 
g ło w ic am i c h r o m a to g r a f i c z n y m i .

6 0 . . .  350 mA 
1 : 2 : 4 : 8 : 16 
: 32 : 64 : 128 
: 256 : 512 : 1024

0 ,5%  r

11 .

Z a k r e s  p o m ia ro w y  4 x 10 A / c a ł a
s k a la /  do 4 x 10 i

Szum y n ie  w ię k s z e  n iż  \%
na z a k r e s i e  
4 x 10 A

D ry f t  z e r a  n ie  w iększy  n iż
1% /godz. na  z a k r e ­
s ie  4 x 1 0  A 

5
Z a k r e s  dynam ik i  10

R e j e s t r a t o r  504. 11 - r e j e s t r a t o r  typu TZ21S  
p r o d u k c j i  L a b o r a to r n i  P r i s t r o j e  - C z e c h o s ło ­
w ac ja ,  d o s ta rc z o n y  w z e s ta w ie  c h r o m a to g r a f u  
504.

D a n e  t e c h n i c z n e :
Z a k r e s y  p o m ia r o w e  1 mV do 5V
C z u ło ść  0,35%
O p o rn o ś ć  w e jśc io w a  100 K
S z e r o k o ś ć  ta ś m y  250 m m
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F o t .  13.

G łow ica E C D /F ID  504. 12 j e s t  j e d n ą  z w y m ie n ­
nych  głowic c h r o m a to g r a f i c z n y c h  z a w ie r a j ą c ą  
dwa typy de tek to ró w : wychwytu e lek t ro n ó w  
/  E C D / i p ł o m i e n i o w o - j o n i z a c y j n y / F I D / .  K a ż ­
dy z n ic h  p r a c u je  w od d z ie ln y m  u k ła d z ie :  do­
zownik -  k o lum na  - d e te k to r .  K o n s t r u k c ja  d e ­
te k to r a  FID i jego  p a r a m e t r y  s ą  id e n ty cz n e  ja k  
w głowicy 504. 03, D e te k to r  ECD  wykonywany 
j e s t  p r z e z  M ię d z y re s o r to w y  In s ty tu t  F iz y k i  i 
Techn  ki J ą d r o w e j  AGH w K ra k o w ie .  Z a g ło s o ­
wano w n im  ź ró d ło  p r o m ie n io tw ó r c z e  Ni 
D a n e  t e c h n i c z n e :
Z a k r e s  t e m p e r a t u r y
dozowników

Z a k r e s  t e m p e r a t u r y  
d e tek to ró w  
M in im a ln a  w y k ry w a l­
n o ść  d e te k to r a  ECD

1 0 0 . . . 4 0 0  C

1 0 0 . . . 3 5 0  C 

, -1 45 x 1 0 dla  C C I .
- 11

i 1 x 10 dla 
lindanu

Lin iow y z a k r e s  
dy n am icz n y
W y p o saż en ie  podstaw ow e: 
K olum ny m e ta lo w e

K olum ny s z k la n e

M ik ro s t r z y k a w k a  
Z a s i l a c z  ECD  504.

0 4 m m  o d ługośc i :  
2 x 1 m ,  2 x 2 m , 
2 x 3 m , 2 x 4 m . 
0 4  m m  o d łu g o śc i :  
2 x 1 m , 2 x 2 m ,
2 x 3 m , 2 x 4 m . 
l j i l

13 w s p ó łp r a c u je  z g łow icą
E C D /F ID  504. 12, d o s t a r c z a  n a p ię c ie  im p u l s o ­
we o dodatn ie j  p o l a r y z a c j i  n ie z b ę d n e  d la  p r a c y  
d e te k to r a  wychwytu e lek t ro n ó w .  Z apew nia  r e ­
g u la c ję  s z e r o k o ś c i  im p u lsó w  i c z a s u  ich  pow ta­
r z a n ia .
D a n e  t e c h n i c z n e :
A m p li tu d a  im p u lsó w  +40V
C z a s  t r w a n ia  im p u lsó w  1 . . .  lO^us
C z a s  p o w ta r z a n ia
im p u lsó w  2 0 . . .  400J1S

F o t.  14.
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Głow ica F P D  504. 14 j e s t  n a jn o w szy m  o p r a c o ­
w an ie m  z z a k r e s u  d e te k to ró w  c h r o m a to g r a f i c z ­
nych . Z a w ie r a  d e te k to r  fo to e m isy jn y  / F P D /  
sk o n s t ru o w a n y  w O śro d k u  B ad aw czo  R o z w o jo ­
wym K o m p u te ro w y c h  S y s tem ó w  A u to m a ty k i  i 
P o m ia r ó w .  Układ dozow nik - k o lu m n a  j e s t  
id e n ty c z n a  ja k  w p o z o s ta ły c h  g łow icach  c h r o ­
m a to g ra f ic z n y c h .
D a n e  t e c h n i c z n e :
Z a k r e s  t e m p e r a t u r y
dozow nika 1 0 0 . . . 3 0 0  C
Z a k r e s  t e m p e r a t u r y
d e te k to r a  1 0 0 , . .  250°C
M in im a ln a  w y k ry w a ł-  _12
n o ść  d e t e k to r a  F P D  10 g / s  d la  f o s fo ­

ru
L in iow y z a k r e s  ^
d yn am icz n y  1 , 6 x 1 0  dla fo s fo ­

ru

Z a s i l a c z  F P D  504. 15 - b lok  d o s t a r c z a j ą c y  n a ­
p ię c ie  o p a r a m e t r a c h  g w a ra n tu ją c y c h  s ta b i ln ą  
p r a c ę  d e t e k to r a  F P D .  N a p ię c ie  reg u lo w a n e  
j e s t  w z a k r e s i e  700 do 900V, a s t a b i ln o ś ć  w y­
n o s i  0, 2% p r z y  p r ą d z i e  1 mA.

