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Zaktady Celulozy i Papieru—Swieci* n.Wistg

ZASTOSOWANIE ELEKTRONICZNEGO SYSTEMU
INFORMACJI WIZUALNE]
W PREZENTOWANIU DANYCH POMIAROWYCH
OBIEKTOW TECHNOLOGICZNYCH'

Prezentowanie danycli, pomiarowych i stanéw
parametréw dwustanowych obiektéw technolo-
gicznych jest jednym z wazniejszych czynnikéw
umozliwiajagcych prowadzenie procesu techno-
logicznego przez obstug«;. Rozwdj elementéw
scalonych duzej skali integracji, w tym pamie-
ci potprzewodnikowych EPROM i mikroproceso-
réow , umozliwit generalnie zmiane w podejsciu
do sposobu i formy prezontowauia poniiaréw.
Zamiast tradycyjnych, duzych schematéw mne-
monicznych z «luzg iloScig wskaznikéw, mier-
nikéw i rejestratoréw, coraz czesciej stoso-
wane sg systemy komputerowe pracujace w
uktadach centralnej rejestracji, i przetwarzania
danych, sterowania i wizualizacji.

Wprowadzenie techniki cyfrowej do prezen-
towania danych nie zawsze odbywa sie bez opo-
row personelu obstugujacego, przyzwyczajo-
nego do obstugi przyrzgdéw analogowych umie-
szczonych w okreslonych od lat miejscach sche-
matéw mnemonicznych lub pulpitéw. Wiele po-
czatkowych wdrozen z zakresu aplikacji syste-
mow cyfrowych napotkato na duze trudnosci w
wykonaniu samego sprzetu. Wicie kiopotéow mia-
no z uruchomieniem na obiektach, a to z racji
licznych probleméw, ktére zawsze niesie ze
sobg wdrozenie nowej generacji sprzetu i duzej
zawodnos$ci - szczegllnie w poczatkowym okre-
sie eksploatacji. Obecnie po kilku latach do-
Swiadczen mozna stwierdzi¢, ze problemy te
zostaty w zasadzie rozwigzane.

Istniejg jednak w dalszym ciggu opory obstu-
gi przyzwyczajonej do tradycyjnych metod pro-
wadzenia ruchu. Opory te beda istniaty prawdo-
podobnie zawsze, jednak bez zminiaturyzowania
tablic mnemonicznych nie jest mozliwe wtasci-
we prowadzenie proceséw technologicznych o
szczegOlnie duzej ilosci pomiaréw. Zastoso-
wania takie majag miejsce w elektrowniach kon-
wencjonalnych i jadrowych, w duzych Zaktadach
przemystowych, a zwtaszcza chemicznych.led-
nym z przyktadéw jest zastosowanie elektro-

nicznego systemu informacji wizualnej ESIW -
75 w centralnej dyspozytorni Zakiadéw Celulo-
zy i Papieru w Swieciu n. Wista.

Struktura systemu ES1W-75

System ma na celu informowanie obstugi o
biezgcych parametrach analogowych i stanach

dwustanowych urzadzen, linii i weztéw tech-
nologicznych. Do prezentowania danych wy-
korzystano trzy monitor}- graficzne barwne.
Strukture systemu przedstawiono na rys.l.
Sygnaty analogowe i dwustanowe doprowadzo-
ne sg do szafy krosowej. Sygnat}' analogowe '
sag wprowadzone bezposrednio z szafy kroso-
wej do modutéw skalowania i przekroczen typu
EME-13-00. Modut ten umozliwia ustawienie
granic parametréw analogowych oraz ustawie-
nie odpowiedniego wzmocnienia. Jako multiplek-
ser zastosowano multiplekser pdlprzewodniko-
wy typu EME-12. Sygnat jest przetwarzany na
wartos¢ cyfrowag w przetworniku A/C i DIN/
RCD w modutach CAMAC 701 S i CAMAC 610.
Sygnaty dwustanowe doprowadzone sg do sza-
fy krosowej przekaznikéw R15 i umozliwiaja
podtaczenie do obwodéw ES1W-75 napiecia
24V DC . Dalsze oddzielenie galwaniczne za-
pewnia modut oddzielenia galwanicznego
CAMAC 632 AA. Sygnaty dwustanowe zaréwno
od przekroczen sygnatéw analogowych oraz od
sygnatow dwustanowych doprowadzone sg do
multiplekseréw cyfrowych typu EME-H-00.

Catos$ciag systemu steruje procesor autono-
miczny typu EME-10-02, ktéry wspdlnie z pa-
miecia konfiguracji EME-16-00 steruje multi-
plekserami analogowymi i cyfrowymi oraz gene-
ruje odpowiednie adresy znakédw dwustanowych
tacznie z odpowiednim pods$wietleniem znakoéw.
Dane sa wpisywane do pamieci buforowej
EM 1li-Oj, EME -06 przez interfejs EME-31.
Moduty EM E-01-02, to generatory znakoéw, a
EME-02-01 i EME-03-01, to moduly separatora.



|Rys.l. Struktura systemu ES1W-75 dla ZCP-if£.wiecie

Wyboér zadanego obrazu na wybrany monitor
ijjest realizowany poprzez stacyjke EME-29 i
uktady bramkujgce EME-07. Pamiegci obrazéw
sa umieszczone w modutach EME-08-01. Pa-
mie¢ obrazu jest taktowani noprzez zegar i
tacznik magistrali EME-Og i EME-30. Ilos¢
obrazéw mnemonicznych prezentowanych na .
monitorach barwnych wynosi 15. Obrazy zo-
fetaly zaproponowane przez ZCP Swiecie i za-

bierajg na jednym obrazie od 2 sygnatéw ana-
logowych i 3 dwustanowych na najmniejszym dd
6 wej$¢ analogowych i 54 dwustanowych na naj-
miekszym. Czytelno$¢ informacji jest dobra.

Oprogramowanie systemu

Program zostat wykonany w oparciu o liste
rozkazéw procesora autonomicznego EME-10-
02. Program w pordéwnaniu do programoéw rea-
lizowanych w systemach komputerowych jest
niewielki, zawiera 256 stow 24-bitowych. Mi-
mo tak skromnego programu system realizuje
dla zbioru wejs¢ zawierajgcego:

104 - wejscia analogowe

76 - wejs¢ dwustanowych

inizej wymienione funkcje:

a/ Przetwarzanie danych pomiarowych i sta-
néw dwustanowych na schematach mnemonicz-
nych,

b/ Podswietlanie wyswietlonych parametrow w

zaleznos$ci od stanu parametru. Stan awaryjny
kolor czerwony, stan prawidtowy kolor nie-
bieski.

c/ Zgtaszanie alarmu o przekroczeniu parame-
tru nieprezentowanego na monitorach poprzez
podswietlenie Swiattem migowym na stacyjce
JEME-29 przycisku z numerem obrazu,

d/ Kasowanie pods$wietlenia przycisku przez
Operatora.

e/ Przetwarzanie pomiaréw analogowych na
wartosci cyfrowe.

Wypracowanie granic parametréw analogo-
wych jest realizowane metoda analogowg w mo-
dule EME-13. Strukture programu przedsta-
wiono na rys.2. Struktura taka gwarantuje
Uzyskanie najmniejszych czasO6w wpisywania
pomiaréw analogowych i dwustanowych oraz
zgtaszanie przekroczen parametréw. Frag-
ment programu ustawienia warunkéw poczatko-
wych umozliwit znacznie przyspieszenie obie-
gu programu. Wszystkie sygnatly dwustanowe
z obrazu prezentowanego na monitorze uaktu-
alniane sa po kazdym uaktualnieniu jednego
pygnalu analogowego. Poniewaz krytycznym pa-
rametrem nie jest czas zgtoszenia operatorowi
przekroczenia wiec podprogram sprawdzenia
przekroczen i ich zgtoszenia poprzez Swiatto
pulsujgce na przyciskach z numerem obrazu rbn.-
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Ry.s.2. Struktura programu

lizowany jest po wpisaniu danych na wszystkie Swiatto. Nie zastosowano wyltoru automatyce
monitory. Operator po przyjeciu przekrocze- nego obrazu, na ktérym jest przekroczenie,
nia kasuje przekroczenie i na stacyjce gasi cho¢ raki sposéb pracy jest mozliwy.