P i r o l i z e r  P -7 0 9  -  p r z y s ta w k a  u m o ż l iw ia ją c a  
p r z e p r o w a d z e n ie  t e r m ic z n e g o  ro z k ła d u  n i e lo t ­
nych  zw iązków  o r g a n ic z n y c h  w ce lu  id en ty f ik a ­
c j i  i o k r e ś l e n i a  ich  s t r u k tu r y .  P i r o l i z i e  m o ż n a

poddaw ać  c ie c z e  i c i a ła  s ta łe .  P r ó b k a  n a n o s z o ­
n a  j e s t  na  d r u t  f e r ro m a g n e ty c z n y  zn a jdu jący  
s i ę  w polu w. cz .  P r o c e s  n a g r z e w a n ia  d ru tu  
s ta b i l i z u je  s i ę  s a m o c z y n n ie  po o s ią g n ię c iu  te m ­
p e r a t u r y  punktu  C u r ie  danego d ru tu .  T e m p e r a ­
t u r a  u t r z y m u je  s i ę  n a  s ta ły m  p o z io m ie ,  a b a ­
dana  p ró b k a  u le g a  t e r m ic z n e m u  rozk ła d o w i.  
P ro d u k ty  ro zk ła d u  a n a l iz o w an e  s ą  m e to d ą  c h r o ­
m a to g r a f i i  gazow ej.  P r z y s t a w k a  p i r o l i t y c z n a  
m o ż e  w sp ó łp ra c o w a ć  z dowolnym  c h r o m a to g r a ­
fe m  gazow ym ' w yposażonym  w d e te k to r  FID.

D a n e  t e c h n i c z n e :  q q q
T e m p e r a t u r y  p i r o l iz y :  395 C, 506 C, 603 C

702 C, 7 9 7 ° C , 898 Co
990 C.

C z a s  p i r o l i z y  0, 5 . . . 1 0 s
C z a s  w z ro s tu  s t a b i l i ­
za c j i  t e m p e r a t u r y  m n ie j s z y  n iż  0, 3 s

. W yżej om ówiony z e s ta w  m odułów  504.01 do 
504. 11 p rodukow any  j e s t  s e r y jn i e  w C e n tru m  
K o m p u te ro w y c h  S y s tem ó w  A u to m aty k i  i P o m ia ­
ró w  " M e r a - E l w r o "  i ro z p ro w a d z a n y  p r z e z  Biu­
r o  Zbytu  S p rz ę tu  P o m ia r o w o -K o n t r o ln e g o  1 iVIe- 
r a z e t " .  B lok i 504. 12 do 504. 15 i P -7 0 9  w yko­
nyw ane s ą  na  indyw idualne za m ó w ie n ia  w Z a ­
k ła d z ie  D o św iad c za ln y m  Ins ty tu tu  K o m p u te ro ­
wych S ys tem ów  A u to m aty k i  i P o m ia ró w .



2 3 1

Wyroby 
rynkowe 
z MERA

dr inź. ZDZISŁAW TARNOWSKI 
OBR Metrologii Elektrycznej 
„M era- Lumel”

SAMOCHODOWY MIERNIK TEMPERATURY I NAPIĘCIA

Do sam ochodów  m a ło l i t r a ż o w y c h  m a r k i  
F i a t  126 p i T r a b a n t  s k o n s t ru o w a n o  w O środku  
B adaw c zo -R o zw o jo w y m  M e tro lo g i i  E l e k t r y c z ­
nej " M e r a - L u m e l "  m ie r n ik  p r z e z n a c z o n y  do 
p o m ia r u  t e m p e r a t u r y  s i ln ik a  i n a p ię c ia  i n s t a ­
l a c j i  e l e k t r y c z n e j  / f o t .  1 . / .

M ie rn ik  w s p ó łp r a c u je  z do łą cz o n y m  do k o m ­
p le tu  c z u jn ik ie m  t e m p e r a t u r y .  P o m i a r  t e m p e ­
r a t u r y  odbywa s i ę  w sp o só b  p o ś r e d n i  w s a m o ­
chodach  F ia t  126p p r z e z  p o m i a r  t e m p e r a t u r y  
o le ju  w m i s c e  o le jow ej,  n a t o m ia s t  w s a m o c h o ­
dach  T r a b a n t  p r z e z  p o m i a r  t e m p e r a t u r y  g łow i­
cy s i ln ik a .