Rys.3. Przeptyw
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Spos6b programowania',z wykorzystaniem
minikomputera M ERA -400

Konieczno$¢ automatyzacji prac zwigzanych
X tworzeniem programu ESIW -u zostata podyk-
J-owana. duza pracochtonnos$ciag jego przygotowo-
|nia. Wprowadzenie nawet drobnej zmiany wy-
magato recznego kodowania zawartosci RE-
PKOM-u. Programowanie w jezyku wewnetrz-
nym zastgpiono zatem programowaniem w jezy-
ku symbolicznym, a sprawdzenie poprawnosci
kodu symbolicznego i generowanie na jego podze-
stawie rozkazéw wewnetrznych przejat prograln
wykonywany w MERZE-400. Program ten jest
umieszczony na systemowym strumieniu LM B.
Jego dziatanie obejmuje realizacje dyrektyw
pperatora systemu. Po zrealizowaniu dyrek-

TRANSLACIA PROGRAMU NA JEZYK UEWNETRZNY PROCESORA AUTONOHICZNE6G EHE 10-02

DNIA 12/ 4/1983

PROGRAM

GODZ. 8«12t29

|
1 PROGRAM PROCESORA EHE 10-02 SYTEMU 'ESIU - 75°'

1 DLA FABRYKI CELULOZY |

PAI [ERU W SWIECIII

ISPRAUBZENIE STANU WEJSCIA

»SPRAWDZENIE CZY STAN OEJSCIA
1LEST WIEKSZY 00 STANU PAMIECI RAM

WUSTAWIENIE PRZEKROCZENIA NA STACYICE

HUSTAWIENIE PAMIECI JEDNOBITOUE]
1UG STANU WEISCIA

fSPRAWDZENIE CZY PRZETESTOWANO 20 WEISC

1
00 00 80 00 00B CL
oL 17 00 00 ABA 7.0
02 1B 00 00 ABA 11.0
t
1 SPRAWDZENIE PRZEKROCZEN
1
03 00 80 00 DOO CL
04 OB 60 17 NAF 23.0.16 R 11
05 7A 40 97 NAF 23.4.0 U10 LD
04 8B 42 00 NVODAMOD F 17 R H
07 9E 42 00 NHODAMOP FI Ul4
08 00 80 00 cL
09 7A IF FF ADL 10.8191
OA AE 00 OB IF 14 RAM + REJ GO X7X
OB 00 80 00 a
OoC  1E 00 00 ADA 14.0
»
0D 1A 40 57  xzX NAF 23.2.0 UIO
OE 00 80 00 CE
OE  4A 00 00 LDR 10
10 AE 00 12 IF 14 RAM >REJ GO DDK
11 80 80 16 DCL BDZ
12 00 00 00 prx cL
13 1A 3F FF ADA 10.16383
14 09 60 56 NAF 22.2.16 R9
15 OA 60 74 NAF 22.3.14 RIO
1
14 OB 60 17 ppz NAF 23.0.16 RII
17 OE 60 37 NAF 23.1.16 R 14
18 00 60 57 NAF 23. 2. 16
19 00 80 00 cl
1A 7A 00 58 ADL 10.83
IB  cb 00 IB IF U RAM * REJ GO BzK
10 80 80 1IF DCL BzL
1
ID 00 00 00 BZK CL
1E 1B 00 7F ADA 11,127
1
1F 00 co 00 i.7L CL
Rys,,4.

Fragment listingu programu procesora EM E-10-02



tywy program przec¢hod zi na nastuch kolejnych
dyrektyw. Dziatanie dyrektyw obejmuje:

- wykonanie programu translacji,

- zapisanie na strumieniu 130 /Hinary Outpui
programu ESIW-u /np. sekcja dyskowa/,

- odczyt programu ESIW-u ze strumienia 13
/Binary Input/;

- wyperforowanie tasm papierowych w kodzie
BNPF do programowania pamieci EPROM,

- wyprowadzenie na urzadzeniu operatorskim
wybranych rozkazéw w postaci rozwiniecia
zerojedynkowego,

- wprowadzenie na urzadzenie listujgce catosci
programu wynikowego,

- dokonanie dowolnej zmiany w wybranym roz-
kazie programu wynikowego.

Przeptyw informacji w programie ilustruje
rys.3.

Najistotniejszg cze$¢ programu ES1IW stano-
wi. translator. W dwéch kolejnych przebiegach
translator czyta zc strumienia S] i dekompre-
sujc rekordy znakowe oraz identyfikuje rodzaje
rekordu zdekompresowanego /dyrektywa, ko-
mentarz, rekord pusty, rozkaz/. Dyrektywy
translatora sygnalizujg poczatek i koniec pro-
gramu oraz powodujg przcadresowanic odpo-
wiednich fragmentéw programu wynikowego.
Wiersze komentarza nie sg analizowane, jesli
rekord zawiera kod rozkazu, sprawdzana jest
jego poprawnos$¢ skitadniowa oraz.przekrocze-
nie zakresu zmiennych, a nastepnie generowa-
ny jest kod wynikowy, jeden rozkaz symbol.icz-
uy generuje od 1 do 4 rozkazéw wewnetrznych.
Adresy skoku w rozkazadt skoku moga by¢ sym-
boliczne lub bezwzgledne. Napotkanie btedu
przerywa generacje kodu wynikowego, a infor-
macja o rodzaju btedu jest wyprowadzana na u-
rzagdzenie listujgce. Na zakonczenie drugiego
przebiegu sprawdzana jest lisia etykiet i wypro-
wadzone sg z odpowiednim opisem etykiety bra-
kujace oraz powtdrzone. Operator jest powiada-
miany odrebnym komunikatom o sposobie zakon-
czenia translacji. Przyktadowy listing otrzy-
many w wyniku translacji przedstawiono na
rvs.4. Program ESIW napisano w jezyku |-Ok-
TRAN IV-S ze wstawkami w ASSEMBLERZE,
a pracuje on pod kontrolg systemu operacyj-
nego, SOM-3.

W trakcie realizacji oprogramowania syste-
mu dla ZCP Swiecie napotkano na nastepujace
trudnosci:

- nalezato wydtuzy¢ czas miedzy zatgczeniom
klucza poétprzewodnikowego a startem konwer-.
sji przetwornika CAMAC 701 A,

-dla przyspieszenia obiegu programu naleza-
to odpowiednio ustawi¢ warunki poczatkowe
Ula licznika wej$s¢ analogowych. Uzyskano d/.it
sieciokrotne przyspieszenie programu,

-<lla tatwiejszego wprowadzenia zmian w trak-
cie uruchomienia /niezaleznie od szczegétowo
opisanych w ostatnim rozdziale niniejszego
artykutu/ nalezato wykonaé¢ pulpit symulacyj-
ny procesora autonomicznego EME-10-02.

Dla tatwiejszego testowania systemu zaréw-
no u producenta jak réwniez w trakcie eksploa-
tacji wykonano nw. programy i wyposazono
hardware w dodatkowe mozliwosci testowania.
- podprogram testowania sygnatéw dwustano-
wych umozliwiajacy wytgcznie sprawdzenie
wejsé dwustanowych,

- podprogram testowania sygnatéw analogowych
umozliwiajgcy sprawdzenie prawidtowosci ska-

lowania i przetwarzania pomiaréw oraz wpis

na obraz,

- podprogram testowania prawidtowosci zgtosze-
nia przekroczen na stacyjce EME-29.