M ie rn ik  oznaczony  sy m b o la m i  MST j e s t  
p rze w id y w a n y  do wykonania  w dwóch w e r s ja c h :
- typu M S T -F  z c z u jn ik ie m  F I  do sa m o ch o d u  
F i a t  126p o r a z
- typu M S T -T  z c z u jn ik ie m  T l  do sam o ch o d u  
T ra b a n t .

P o m i a r  t e m p e r a t u r y  s i ln ik a  u m o ż l iw ia  p o ­
p r a w n ą  e k s p lo a t a c j ę  sa m ochodu ,  s z c z e g ó ln ie  
w t ru d n y c h  w aru n k a c h  ja zd y ,  n a t o m ia s t  p o ­
m i a r  n a p ię c ia  u m o ż l iw ia  k o n t r o lę  p o p ra w n o ś c i  
ład o w an ia  a k u m u la to ra  i u m o ż l iw ia  w y k ry c ie  
n ie d o m a g a ć  in s t a l a c j i  e l e k t r y c z n e j .

Z a s a d a  p o m ia r u

Układ sk ła d a  s i ę  z t r z e c h  z a s a d n ic z y c h  c z ę ś -  j 
ci :  c z u jn ik a  t e m p e r a t u r y  w y k o rz y s tu ją c e g o  dio- , 
dę D3 typu B A Y P 95A, m a g n e to e le k t ry c z n e g o  
u s t r o ju  p o m ia ro w e g o  M o r a z  e le k t ro n ic z n e g o  
układu z a w ie r a ją c e g o  t r a n z y s t o r  T typu BC 
107B .

P o m i a r  t e m p e r a t u r y  odbywa s ię  w ó w czas  
gdy z w o ra  p r z e ł ą c z n ik a  W z n a jd u je  s ię  w p o ło ­
żen iu  2 -3 .  Z m ia n a  t e m p e r a t u r y  s i ln ik a  wpływa 
na z m ia n ę  opo ru  diody D3 zabudow anej w c z u j ­
niku. T y m  s a m y m  u le g a  z m ia n ie  n a p ię c ie  w y ­
padkow e w obw odzie  bazy  t r a n z y s t o r a  T , a
p r z e z  to z m ie n ia  s i ę  ró w n ie ż  p r ą d  p łynący  w 
obw odzie  k o l e k t o r - e m i t e r .  W łączony  s z e r e g o ­
wo w skazów kowy u s t r ó j  p o m ia ro w y  M, wyskalo- 
wany w s to p n iac h  C e l s iu s z a  p o k a z u je  t e m p e r a ­
t u r ę  s i ln ik a .  Ukiad k o m p e n s a c j i  t e m p e r a t u r y  
o to c z e n ia  złożony z oporn ików  R6 i R8 o r a z  
t e r m i s t o r a  R7 u n ie z a le ż n ia  w s k a z a n ia  m i e r n i -

l o t .  1. M ie rn ik  typu M S T -F  do sam o ch o d u
FIA T 1 26p
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T a b e la  1

P o d s taw o w e  dane te c h n ic z n e

P a r a m e t r y M S T -F  / F i a t  126p/ M S T -T  / T r a b a n t /

-  Z a k r e s  p o m ia r u  t e m p e r a t u r y  
s i ln ik a 50. . . 160°C 50. . . 120°C

- Z a k r e s  p o m ia r u  n a p ię c ia 10. . . 16V

>co

- P r z e d z i a ł  t e m p e r a t u r y  p o p r a w ­
nej p r a c y  s i ln ik a  / z i e l o n e  p o le / 7 0 . . . 1 30°C 70. . . 95°C

- D okładność  p o m ia r u  t e m p e r a t u ­
ry  w p r o c e n ta c h  gó rne j  g ran ic y  
z a k r e s u  p o m ia r ó w  

w polu z ie lonym - 2, 57- / - 4 ° C/ - 2 ,  5<X / -  3 ° C /

w p o z o s ta ły m  o b s z a r z e  p o d z ia ł -  
ki i  5% / -  8 °C / - 5? / -  6 °C /

D ok ładność  p o m ia r u  n a p ię c ia  
w p r o c e n ta c h  g ó rn e j  g ran ic y  
z a k r e s u  p o m ia ró w :  

w p r z e d z i a l e  n o m in a ln e g o  n a ­
p ię c ia  i n s t a la c j i

12. . . 14V

-  \°I- / - 0, 16V/

6. . . 7V 

- 1 °I- / - 0 ,  08V/

w p o z o s ta ły m  o b s z a r z e  p o -  
dz ia łk i - 2 ,  5% /  -O,  4V/ - 2 ,  5<! / - 0 ,  2V/

- W arunk i  n o r m a ln e j  e k s p lo a ­
ta c j i :

t e m p e r a t u r a  o to c ze n ia 0. . . +50°C 0 . . . +50°C

z a s i l a n ie 12. . . 16V

>COCO

- W y m ia ry  g ab a ry to w e

m ie r n ik r y s . 2 r y s .  2

c z u jn ik  t e m p e r a t u r y r y s .  4 r y s .  6

- Ż a ró w k a  o św ie t le n io w a  - 
ż a r ó w k a  m in ia tu ro w a  bez  
t r z o n k a  c a ło s z k la n a R5 12V /1 ,  2W R5 6V /1 ,  2W

- M asa

m ie r n ik 145 g 145 g

c z u jn ik  t e m p e r a t u r y 53 g 12 g
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R ys .  4. C zu jn ik  t e m p e r a t u r y  typu FI do s a m o ­
chodu F IA T 1 26 pRys. 2. W y m ia ry  g ab a ry to w e  m ie r n ik a

Rys. J S ch em at  układu m ie r n ik a  typu M S T -F

i M S T -T

ka od zm ian y  t e m p e r a t u r y  o to c z e n ia  w z a k r e ­
s ie  od 0. . . +50 C. Dioda s ta b i l i z u ją c a  D l c z y ­
ni układ  n ie w ra ż l iw y m  na z m ia n ę  n a p ię c ia  z a ­
s i l a ją c e g o .  P o te n c jo m e t r y  P I  i P 2  u m o ż l iw ia ­
j ą  ła tw ą  k a l ib r a c j ę  u s t r o ju  p o m ia ro w e g o  i ukła­
du e le k t ro n ic z n e g o  w p r o c e s i e  m o n ta żu ,  w zględ­
n ie  w r a z i e  k o n ie c z n o śc i  dokonan ia  n a p ra w  
czy r e g u la c j i .

P o m i a r  n a p ię c ia  odbywa s i ę  po u s ta w ien iu  
zw ory  p r z e łą c z n ik a  M w p o zy c j i  1-2 . W ów czas 
u s t r ó j  p o m ia ro w y  M z o s ta je  w łączony  do o b ­
wodu n ap ięc iow ego  p r z e z  o p o r n o ś c i  P I ,  R3 i 
d iodę  D l.  O b ecność  diody w u k ła d z ie  pow oduje 
z a g ę s z c z e n ie  p o czą tkow ego  odcinka po d z ia łk i ,  
co p o z w a la  na  d o k ła d n ie jszy  p o m i a r  nap ięć  
wokół w a r to ś c i  znam ionow ych  12 i 6V. P r ą d  
p e łn eg o  odch y len ia  w skazów ki u s t r o ju  p o m i a ­
row ego  wynosi Im A  za ró w n o  d la  z a k r e s u  p o ­
m ia r u  t e m p e r a t u r y  ja k  i d la  p o m ia r u  n a p ię c ia .

O pis  budowy

Obudowę m ie r n ik a  w ykonano z m a te r i a łu  t e r ­
m o p la s ty c z n e g o  typu ABS k o lo ru  c z a rn e g o ,  o

m a to w ej  f a k tu r z e  p o w ie rz c h n i  z e w n ę trzn y c h .
W c z ę ś c i  czo łow ej m ie r n ik a  zna jdu je  s i ę  po-  
d z ie ln ia  k o lo ru  c z a r n e g o  z podw ójną  podz ia łką :  
g ó rn ą  w yska low aną  w s to p n iac h  C e l s iu s z a  i 
do lną  w w oltach .  P o d z ia łk a ,  o c y f ro w a n ie  i 
w skazów ka ko lo ru  b ia łe g o  j e s t  d o skona le  w i­
doczna za rów no  w ś w ie t le  dz iennym  ja k  i w 
nocy po o św ie t le n iu  ż a ró w k ą  z n a jd u ją c ą  s ię  
w e w n ą t rz  m ie r n ik a .  Z p r a w e j  s t ro n y ,  na  ś c ia ­
n ie  boczne j  u sy tuow ano  p r z e łą c z n ik .

c ia rn u  (n r 1)

R ys . 3. S c h e m a t  p o d łą c z e n ia  m ie r n ik a  i c z u jn i ­
ków do in s t a la c j i  e l e k t r y c z  nej sa m ochodu :  1 - 
m ie rn ik .  2a - czu jn ik  t e m p e r a t u r y  do s a m o c h o ­
du F i a t  126p, 2b - czu jn ik  t e m p e r a t u r y  do s a ­
m ochodu T ra b a n t ,  3 - w y łą c z n ik  zapłonu, 4 - 
w y łączn ik  św ia te ł ,  5 - a k u m u la to r

P o ło ż e n ie  gó rn e  p r z e ł ą c z n ik a  u m o ż l iw ia  p o ­
m i a r  t e m p e r a t u r y  s i ln ik a ,  n a t o m ia s t  w p o ło ­
żen iu  dolnym  - p r z y r z ą d  m ie r z y  n a p ię c ie  e lek ­
t r y c z n e  in s t a l a c j i  sam ochodow e j .  M ie rn ik  j e s t  
p r z e w id z ia n y  do m o c o w a n ia  na ta b l ic y  s a m o ­
chodu. P r z e g u b  m ie r n ik a  u m o ż l iw ia  z m ian ę  
k ą ta  je-go po ch y len ia  w jo ła sz c z y ź n ie  p ionow ej 
w z a k r e s i e  - 1 5 . .  . +45 . P r z e z  o tw ó r  u m i e ­
sz c z o n y  w dolnej c z ę ś c i  obudowy w prow adzone  
s ą  p rz e w o d y  s łu ż ą c e  do p r z y ł ą c z e n ia  m ie r n ik a  
do i n s t a l a c j i  e l e k t r y c z n e j .  S c h e m a t  p o d łą c z e ­
n ia  i l u s t r u j e  r y s .  3.
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Kys. 3. C zujn ik  t e m p e r a t u r y  typu T l  do s a m o ­
chodu T r a b a n t