Operator w trakcie pracy systemu ma mozli-
wos¢é wymuszenia stanu dowolnego wejscia dwu-
stanowego na dowolnym kanale i sprawdzenia
prawidtowosci przetwarzania wpisu. Sygnaty
analogowe sg na okres testu symulowano syg-
natem O niA lub 50% wartoscia sygnatu prado-
wego. Umozliwia to tatwe znalezienie uszko-
dzenia toru pomiarowego. W najblizszej przysz-
tosci przewiduje sie znaczne zmiany w elektro-
nicznych systemach informacji wizualnej zwiag-
zane z zastosowaniem mikroprocesoréw. Ewen-
tualne zwiekszenie pamieci programu oraz umo-
zliwienie obliczeh matematycznych zwiekszy-
toby znacznie mozliwos$ci zastosowali,

W najblizszej przysztosci przewiduje sie
znaczny rozw6j w dziedzinie mikroprocesorow.
Wyniki uzyskane na dotychczas wyprodukowa-
nych systemach pozwalaja stwierdzi¢,ze pre-
zentacja pomiarobw na monitorach graficznych
kolorowych jest sensowna i niezbedna. Natozy
dodaé¢, ze nastepne opracowanie projektowe
jest zrealizowane na systemie INTELMONI IOk
ESIW-M. W systemie tym wykorzystano produ-
kowany w MERA-ZAP sterownik mikroproceso-
rowy SK-102 /na bazie mikroprocesora IN-
TEi. {3080/. Mozliwos$ci togo rozwigzania sn
znacznie lekszc zaréwno [0 strome przetwa-
rzania oraz prezentacji pomiaréw, w tym row-
niez prezentacji wykreséw X-Y dowolnie zesta-
wionych paramotréw.
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Aparatura do pomiaru

Wprowadzenie do techniki pomiarowej me-
tod cyfrowych spowodowato, poza licznymi po-
zytywnymi konsekwencjami, pewng niedogod-
nos¢ - cyfrowy przyrzgd pomiarowy moze
wspotpracowaé tylko z czujnikiem pomiarowym
o liniowej charakterystyce statycznej.W prak-
tyce pomiarowej w wiekszos$ci przypadkéw ma-
my do czynienia z nieliniowymi czujnikami po-
miarowymi. Oznacza to, ze wielko$¢ na wyjs-
ciu czujnika nie jest proporcjonalna do wiel-
kosci doprowadzonej do jego wejscia. Wielkos$¢
tej nieliniowosci okresla sie przez poréwnanie
rzeczywistej charakterystyki statycznej g/x/
czujnika pomiarowego z prosta F/x/, przecho.
dzgcag przez punkt poczatkowy i kohncowy tej
charakterystyki.

Btad nieliniowosci definiuje sie jako maksy-
malng réznice Aymax, wystepujgca pomiedzy
przebiegiem g/x/ i wymieniong prosta F/x/,
traktowang jako znamionowg charakterystyka
liniowag. Inng miarg nieliniowos$ci jest btad
zdefiniowany jako iloraz wielkos$ci Av i
gomej granicy zakresu pomiarowego,n\)\?))/(razo-
ny w procentach. W literaturze spotyka sie

Rys.l. llustracja btedu nieliniowosci

wysokich temperatur

rowniez definicje btedu wzglednego nielinio-,
wosci r6znicowej (f-, okreslong zgodnie z po<
nizszyin wyrazeniem:

tgf R . tg ZN
R

gdzie: tg *fZN

terystyki przetwarzania,tg
czywistej charakterystyki' przetwarzania,
jnaksymalnie r6zniacej sie od nachylenia cha-
rakterystyki znamionowej.

W literaturze firmowej dla okres$lenia nie-
liniowos$ci przyrzadu cyfrowego najczesciej
uzywa sie pierwszej definicji, czyli btedu bez-
wzglednego nieliniowosci. Nieliniowos$¢ cha-
rakterystyk statycznych czujnikéw pomiarowych
moze by¢ Zréditem duzych btedéw o charakterze»
systematycznym, jezeli wptyw nieliniowosci
czujnika pomiarowego na NO~ikpomiai®.ilie-ZOr
stanie wyeliminowany. Mozna tego dokonac¢
przy pomocy specjalnego bloku normalizacyj-
nego, noszacego nazwe linearyzatora charak-
terystyk.

Linearyzacja charakterystyk czujnikéw po-
miarowych oznacza takie ksztaltowanie ich
charakterystyk statycznych, aby wielkos$¢ wyjf
$ciowa byta liniowo zalezna od wielkos$ci wej-
Sciowej. Linearyzacja charakterystyk statycz*
nych czujnikéw pomiarowych nalezy do bardzo
istotnych probleméw metrologii elektrycznej.
W zwigzku z tym, liczba opracowanych sposo-
boéw linearyzacji i konstrukcji linearyzatorow
objetych patentami oraz opisanych w literatu-
rze jest bardzo duza.

Ng podstawie analizy literatury wszystkie
istniejace metody linearyzacji mozna podzieli¢
na nastepujgce grupy:

- linearyzacje bezposrednia,
- linearyzacje w uktadzie mostkowym,
- linearyzacje ze sprzezeniem zwrotnym,

~ - nachylenie rze-

- nachylenie znamionowej charak-



- linearyzacje w uktadzie z blokiem funkcji
odwrotnej,

- linearyzacje w oparciu o metody aproksyma-
cji.

Przedstawiony podziat metod linearyzacji
jest chyba najbardziej stuszny. Przy podziale
tym nie wnika sie w sposéb realizacji lecz de-*
finiuje samg metode. W niektdorych jednak przy*,
padkach sposé6b realizacji oraz miejsce wigcze”
pia bloku korekcyjnego w tor pomiarowy ma
istotny wptyw na konstrukcje linearyzatora.

W zwigzku z tym stosuje sie rowniez podziat
ze wzgledu na zastosowany, sposob realizacji.
Wszystkie istniejagce metody linearyzacji i korw
strukcje linearyzatoré6w mozna wtedy podzieli¢
pa nastepujace grupy (1,47 *

- linearyzacje analogowa,

- linearyzacje cyfrowo-analogowa,

- linearyzacje cyfrowg.

W oparciu o krytyczne poréwnanie znanych
sposoboéw linearyzaciji i konstrukcji linearyza-
toréw przeanalizowano mozliwo$¢ opracowania
Uktadu lineaiyzacji, przeznaczonego do zasto-

W oparciu o przedstawiong metode przy na-
stepujacych zatozeniach:

czujnik termoelektryczny
typu J /Fe - Konst./

rodzaj czujnika
pomiarowego

zakres pomiarowy 0...1200°C
btad nieliniowosci 0,3°C

waga najmniej

znacz. =:ego bitu 1°C

czas zliczania

w liczniku gtéwnym 0,8s

zaprojektowano blok korekcyjny, ktérego sche-
mat blokowy pokazano na rys.2. Na rysunku
tym symbolem f oznaczono sygnat wyjSciowy z
przetwornika a/c z wyjsciem czestotliwoscio-
wym, natomiast symbolem f' oznaczono sygnat
wyjsciowy z bloku korekcyjnego.

Zastosowanie tak zaprojektowanego bloku
korekcyjnego do linearyzacji charakterystyki
statycznej czujnika termoelektrycznego typu J
zapewnia liniowo$¢ charakterystyki termometru

Rys.2. Schemat blokowy bloku korekcyjnego

Isowania w opracowywanym w Zaktadzie Urzg-
dzen Automatyki Przemystowej w Sosnowcu
termometrze cyfrowym typu TM -50, przezna-
czonym do wspoétpracy z czujnikiem termoelek-
trycznym typu J. W wyniku tej analizy zdecydo*
Wano sie na zastosowanie linearyzacji w ukila-
dzie z blokiem funkcji odwrotnej, zrealizowa-
nej w sposéb cyfrowy. Rozwigzanie takie wy-
daje sie by¢ optymalne, gdyz przy prostych
Srodkach pozwala na uzyskanie stosunkowo du-
zych doktadnosci linearyzacji, zblizonych do
doktadnosci uzyskiwanych przez czotowe firmy
Swiatowe, W zwigzku z tym w termometrze cyf-
rowym typu TM-50 zastosowano cyfrowg meto-
de linearyzacji charakterystyk statycznych to-
row pomiarowych (57, zgtoszong w Urzedzie
Patentowym PRL pod nr P -218780 /57.

cyfrowego w zakresie 0.,.1200°C z biedem
nieliniowos$ci 0,28 C, przy zastosowaniu pa-
mieci ROM o organizacji logicznej 256 x 8 ;57
Btad nieliniowos$ci mozna zmniejszy¢ przez
zwiekszenie wagi najmniej znaczgcego bitu i
pojemnosci bloku pamieci. Maksymalna czesto-,
tliwos¢ pracy bloku korekcyjnego ograniczona
Jest czasem propagacji uktadu dodajgcego im-
pulsy i wynosi 335 kllz. Czestotliwo$¢ ta po-
zwala na prace przyrzadu z czasem zliczania
fio 5 ms.

Tak zaprojektowany blok korekcyjny jest
Uktadem uniwersalnym, umozliwiajgcym linearyw
zacje charakterystyk statycznych réznych czuj.
nikow termoelektrycznych. Przystosowanie
ttoku do wspoétpracy z innym czujnikiem wyma-



ga zmiany programu linearyzacji - co realizo-
wane jest przez zmiane zawartosci bloku pa-
mieci oraz wartosci wspdétczynnika przetwarza-
hia przetwornika a/c.

W mysl tego, w wyniku kolejnych obliczen napi-
sano program pamieci do linearyzacji charak-
terystyk statycznych kolejnych czujnikéw:
-czujnika termoelektrycznego typu K /NiCr -
NiAl/Z,

-czujnika termoelektrycznego typu S /PtRhIO-
Pt/

oraz okreslono wartos¢ wspoétczynnikéw prze-
twarzania przetwornika a/c. Zmiane wartosci
tego wspoéiczynnika realizuje sie przez wymia-
ne jednego rezystora w uktadzie wejsciowym
przyrzadu.

Dane techniczne

Okreslenie parametru

Maksymalny btad przyrzadu
Rozdzielczos$¢

Stabilnos$¢ temperaturowa

Btad dtugookresowy

Odpornos¢ na zakidécenia

Korekcja zmian temperatury
odniesienia

Rezystancja wejsciowa
Prad wejsciowy

Interfejs

Wyswietlacz

Obudowa

Wymiary obudowy

Masa
Pobd6r mocy

Zasilanie
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Dzieki tak zaprojektowanemu blokowi korek-
cyjnema, na bazie jednej konstrukcji mechanicz-
nej i jednej konstrukcji obwodéw drukowanych
opracowano konstrukcje trzech typéw termo-
metrow cyfrowych, a to:

1. Termometru cyfrowego serii TM-50 typ J
/Fe-Konst/, o zakresie pomiarowym 0.. .1200 C
2. Termometru cyfrowego serii TM-50 typ K
/NiCr-NiAl/, o zakresie pomiarowym O...
1370°C

3. Termometru cyfrowego serii TM-50 typ S
/PtRhIO-Pt/, o zakresie pomiarowym
100...1760 C.

Szczeg6towe dane techniczne termometréw
cyfrowych serii TM-50 podano w tabeli 1. W
celu poréwnania uzyskanych parametréw ukta-

Tabela 1

Wartos$é

i/0,1% zakresu + 1/°C
1°C
0,005
°C
niezauwazalna zmiana parametrow

przyrzadu po 90 dniach ciggtej pracy
w temperaturze otoczenia

CMR>120dB dla 50Hz

zewnetrzna dla temperatur

0,20 Ilub 50 C, np: mostki korekcyjne
KTOP-M, KTON-M, KTOF-M z zasi-
laczem KTOZ prod. METALCHEM -
Gliwice.

>0,5 MOhm

NyiA
1SP 1,
sygnaty informacyjne w kodzie BCD,
poziom sygnatéw: TTL, wysokona-

pieciowy /30V/ otwarty obwdéd kolek-
tora tranzystora wyjsciowego

4-cyfrowy, 7-segmentowe wskazniki
LED o wysokosci cyfr 15 lub 9 mm.

metalowa, przystosowana do monta-
zu w tablicy o grubos$ci do 35 mm.

14-4x 72 x 210 mm
wg PN-69/E-88000

2 kg
16VA

220V .50 Hz



Tabela 2

Poréw’ nie parametréw uktadu linearyzacji
Btad Doktadnos¢ linearyzacji _—— ~
Rodzaj nieliniowosci
czujnika czujnika ~
dla zakresu Z UAP St Analogie Doric
Sosnowiec USA U SA USA
°c o °c °c °c
1 2 3 4 5 6
ly 29 t0,28 -0,15 to,5 to, 28
Fe-Konst 0...1200 0...1200 0...778 --180...760 -200...750
K 31 -0,30 to, 18 1o, 8 to, 19
NiCr-NiAl 0...1370 0...1370 0...1356 -50...1250 -60...1370
S 81 -0,35 to, 22 to,9 to, 6
% do 200
PtRhIO-Pt 100...1760 100...1760 0...1768 335...1750 to,3
ponad 200
0... 1600

du linearyzacji, zastosowanego w termometrach
serii TM-50, z parametrami uzyskanymi w tym
zakresie przez czotowe firmy $Swiatowe, na pod-
stawie analizy literatury firmowej C 1,5,7,8,3?,
sporzadzono tabele 2. Jednoczes$nie nalezy za-
znaczyé, ze wszystkie wymienione w tabeli 2
termiometry cyfrowe sa przyrzadami tablico-
wymi i posiadaja bloki korekcyjne zrealizowa-
ne w sposoéb cyfrowy.

Przyrzady serii TM-50 przeznaczone sa do
pomiaru temperatur-dodatnich w pelnynr zakre-
sie stosowalnosci czujnikéw pomiarowych /dla
zakresu pracy ciggtej jak i dla zakresu pomia-
row chwilowych/. Zastosowany interfejs wg
1SP1 pozwala na samodzielng prace przyrzadu
lub wigczonego do ukitadu sterowania i regula-
cji oraz do uktadu centralnej rejestracji da-
nych. Ponadto w celu umozliwienia wykorzysta-
nia przyrzgdu w prostych uktadach regulacji,
w Zakladzie Urzgdzen Automatyki Przemysto-
wej w Sosnowcu opracowano konstrukcje re-
gulatora tréjpolozeniowego pod nazwg handlo-
wa blok przekroczen typ PTB50, przystosowa-

nego do wspodtpracy z termometrami serii TM-50.

Oprécz omoéwionych termometréw cyfrowych
typu TM-50 w programie produkcji Zaktadu
Urzadzen Automat}l'’ki Przemystowej znajduja
sie takze przyrzady przeznaczone do pomiaréw
jednorazowych temperatury.

Do przyrzadéw tych zalicza sie:

1. Czujnik termoelektryczny typu TP10 jedno-
razowego uzytku wykonany w postaci rury pa-
pierowej z wkiadka pomiarowg wyposazong w
termoelement typu PtRhIO-Pt. Tak skonstruo-
wany czujnik umozliwia pomiar temperatury
ptynnego metalu o temperaturze do 1760°C w
ciggu 8s.