C zujn ik  t e m p e r a t u r y  typu F I  do sam ochodu  
F ia t  126p pokazany  na r y s .  ^ p r z y s to s o w a n y  
j e s t  do za m o n to w a n ia  w m i s c e  o le jow ej w m ie j  
s c e  m ia r k i  p oz iom u  o le ju .  C zu jn ik  ten pod 
w zg lędem  wyglądu podobny j e s t  do o ry g in a ln e j  
m ia r k i  i z o s ta ł  tak  s k o n s t ru o w a n y ,  aby obok 
p o m ia r u  t e m p e r a t u r y  m óg ł ró w n ież  s p e łn ia ć  
r o l ę  m ia r k i  do p o m ia r u  poz iom u  o le ju .  Do s a ­
m ochodu T r a b a n t  s k o n s t ru o w a n o  c z u jn ik  typu 
T l  w p o s ta c i  ś ru b y  / r y s .  5 / .  J e g o  u sy tuow an ie  
w s a m o c h o d z ie  p rz e w id y w a n e  j e s t  w m ie j s c e  
je d n e j  ze ś r u b  m o c u ją c y c h  b la s z a n ą  o s ło n ę  
s i ln ik a  do głowicy.

Komentarz 
redaktora

fADEUSZ PODWYSOCKI

I N T E L I G E N T N E  A U T O M A T Y

S e n s a c ją  M ię d zy n a ro d o w e j  W ystaw y w P a r y ­
żu anno  1929 był e l e k t ro n ic z n y  p i e s  P h i l idog ,  
zbudowany p r z e z  H. P i r a u x .  Gdy św ia t ło  l a t a r ­
ki e l e k t r y c z n e j  s k ie ro w a n o  na  n os  tego  ro b o ta ,  
w ó w c z a s  r u s z a ł  on ku św ia t łu .  W te n  sposób  
p s a  m o ż n a  było  p r o w a d z ić  s t r u m ie n ie m  ś w ia t ­
ła ,  ja k  na  sm y c z y .  W o c z a c h  P h i l id o g a  z n a jd o ­
w ały  s i ę  k o m ó rk i  f o to e le k t r y c z n e ,  a  dwa s i l n i ­
ki u m ie s z c z o n o  w je g o  nogach .

D z iś  u c z e n i  p o t r a f i ą  s k o n s t ru o w a ć  p r a w d z i ­
wy s z tu c z n y  z m y s ł .  Robot m o ż e ,  j e ś l i  n ie  w i­
d z ie ć  św ia t  tak ja k  m y  go w idzim y ,  to p r z y n a j ­
m n ie j  r o z r ó ż n i a ć  k s z ta ł ty  i odnajdow ać naw e t  
w c i e m n o ś c i  o k r e ś lo n e  p r z e d m io ty  lub osoby .  
T a k ie  a u to m a ty  m o g ą  s a m o d z ie ln ie  m o n tow ać  
u r z ą d z e n i a  i s ą  w s t a n ie  wykonywać ró w n ież  
w ie le  innych  c z y n n o śc i  w y m a g a ją c y c h  in t e l i ­
g enc j i .  A u to m a ty z a c ja  na  d o b re  w k ro c z y ła  w 
św ia t ,  w y p e łn ia ją c  go u r z ą d z e n i a m i  c o r a z  
b a r d z i e j  in te l ig e n tn y m i .  Nie j e s t  p r z y p o w ie ś ­
c i ą  fu tu ro logów  " m e c h a n ic z n a  r ę k a "  p o b i e r a ­
j ą c a  w p r o m ie n iu  ponad  t r z e c h  m e t ró w ,  p ró b k i  
g run tu  na  M a r s i e .  W la b o ra to r ia c h * te c h n ik i

k o s m ic z n e j  p rz y g o to w u je  s i ę  au to m a ty cz n eg o  
" a s t r o n a u t ę "  n ic z y m  n ie  ró ż n ią c e g o  s i ę  od 
c z ło w ie k a ,  z w y ją tk iem  b raku  .. . lu d z k ie g o  ż o ­
łą d k a ,  s e r c a ,  p łu c  i k rw io o b ieg u .  M ózg iem  t e ­
go ro b o ta  j e s t  m in ik o m p u te r ,  o c z y m a  - k a m e ­
r y  te le w iz y jn e .  J e g o  cechy  sz c z e g ó ln e :  p o t r a f i  
a n a l iz o w a ć  s y tu a c ję  i p o d e jm o w a ć  o p ty m a ln e  
d ecy z je .