2. Lanca pomiarowa typu LTP umozliwiajgca
wykonywanie pomiaréw przy uzyciu czujnika
typu TPIO.

3. Cyfrowy miernik temperatury serii TM{O
do pomiaréw ciggtych oraz jego wykonania

™™ 12, TM13, TM14 i TM15, przeznaczone
do pomiardéw ciggtych i jednorazowych tempe-
ratury w zakresie 600...1700' C przy uzyciu
czujnika PtRh1O -Pt.

4. Blok sterowania typu TM21 przeznaczony
do sterowania praca termometru typu TM i2,
TM13, TM14 lub TM 15, przy jednorazowych
pomiarach temperatury ptynnych metali.

5. Jednostka centralna SERT przeznaczona do
zbierania danych z ukfadu pomiarowego TM 12
/lub TM 13, TM 14, TM 15/ +TM21.

6. Wyswietlacz wielkogabarytowy typu TW13,
ktéry podigczony do bloku sterowania TM21
zapewnia dobra czytelno$¢ wynikéw pomiaru z
duzych odlegtosci /wysokos$é¢ cyfr pola odczy-
towego 300 mm/.



Producent w , przyrzagdéw; Zaktad Urzg-
dzen Automatyki Przemystowej, ul.Sobieskie-
go 64a, 41-200 Sosnowiec, tel. 66-25-80, te-
lek 0315423 mera pl i 0315355 mera pl. Infor-
macji technicznych udziela: Dziat Konstrukcyj-
no-Technologiczny ZUAP - adres jw ., tel.
666337. Informacji handlowych udziela: Dziat
Zbytu ZUAP - adres jw ., telefon 665737.
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RODZINA STEROWNIKOW
PROGRAMOWO-LOGICZNEGO STEROWANIA
PRODUKCJI MERA-ZAP”

Systemy PC /ang. Programmable Controller
oraz PCIL /Programmable Logic Controller/
w .-wojej strukturze wewnetrznej oparte sg o
zupetnie nowg architekture, dla ktérej charak-
terystyczng cechg jest ich swoboda w progra-
mowaniu sieci logicznej w jednym z jezykéw
strukturalnych. Dowolng sie¢ logiczng reali-
zujagca wymagany algorytm sterowania danego
urzadzenia lub procesu zapisuje sie w postaci
programu w pamieci uzytkowej sterownika,kto-
ra jest cyklicznie obiegana w bardzo krétkim
czasie rzedu kilku milisekund. W kazdym obie-
gu wejscia oraz pamie¢ operacyjna sterownika
zostajg potaczone z wyjSciami zaprogramowa-
na siecig logiczng. Dzieki temu w kazdym cyk-
lu, praktycznie w' sposdb ciggty, ze wzgledu
mi lak krétki czas petnego obiegu, aktualizo-
wany jest. stan wyjs¢ w zaleznos$ci od chwilo-
wego stanu wejsé.

Dla uzytkownika wiec sterowniki PC zacho-
wujg sie tak samo jak ukitady przekaznikowe

lub systemy o sztywnej sieci logicznej. Proste
jezyki programowania oraz wchodzgce w skiad
systemoéw urzagdzenia testujgco-programujace,
diagnostyczno oraz pomocnicze /np. drukarka,

.pamie¢ magnetyczna/ pozwalajg na stosowanie

ich przez projektantéw tradycyjnych uktadéw
przekaznikowych juz po kilkudniowym przeszko-
leniu. Sterowniki PC, obecnie powszechnie
stosowane w Swiecie, sg ciggle rozwijane w
kierunku zwiekszenia niezawodnos$ci oraz mozli-
wosci aplikacyjnych przez wprowadzanie naj-
nowszej bazy technologicznej.

System 1INTELSTER

INTELSTER jest systemem PC /rys.]/ skla.
dajacym sie aktualnie z trzech typéw sterowni-
kéw: PC-2K, PC-4K i PC-COMPACT oraz ze
Srodkéw do oprogramowania. Zasadnicza r6z-
nica miedzy sterownikami sprowadza sie do po-
jemnosci pamieci, ilosci wejs¢ i wyjsé oraz
konstrukcji mechanicznej. Wszystkie typy

Rys, I. Schemat blokowy sterownika I’



Fot. 1. Sterownik PC-4K

sterownikéw zostaly zbudowane w technice
Swobodnej w oparciu o elementy scalone duzej
1S8redniej integracji C-MOS, MOS. TTL.

Sterownik PC-2K jest sterownikiem jedno-
kasetowymlJCaseta w standardzie *"".Maksy-
malna pojemnos$¢ pamieci uzytkowej wynosi 2K,
Sterownik przeznaczony jest do binarnego ste-
rowania urzadzen, w ktéorych suma kanatéow
wejsciowych i wyjsciowych wynosi 240. Ste-
rownik ma budowe modutowa. Modut zawiera
w zasadzie 16 kanatéw, co umozliwia w ela-
styczny sposOb dostosowanie sterownika do po
trzeb obiektu.

Sterownik PC-4K /fot.l/ jest sterownikiem
kasetowym /standard 19"/, ktérego zestaw mo
ze skladac¢ sie z od jednej do czterech kaset i
przy maksymalnej rozbudowie moze obstugiwaé
do 480 wejs¢ i 400 wyjs¢ /lub 400~rwejsé i 480
wyjsé/. Wymienione sterowniki moga zawieraé
moduty realizujgce opdéznienia czasowe. Wyko-
rzystywanie modutéw czasu zmniejsza ilos¢
obstugiwanych kanatéw wejsciowo-wyjscio-
wych. Sterownik PC-4K moze mie¢ maksymal-
na pamie¢ programu 4K i oprécz sterowania
binarnego moze by¢é wyposazony w jednostke,
BCD umozliwiajacg sterowanie pozycyjne. Jed-
nostka BCD pozwala wykonywaé¢ proste dziata-
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nia arytmetyczne typu dodawanie i odejmowania
oraz poréwnywanie.

Sterownik PC-COMPACT /fot. 2/ przezna-
czony jest do binarnego sterowania urzadzen,
w ktorych jest nie wiecej niz 96 wejs¢ i 72wyj-
Scia. Maksymalna pamieé programu wynosi
2K. Sterownik ten nie ma kasety /rys.2/, a
jego "modut" zawiera 32 wej$cia, 24 wyjscia
oraz 9 kanatéw czaséw i tg iloscig kanatéw dy-
sponuje urzadzenie przy najmniejszym stopniu
rozbudowy. Korzystanie z kanatéw czasu nie
zmniejsza ilosci wejs¢ i wyjs¢.

Wszystkie typy sterownikéw dysponujg dwo-
ma rodzajami kanatéw czasu. Sg to tzw. czasy
RC i czasy programowalne. W kanatach czasu
RC odmierzanie czaséw reguluje sie potencjo-
metrami w jednym z trzech zakreséw - Is/1,5s/-
10s/15s/, 100s/150s/. Kanat czasu programo-
wanego moze odmierza¢ uzaleznienie czasowe
w granicach od 0,1 s do 51,1 mini dtugos$¢ od-
liczanego czasu deklarowana jest w programie
uzytkowym. Jeden kanat czasu programowanego

mozna wykorzystywac¢ wielokrotnie, za kazdym
razem deklarujac inng wartos¢. Sterowniki
PC-2K i PC-4K moga posiadac interfejs sze-
regowo-rownolegty umozliwiajagcy potaczenie
miedzy magistralg sterownika, a urzadzenia-



mi zewnetrznymi. Przy wykorzystaniu inter-
fejsu mozna realizowac¢ przesytanie inlorina H:
miedzy sterownikiem, a urzgdzeniami pracuj.m
cymi w standardzie V24 lub realizowaé¢ wymia-
ne informacji pomiedzy dwoma oddalonymi ste-
rownikami PC. Wszystkie typy sterownikéw
dzieki catej gamie modutéw wejsciowych i wyj-
Sciowych moga wspoétpracowaé z sygnatami wej-
Sciowymi o napieciu 24V«, 110V--»/" i 220V»/-w
natomiast sygnaly wyjsciowe moga mie¢ para-
metry 24V-"0,: A, 24V- 1,5A, 24V=2,5A, U 0
lub 220V 1,5A /zataczane tgcznikami bezbty-
kowym i/, wzglednie 250V=/ 4A/zalgczane sty-
kami przekaznika/.

W ramach rozwoju systemu INTBLSTHU
opracowywano sa moduly indywidualnego ste-
rowania napedami. Modutly te umozliwiajg au-
tonomiczne sterowanie tiapedami w powiazaniu
ze sterownikient PC lub UieZnlezZisie /np, prze-
chodzenie Na procedure awaryjna/. Procedury
sterowania poszczegdlnymi napedami zapisane
sg w pamieci modutéw sterowania mikroprogra-
mowanego, natomiast procedury sterowania ze-
spotami napeddéw*zapisane sag w pamieci sterow-
nika PC, V. modutem Sterowania mikroprogra-
mowanego wspoOtpracujag modutly kontroli zesty-
kéw i kontroli napiecia przemiennego. Moduty
indywidualnego sterowania napedami moga
pracowac jako urzadzenia samodzielne tub na
rzecz dowolnych innych niz PC ukiadéw automa-
tyki.

Zastosowanie sterownikéw fNTEI.STKR

Praktycznie sterowniki PC-2K, I'C-4K, PC-
COMPAC-T moga by¢ uzywane do binarnego i
pozycyjnego sterowania dowolnym procesem
technologicznym Ilub zespotem urzgdzen.Takie
zalety jaki
- duza niezawodno$¢ wynikajaca z zastosowa-
nej bazy elementowej,

- mozliwos¢ i tatwosé przezbrajania lub zmia-
na algorytmu bez potrzeby ingerencji w pota-
czenia,

- uzyskiwanie wtasciwych parametréw techno-
logicznych i ekonomicznych, a przede wszyst-
kim umozliwienie osiggniecia znacznie wiekszej
wydajnosci,

« mate gabaryty urzgdzen sterujacych oraz sto-
sunkowa niska cena

predysponujg swobodnie programowane sterow-
niki do stosowania w przemys$le maszynowym,
chemicznym, papierniczym, hutniczym, elek-
trowniach zawodowych, elektrocieptowniach i
innych.

W przemysSle maszynowym sterownik moze
znalez¢ zastosowanie w sterowaniu;

- obrabiarkami ogdélnego przeznaczenia w tych
przypadkach szczegélnie, w ktérych wystepu-
je sterowanie sekwencyjne z czestym przezbra-
janiem pracujacych narzedzi i wykorzystywa-
nych szablonéw itp. ,

Fot. 2. Sterownik Pt.’-COMPACT

- obrabiarkami zespotowymi, centrami obréb-
czymi lub gniazdami obrabiarek do automaty-
zacji ruchéw poszczegdlnych zespotéw lub
podzespotéw takich jak; stoly obrotowe, bebny
posuwowe, zasobniki narzedziowe, mechaniz-
my mocujace, wykonawcze itp.,

- liniami obrabiarek uniwersalnych do autom
tyzacji urzadzen transportowych, przenosni-
koéw, zasobnikéw, dozownikoéw itp.,

- w liniach obrabiarek zespotowych do stero-
wania samoczynnym transportem miedzy.stano-
wiskowym obrabianych przedmiotéw oraz do
automatyzacji urzadzen poprzednio wymlenio-
nych,

- transportem technologicznym w lakierniach,
galwanizerniach, na wydziatach montazowych
i innych obronficzych o ile stopieh zmechanizo-
wania procesow technologicznych umozliwia
takie sterowanie,

- urzadzeniami spawalniczymi zmechanizowa-
nymi,

- prasami o duzym nacisku,

- ukladarkami i transportem w magazynach ,
przede wszystkim wysokiego sktadowania,

- sortowniami i urzgdzeniami sortujagcymi oraz
agregatami dozujgcymi,

- robotami przemystowymi i automatycznymi
podajnikami.

W energetyce Zawodowej system INTPI.ST JjR
moze znalez¢ zastosowanhie w sterowaniu au-
tomatycznym uruchamiania i odstawiania grup



1. Zasilacz 6V

2. Zasilacz 9V

3. Moduty A i B

4. Magistrala

5. Moduty dopasowujace

6. Bateria akumulatoréw
7.Listwa montazowa modutéw
dopasowujgcych

8. Szyna uziemiajaca

Rys. 2. Wymiary i elementy skltadowe sterownika PC-COMPACT

technologicznych powietrze - spaliny, pomp
wody zasilajacej, pomp kondensatu podstawo-
wego itp. Celem zebrania doswiadczen z za-
chowaniem sie tego systemu w warunkach eks-
ploatacyjnych elektrowni cieplnej wybrano re-
prezentatywny zespd6l miyna weglowego, pracu-
jacy na bloku 200 MW w Elektrowni Ostroteka,
Automatycznym sterowaniem objeto miyn weglo-
wy typu MKM-33 $redniobiezny, kulowo-piers-
cieniowy i wentylator mtynowy typu PWM-97

z instalacjami olejowymi, odmuchawa uszczel-
niajaca miyn, klapa w przewodzie powietrza
gorgcego, klapa powietrza wtérnego oraz po-
dajnikiem wegla.

Przy opracowaniu sterowania sekwencyjne-
go na poziomie zespotu miyna weglowego wy-
korzystano istniejgce uktady sterowania dla
tych napedéw. Pozostawiono réwniez bez zmian
catos¢ zabezpieczen i blokad dla indywidual-
nych napedéw. W istniejgcej instalacji wyeli-
minowano jedynie uktady przekaznikowe zwia-
zane ze sterowaniem, sekwencyjnym. W ten
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spos6b zabezpieczono sie przed niewiadomymi
skutkami niesprawdzonego w krajowych elek-
trowniach systemu, koncentrujac sie przede
wszystkim na mozliwosciach funkcjonalnych i
technicznych badanego uktadu. Badany zestaw
potwierdzit przydatnos¢ sterowania systemu
INTELSTER w energetyce zawodowej. Aktu-
alnie kompleksowy system sterowania w opar-
ciu o sterownik PC-4K wdrozony zostat z po-
wodzeniem w elektrowni szczytowo-pompowej
"Zarnowiec".

Literatura,;

C 1] Dokumentacja techniczno-ruchowa syste-
mu PC-4K. Opracowanie. OBR-AK, praca zbio-
rowa.

(27 H.Walczak, T.Gilarski; Projekt technicz.
no-roboczy instrukcji pilotowej automatyczne-
go sterowania PC-4K na bloku 200 MW . Opra-
cowanie OBR-AK przy MERA-ZAP.

¢37 J.Kwoos; Dokumentacja techniczno-rucho-
wa sterownika PC-COMPACT.
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ELEKTRYCZNE SItOWNIKI

MODUtOWE

TYPU ESW-16, ESL-07, ESO-01

Sitowniki stanowig bardzo wazng grupa ele-
mentéw wykonawczych automatyki. Przeznaczo-
ne sa do napedu elementéw ruchowych zaworéw,
klap, przcpustnic itp. Z uwagi na koniecznos¢
spetniania okreslonych wymagan stawianych w
uktadach automatyki dotyczacych parametrow
statycznych i dynamicznych /sita, moment, lu-
zy, czas rozruchu, wybiegu sitownika itp./
oraz trudnosci z obecnie produkowanymi sitow-
nikami typu ELS i EWS/ /rys.l/ zbyt duzy luz
na wyj$ciu, gtosna praca, duzy ciezar, podjeto
prace nad opracowaniem nowego sitownika,

T e [ I PN /rys.2/.