M am y p r z e d  so b ą  r z e c z y w is ty  p o c z ą te k  e ry  
robo tów  p r z e m y s ło w y c h  i p o w sze ch n e g o  użytku 
z a p ew n ia ł  m n ie  w c z a s i e  ro z m o w y  św ia tow ej 
s ław y  au to m a ty k ,  p ro f .  d r  W ik to r  Głuszkow, 
d y r e k to r  In s ty tu tu  C y b e rn e ty k i  A k a d e m i i  Nauk 
ZSRR w K ijow ie ,  W idzi on w r o b o t r o n ic e  n a j ­
w ię k s z ą  p r z y s z ło ś ć .  J e j  rozw ó j  np. w ZSRR 
s t a ł  s i ę  zag ad n ien ie m  ogó lnopanstw ow ym .

Na r a z i e  in te l ig e n tn e  ro b o ty  n ie  zdobyły  s o ­
b ie  j e s z c z e  m i e j s c a  w p r z e m y ś l e .  O becn ie  w 
ś w ie c ie  używ a s ię  około 6 ty s .  d o ść  p ry m ity w ­
nych  robo tów . Z a l i c z a  s i ę  j e  do au to m ató w  
" p i e r w s z e g o  p o k o le n ia " .  P o t r a f i ą  je d n ak  sp o ro ,  
s ą  n a  ogół s te ro w a n e  p r z e z  m in ik o m p u te ry  lub 
m ik r o k o m p u te r y .  J e d n a k  bad a n ia  n ie  u s ta j ą .

35



P rz y g o to w u je  s i ę  ro z w ią z a n ia  k o n s t ru k c y jn e  
in te l ig e n tn y c h  au tom atów  i ich  s e r y jn ą  p r o d u k ­
c ję .

Budowa robo tów  w ym aga  u ż y c ia  n a jd r o ż s z y c h  
n ie  ty lko m ik ro k o m p u te ró w ,  m ik r o p r o c e s o r ó w ,  
a le  ta k ż e  wielu innych  m a te r i a łó w  i p o d z e s p o ­
łów. J a k  do tąd  w ysoki k o s z t  p r o d u k c j i  ta k ich  
au to m a tó w  s to i  na  p r z e s z k o d z ie  ich  s z e r o k ie g o  
u p o w sz e c h n ie n ia  w p r z e m y ś l e  i innych  d z i e d z i ­
nach  g o sp o d a rk i ,  s z p i ta ln ic tw a  czy  g o s p o d a r s t ­
wa dom ow ego. A le  ta k  s y tu a c ja  p r z e d s t a w ia  s ię  
d z i s i a j .  J u t r o  b e z s p r z e c z n i e  b ę d z ie  n a le ż a ło  
do ro b o tro n ik i .  S tan ie  s i ę  to  za  s p r a w ą  r o z w o ­
ju tech n o lo g i i ,  b ęd z ie  w ynik iem  w ie lk ich  p r o ­
g ra m ó w  badaw czych .

P ie r w s z y m  w y s tę p u jąc y m  w p r z y r o d z i e  p r z y ­
k ła d e m  uk ładu  s a m o re g u lu ją c e g o  s i ę  j e s t  m ó z g  
i s to t  żywych. Nic w ięc  dziwnego, że  w ie le  waż­
nych  p r a c  w d z ie d z in ie  k o n s t r u k c j i  m a s z y n  
in te l ig e n tn y c h  wykonali  p sy ch o lo g o w ie ,  a ta k że  
nfeurofizjo logowie, k tó r z y  u to ż s a m i l i  pew ne 
e le m e n ty  m a s z y n  z n e u r o n a m i  - końców kam i 
n e rw o w y m i - s i e c i a m i  ic h  p o łą c z e ń .  J e s t  to 
d z ied z in a  w sp ó łp ra c y  i badań  i n t e r d y s c y p l i n a r ­
nych  z a s łu g u ją c a  ró w n ie ż  i u n a s  n a  w ię k s z ą  
uw agę . W a r to  by s i ę  z a s ta n o w ić  nad  s t w o r z e ­
n ie m  w P o l s c e  k ilku  ze sp o łó w  m o g ą cy c h  p r o ­
w ad z ić  p r a c e  nad  s tw o r z e n ie m  ro d z in y  in t e l i ­
gen tnych  au tom atów . J a k ż e  w ie lk ie  po le  do p o ­
p i s y  w te j  d z ie d z in ie  m o ż e  m ie ć  In s ty tu t  M a ­
sz y n  M a te m a ty c z n y c h ,  k tó ry  z r e s z t ą  w k ro c zy ł  
ju ż  na  ś c ie ż k ę  ro b o t ro n ik i .

M a sz y n a  u c z ą c a  s ię ,  w yposażona  w odpowied­
n ie  zd o ln o śc i ,  m o ż e  s p r o s t a ć  w ielu zadan iom  
s ta w ian y m  dotąd je d y n ie  wysoko k w a li f ik o w a­
n y m  p ra c o w n ik o m .  W s p ó łc z e sn e  au to m a ty  m o ­
gą wykonywać c z y n n o śc i  w y m a g a ją c e  w y o b ra ź ­
ni i u z d o ln ień  tw ó r c z y c h  p r z y  ty m  ro b o ty  te  
s ą  n ie  ty lko  z n a c z n ie  s z y b s z e  od cz łow ieka ,  a le  
i  b a r d z ie j  w y sp e c ja l iz o w a n e ,  le p ie j  p r z y s t o s o ­
w ane do w sp ó łp ra c y  z lu d ź m i  i in n y m i u r z ą d z e ­
n ia m i .