Rys.l. Schemat kinematyczny sitownikéw typu
EWS; A - Reduktor kompletny, B - Zesp6t na-
pedowy, C - Przektadnia wyjsciowa, D - Ze-
spot sterujgco-riadajnikowy, 1 - silnik elektrycz
ny, 2 - hamulec elektromagnetyczny, 3 - prze-
ktadnia zebata, 4 - przektadnia obiegowa, 5 -
$limak napedu recznego, 6 - kolo $limakowe,

7 - przektadnia nadajnikowa, 8 - przektadnia
zebata wyjsciowa, 9 - korba kompletna, 10 -
kétko napedu recznego.
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Rys.2. Schemat kinematyczny sitownikéw mo-
dutowych typu ESW-16, ESL-07. ESO-0O1I; A-
przystawka waliliwa, B - przystawka Liniowa,

1 - silnik, 2 - hamulec elektromagnetyczny,

3 - przektadnia zebata, 4 - przektadnia $lima-
kowa, 5 - $limak napedu recznego, 6 - prze-
ktadnia obiegowa, 7 - sprzegto ktowe, 8 - kor-
ba - element wyjsciowy, 9 - nakretka, 10 - $ru-
ba - element wyjsciowy, 11 - prowadnice.

Nowa wersja sitowniké6w oméwionych w ni-
niejszym artykule stanowi rodzine sitownikow
modutowych o duzej unifikacji czesci. Za pod-
stawowy sitownik przyjeto sitownik obrotowy
ESO-01, do ktérego dobudowane sg odpowied-
nie zespoty,dzieki ktéorym uzyskuje sie sitow-
nik liniowy lub wahliwy.
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DfIWE TECHNIC2NE
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Elektryczny sitownik modutowy obrotowy ty-
pu ESO-0I

Elektryczny -sitownik obrotowy oprécz spet-
nienia roli sitlownika obrotowego jest podsta-
wowym modutem dla sitownikéw wahliwych i li-
niowych /rys.3/. Zbudowany jest z silnika
asynchronicznego z luzownikiem i przektadni
planetarnej. Obudowa przektadni planetarnej
z kotem wewnetrznym unieruchomiona jest
przez $limak, ktéry utrzymywany jest w $rod-
kowym potozeniu przez sprezyne. Przy prze-
kroczeniu momentu znamionow nastepuje
ugiecie sprezyny i zadziatanie nukrowytaczni-
ka z rownoczesnym wytgczeniem zasilania sil-
nika.

Z zespotem przecigzenia konstrukcyjnie po-
taczony jest naped reczny, ktérego zadaniem
jest ingerowanie w uktad w przypadku braku
hapiecia zasilajagcego sitownik. Dla $Sledzenia
potozenia elementu wyjsciowego i ograniczenie
jego drogi sitownik jest wyposazony w zespot
odwzorowania potozenia. Zespo6l ten skiada si®
Z czujnika indukcyjnego o pradowym sygnale
wyjsciowym O - 5mA, O - 20mA i 4 - 20mA w
zaleznos$ci od potrzeb i mikrowytacznikéw
/typ Cruzot/. Jeden mikrowytacznik sygnalizu-
je jedno skrajne potozenie, drugi natomiast,
drugie skrajne potozenie elementu wyjsciowe-
go sitownika. Obecnie w zaktadzie sa opraco-
wane cztery typy sitownikéw obrotowych o za-
kresie momentéw od 63 Nm do 400 Nm i obro-
tach 1,04 rad/s i 2,61 rad/s.

Elektryczny sitownik modutowy wahliwy ty-
pu ESW -16

Elektryczny sitownik wahliwy /rys.3/ zbu-
dowany jest z sitownika obrotowego i przekitad-
ni wyjsciowej, ktdrag stanowi $limak i slimacz-
nica. Zesp6t odwzorowania potozenia sktada
sie z tych samych elementéw, co zespot w si-
towniku obrotowym. Obecnie w zaktadzie opra-
cowane sa dwa typy sitownika wahliwego o za-
kresie momentéw 630 Nm do 1900 Nm predkosci
katowej 0,272 rad/s /0, 26 obr/min/ i kacie
obrotu 90

Elektryczny ettownik modutowy liniowy ty-

pu ESL-07

Elektryczny sitownik liniowy /rys.3/ zbu-
dowany jest z sitlownika obrotowego i przektad-
ni wyjsciowej, ktérg stanowi Sruba i nakretka.
mZespot odwzorowania potozenia sktada sie z
tych samych elementéw co zesp6t w sitowniku
obrotowym. Obecnie w zaktadzie opracowywa-
nych st dwanascie typow sitlownika liniowego
o zaki. sie sity od 1600N do 40000N i skokach

25 nun, 63 mm, 160 mmi predkos$ci 25mm/min,
63mm/min, I0Omm/min, 250mm/min.

Sitowniki modutowe w znacznym stopniu od-
biegajg konstrukcja od sitownikéw obecnie pro-
dukowanych.l1Zastosowanie w ostatnim cztonie
wyjsciowym przektadni samohumownej $limak -
Slimacznica pozwolito na unikniecie zbyt duze-
go luzu.' Mierzony na egzemplarzach modelo-
wych luz wynosit,:

- dla sitownika wahliwego - nieobciazonego -
0Q16~)

-dla sitownika wahliwego —obcigzonego mo-
mentem IOOONmM - 0°25*

W zespole sterujgcym w sitownikach modu-
towych w miejsce dotychczas stosowanego po-
tencjometru DOW -101 zastosowano czujnik in-
dukcyjny, co zwiekszyto zywotnos$¢ i pewnosé
dziatania zespotu." Rbwnoczes$nie pozwolilo na
uzvskanie bezposrednio sygnatu wyjsciowego
0-5 mA, O - 20mA lub 4 - 20mA w zaleznosci
od potrzeb, a takze zwiekszyto elastycznos¢
uktadu odwzorowania potozenia poprzez zwiegk-
szong regulacje petlnego wysterowania sygnatu
wyjsciowego niezaleznie od zmian elementu wytj-
Sciowego.

Sitowniki charakteryzuja sie bardzo mala
gtosnoscig pracy, jak réowniez posiadajag mniej-
sze gabaryty i sa lzejsze od obecnie produko-
wanych.1Sitownik modutowy liniowy przystoso-
wany jest do bezposredniej zabudowy na zawo-
rze, bez dodatkowego mechanicznego urzadze-
nia ztgcznego. Duza unifikacja czesci zapewni-
ta petng zamiennos$¢ detali i tworzenia w pro-
sty spos6b wymaganego typu sitownika. Tabe-
la 1 ilustruje sitlowniki obecnie produkowane i
sitowniki modutowe.



mgr jni. JOANNA KOWALCZYK

O OKRESLENIU ZAPOTRZEBOWANIA

GOSPODARKI NARODOWEJ]
KRAJOW SOCJALISTYCZNYCH
NA SRODKI TECHNIKI OBLICZENIOWE)

Od Redakcji:

W obecnej sytuacji kraju, gdy przemyst komputerowy przystgpit do produkcji systeméw mikro-
komputerowych w duzych ilosciach, po raz kolejny stawiane jest pytanie - jakie jest rzeczywiste
zapotrzebowanie na Srodki techniki obliczeniowej w kraju? Préoba odpowiedzi na to pytanie jest
istotna, gdyz w roku biezagcym sa ponownie opracowywane prognozy do r. 1990. Wyniki bedg w
istotny sposob wptywaé na politykg przemystu komputerowego.

W 11 numerze czasopisma "Technika Obliczeniowa Krajow Socjalistycznych" zostat opubliko-
wany artykut inzynieréw P. Konakczijewa z LRB oraz A.Smiagina z ZSRR poswiecony wtasnie
okres$leniu zapotrzebowania gospodarki narodowej krajow socjalistycznych na $srodki techniki ob-
liczeniowej. Ze wzgladu na aktualnos$¢ i wage zagadnienia redakcja Biuletynu "M era" zdecydowac
la sie na opublikowanie obszernego streszczenia artykutu.- Budzi on wiele refleksji, szczegdlnie
w obecnej sytuacji naszego kraju.