J u ż  d z i s ia j  szybko  u p o w s z e c h n ia ją  s ię  w 
ś w ie c ie  a u to m a ty  d ia g n o s ty c z n e .  Są to  i n t e l i ­
gen tne  u r z ą d z e n i a  s p r z ę ż o n e  z k o m p u te r a m i ,  
k tó r e  an a l i  ż u ją  p r a c ę  ca łe g o  lud z k ieg o  organiiz- 
m u .  W c iąg u  kilku  m in u t  l e k a r z  o t r z y m u je  peł­
ny s e r w i s  i n f o r m a c j i  o ew en tua lnych  o s t ę p s t -  
w ach  w p r a c y  s e r c a ,  n e r e k ,  w ą troby  a  naw e t  
m ózgu . M ając  tak i  k o m p le k so w y  m a t e r i a ł  l e ­
k a r z  ła tw ie j  m o ż e  p o s ta w ić  d iagnozę .  R obotro-  
n ika  m e d y c z n a  j e s t  ta k ż e  d z ie d z in ą  z a s łu g u j ą ­
c ą  w n a s z y m  k ra ju  na  tw ó rc z y  w y s i łek  inżyn ie ­
ró w .  J e s t  to  bow iem  d z ie d z in a  o o g ro m n e j  p r z y ­
s z ło ś c i  i a u to m a ty  d ia g n o s ty c z n e  o r a z  s łu ż ą c e  
do n a d z o ru  osób  c ięż k o  c h o r y c h  w s z p i t a la c h  
m a j ą  zapew n ioną  k o n iu n k tu rę  na  r y n k a c h  ś w ia ­
tow ych . P o p y t  j e s t  w ciąż  w ięk szy  n iż  p o d aż .

W c z a s i e  k o n g re s u  r o b o t ro n ic z n e g o  podano ,  
iż  w 1980 r .  m a  p r a c o w a ć  w p r z e m y ś l e  na 
ś w ie c ie  co n a jm n ie j  60 ty s .  in te l ig e n tn y c h  a u ­
tom atów , w tym  sp o ro  ’’d ru g ieg o  p o k o le n ia ” , 
cz y l i  b a r d z ie j  s a m o d z ie ln y c h  i le p ie j  w y r ę c z a -  |

j ą c y c h  cz ło w ie k a  z a ró w n o  w p r a c y  f izy c zn e j ,  
ja k  i u m y s ło w e j .  O becn ie  w ysiłk i  k o n s t ru k to ró w  
k o n c e n t r u ją  s i ę  n a  s tw o rz e n iu  robo tów  p r z e ­
z n a cz o n y ch  do s te ro w a n ia  o b r a b ia r k a m i ,  ■ m a ­
lo w an ia  m e c h a n ic z n e g o ,  fo rm o w a n ia  w t r y s k o ­
wego czy  sp aw an ia .  To je d n ak  n ie  o z n a c z a  z a ­
n ie c h a n ia  m o ż l iw o śc i  z a s to s o w a n ia  r o b o t r o n i ­
ki na s ta tk a c h  m o r s k i c h  czy  w budow nictw ie .

R o b o t ro n ik a  m a  dla p o lsk ie j  g o sp o d a rk i  
s z c z e g ó ln e  z n a c z e n ie .  Z b l iż a  s i ę  o k r e s  d e f ic y ­
tu r ą k  do p r a c y .  A p r z e c i e ż  d ro g ą  k o n s t r u k c j i  
i p r o d u k c j i  p r o s ty c h  au to m ató w  - s p r z e d a j ą ­
cych  b i le ty  na  d w o rc a c h  ko le jow ych , znaczk i  
na  p o c z c i e  i r ó ż n e  p ro d u k ty  żyw nośc iow e  i i n ­
n e  na u l ic a c h  - m o ż n a  z w ię k sz y ć  r e z e r w ę  siły  
ro b o c z e j  i z a t r u d n ić  j ą  zgodnie  z n a jw a ż n ie j ­
s z y m i  p o t r z e b a m i  s p o łe c z e ń s tw a  i g o sp o d a rk i .  
O s o b iś c ie  wolę m ie ć  do c z y n ie n ia  z ro b o te m  
n a  p o c z c i e  lub  n a  dw orcu  kole jow ym  czy  te ż  w 
s k le p ie  n iż  z n a d ą s a n ą  k ró lew n ą .  W iele  c z y n ­
n o ś c i  w ykonują  d z i s ia j  au to m a ty  w k r a j a c h  wy­
soko u p rz e m y s ło w io n y c h ,  k tó r e  u n a s  w ciąż  
s ta n o w ią  u t r a p i e n ie  p r z e c ię tn e g o  z ja d a c z a  Chle­
ba. J e s t  to po c z ę ś c i  w ina n a s z e j  k a d ry  t e c h ­
n ic z n e j .  N ie  i n t e r e s u j e  s i ę  p r a c a m i ,  k tó re  
m ogłyby  s ty m u lo w a ć  rozw ó j au to m a ty k i  z m y ś ­
l ą  o cz łow ieku ,  je g o  życ iu  co d z ien n y m .

I t a k  oto han d e l  w P o l s c e  j e s t  ca łk o w ic ie  po-  
zbywiony w sze lk ie j  a u to m a ty z a c j i .  P i s a ł e m  już  
o tym  k i lk a k ro tn ie .  R e a k c ja ?  Ja k b y  k to ś  sy p a ł  
g ro c h e m  o ś c ia n ę .  A t y m c z a s e m  i le  k rw i  p s u ­
je  s t a n ie  w ko le jk ac h  po by le  g łupstwo. Ju ż  na 
W ę g r z e c h  i NRD r o z w ią z a n o  ten  p r o b le m ,  ku 
zadow olen iu  m ie sz k a ń c ó w  m i a s t  i w si .  S poro  
ta m  au to m ató w  s p r z e d a ją c y c h  c ie p łe  i z im n e  
p o s i łk i ,  n apo je ,  p a p i e r o s y .

A p e lu ję  z a te m  do n a s z y c h  tw órców  au to m a ty ­
ki: p o m y ś lc ie  t r o c h ę  o n a s  w sz y s tk ic h !  N iech  
a u to m a ty z a c ja  n ie  o g r a n ic z a  s i ę  do w ie lk ich  za­
k ładów  p r z e m y s ło w y c h ,  a le  ró w n ie ż  n ie c h  u ła t­
w ia nam  w s z y s tk im  co d z ie n n e  życ ie .

Od c y b e rn e ty c z n y c h  z w ie r z ą t  był ju ż  ty lko 
je d e n  k r o k  do s tw o r z e n ia  u ż y te c z n y c h ,  i n t e l i ­
gen tnych  a p a ra tó w  i u rz ą d z e ń ,  c o r a z  b a r d z ie j  
z in te g ro w a n y c h  z lu d z k im  o r g a n iz m e m .  Na 
ś w ie c ie  p rz y b y w a  c e r e b r a tó w  d la  c h o ry c h  i 
zd row ych ,  d la  k a le k  i  in te le k tu a l i s tó w .  A u to ­
m a ty c z n e  s t a c j e  m k n ą  do innych  p la n e t ,  a  u 
n a s  p a n ie n k a  w okienku r a c h u je  z p a l c a m i  na 
l i c z y d le ,  a u to m a t  z wodą sodow ą j e s t  s z c z y te m  
te c h n ik i .  C hoc iaż  z d ru g ie j  s t ro n y  t r z e b a  p r z y ­
znać ,  że  k a lk u la to ry  e l e k t r o n ic z n e  u p o w s z e c h ­
n i ły  s i ę  po k ilku  l a ta c h  op ó źn ien ia  w te j  d z i e ­
d z in ie .  D z is ia j  u cz n io w ie  c z w a r te j  k l a s y  s z k o ­
ły  p o ds taw ow ej  p o s łu g u ją  s i ę  ju ż  ty m i  u r z ą d z e ­
n ia m i .  O c z y w iśc ie ,  z ro d z in  d o ść  za m ożnych .  
N a to m ia s t  k a lk u la to ry  w ciąż  n ie  m o g ą  s ię  
p r z y j ą ć  w handlu ,  u s łu g a c h  i k s ię g o w o śc i .  T r a ­
d y c ja  l ic z y d ła ,  czy  te ż  n ie d o c e n ia n ie  z a le t  t e ­
go e le k t r o n ic z n e g o  in s t ru m e n tu ?  Z apew ne  j e d ­
no i d ru g ie  o r a z  t r z e c i e  - za  w ysoka  c e n a .  K a l ­
k u la to ry  powinny być z n a c z n ie  ta ń s z e .
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I ZDALNEGO PRZETWARZANIA DANYCH (PRZYKŁAD KONFIGURACJI)

JC  - jednos tka cen t ra lna ,  KO - konsola  o p e ra to r s k a ,  CK - czytnik ka r t ,  DK - d z iu rk a rk a  ka r t ,  CT - c z y t ­
nik taśmy pap ie rowej ,  DT - dz iu rka rka  t a ś m y  pap ie rowej ,  DW - d ru k a rk a  w ie rszowa ,  JS - jednos tka  s t e ­
ru jąca.  JSL - j ednos tka  s t e r u j ą c a  lokalna ME, JSZ - jednostka  s t e r u j ą c a  zdalna ME, P T  - pa m ię ć  t a ś m o ­
wa, PD - p a m ię ć  dyskowa, ME - m on i to r  ekranowy,  PK Z - d ru k a rk a  kopii znakowa,  PM PX - mult ip lek-  
s o r  p rog ram ow any  / p r o c e s o r  komunikacy jny / ,  M - modem, KK - końcowe u rzą d z e n ie  konw ersacy jne  ,
T P  - t e r m in a l  p rog ra m ow a ny ,  BKK - buforowane końcowe u r zą d z e n ie  konwersacy jne
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