W artykule na podstawie danych statystycznych okre$lono dziedziny gospodarki narodowej naj-
bardziej rozwijajagce sie i przyjeto zatlozenie, ze zastosowanie w nich techniki obliczeniowej
przyniesie najwieksze efekty. Dla tych dziedzin oceniono tendencje rozwoju przy uwzglednieniu
posiadanych doswiadczen w zakresie automatyzacji. Jako wynik otrzymano poglad na ogdélne za-
potrzebowanie krajow socjalistycznych na srodki techniki obliczeniowej.

Autorzy artykutu podkreslajg, ze prezentowane podejscie nie uwzglednia ekonomicznych tech -
nicznych i organizacyjnych ograniczen we wzrosécie produkcji i zawiera szereg zalozen upraszcza-
jacych. Dlatego tez otrzymane wyniki sji orientacyjne.

Okreslenie dziedzin najbardziej efektywnego - w pieciu z siedmiu analizowanych krajow na
zastosowania techniki obliczeniowej drugim miejscu w wytwarzaniu dochodu naro-
dowego znajduje sie rolnictwo i leSnictwo

Artykut analizuje pie¢ gtdbwnych wskaznikéw /8.4 - 18..%/:

charakteryzujacych efektywnos$¢ zastosowania

techniki obliczeniowej w poszczegélnych dzie- - trzecie i czwarte miejsce prawie we wszyst-
dzinach gospodarki: wielko$¢ wytwarzanego kich krajach zajmuje budownictwo, handel i
dochodu narodowego, wielko$¢ naktadéw inwe- zaopatrzenie, dalej transport i tacznos$é
stycyjnych, wielko$é dochodu narodowego w Poniewaz wielko$¢ inwestycji w gospodarce
przeliczeniu na jednego zatrudnionego i wspot- narodowej w poszczegdlnych dziedzinach w
czynnik zatrudnienia. Zastosowanie techniki jakims$ stopniu okres$la znaczenie danej dzie-
obliczeniowej powodujac wzrost wydajnosci dziny dla rozwoju catej gospodarki narodowej,
pracy, daje najwiekszy efekt w tych dziedzi- mozna po niej sadzi¢ o efektywnos$ci zastoso-
nach, w ktérych wytwarzana jest najwieksza wania techniki obliczeniowej. Wedtug danych
czes$é dochodu narodowego. Z danych statys- za lata 1975-80 dziedziny gospodarki narodo-
tycznych wynika, ze: wej moga by¢ |xxI t/m wzgledem uszeregowane
- znaczna cze$é dochodu narodowego jest wy- nastepujgco: |. Przemys$l, 2. Gospodarka ko-
twarzana w przemys$le /Z? 4 61%, w 1978 r. /' munalna oraz ustugi dla ludnosci, 3. Rolnic -
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two i le$nictwo, 4. Transport i tgcznos$é, 5.
Nauka, szkolnictwo, kultura i sztuka, 6. Han-
del, zaopatrzenie, 7. Budownictwo, 8. Ochro-
na zdrowia, zaopatrzenie spoteczne i kultura
fizyczna.

Wychodzac z zalozenia, ze technika oblicz©-,
niowa winna by¢ stosowana przede wszystkim
tam, gdzie jest przewidywany najszybszy
wzrost naktadéw kapitatlowych i poniewaz tem-
po wzrostu w jakiej$s mierze odzwierdiedla per-
spektywy rozwoju danej dziedziny, autorzy
analizujg indeksy wielkos$ci naktadéw kapita-
towych w poszczegdlnych dziedzinach. Analiza
tego wskaznika wykazuje brak jednolitosci dla
roznych krajéw, w przeciwienstwie do bez-
wzglednej wysokos$ci naktadéw kapitatowych.
Najszybszy rozwdj przewiduje sie w budownict-
wie, transporcie i tgcznosci. Dalej idg prze-
myst, nauka, ochrona zdrowia i zaopatrzenia
spoteczne.

Wspdiczynnik dochodu narodowego wytwa-
rzany na jednego zatrudnionego, zdaniem auto.
row, jest jednym z gtdbwnych wskaznikow dla
okreslenia kierunkéw stosowania techniki ob-
liczeniowej. Wspdétczynnik pozwala oceni¢ wy-
dajnos$¢ pracy w danej dziedzinie, oceni¢ po-
ziom technologii, mechanizacji, automatyzacji
itd. Opré6cz tego uwzgledniono wspoétczynnik
zatrudnienia ludnos$ci w poszczegd6lnych dzie-
dzinach. Dla uogdlnienia rezultatbw mozna
przypisaé¢ kazdemu ze wskaznikéw, w zalez-
nosci od jego waznos$ci, okreslony wspéiczyn-
nik wagowy. Wspodtczynniki te nalezy obliczy¢
dla kazdego okresu rozwoju socjalno-ekono-
micznego poszczegdblnych krajéw.

Dziedziny przemystu

produkcji
min.
Maszynowy 26,0
Spozywczy 13,8
Chemiczny 8,1
Tekstylny i widkien- 4,5
nie zy
Paliwowy 4.4
Hutnictwo 4.0
Przemys$l materiatéw
budowlanych 2,0
Energetyka 2.3
Przemyst drzewny
i lesny 2,8
Metalurgia metali
kolorowych 2.4

Procent ogdlnej

We wstepnej analizie autorzy =zatozyli, te
ten wspoéiczynnik dla analizowanych wskazni-
kéw réwny jest jednosci. Otrzymali wéwczas
nastepujacy cigg priorytetowy z punktu widze-
nia efektywnos$ci stosowania techniki oblicze-
niowej: 1. Przemyst, 2. Rolnictwo, 3. Trans-
port i tagcznosé. 4. Gospodarka komunalna o-
raz ustugi dla ludnosci, 5. Nauka/ szkolnictwo”
kultura i sztuka, 6. Budownictwo, 7.0chrona
zdro'; ia, zaopatrzenie spoteczne, 8. Handel 1
zaopt rzenie materialowo-techniczne.

Mozna wykona¢ analogiczng analize wewnataz
grup dziedzin. Wyniki analizy przeprowadzo-
nej dla dwu dziedzin przedstawiono w tabeli 1«

Przytoczone przestanki mozna wykorzystaé
dla analizy planéw opracowania oprogramowa-
nia zastosowanego w latach.1977-80 oraz
198.1-85 w Komisji Miedzyrzagdowej Wspotpra-
cy Krajow Socjalistycznych do spraw Techni-
ki Obliczeniowej /Mkd/s ETO/. Analiza wy-
kazuje na przyktad, ze dziedziny takie <jak;
rolnictwo, transport i tacznos¢ nie sa w do-
statecznym stopniu uwzglednione w planach
opracowan pakietow programoéw zastosowanio-
wych. Natomiast opracowane pakiety progra-
moéw zastosowaniowych dla nauki stanowia
25,6% ogdlnej ilosci, a przypadki zastosowania
tyc.li pakietow stanowiag 7-12% og6lnej ilosSci.
Podobna sytuacja powstata w opracowaniu opr<-
gramowania dla handlu /10,6 i 2-4% odpowied-
nio/.

Okreslenie priorytetu poszczegdlnych dzie-
dzin moze postuzyé jako wskazéwka dla pew-
nych zmian w pracach prowadzonych w ramach,

Tabefa 1
Illo$¢ pracujacych
w %
maks. min. maks.
33,9 28,5 38,5
21,7 7.4 12,0
12,4 * 5.7 8,1
10,2 8,0 11,9
7,8 3,5 9,4
8,7 2,4 6,1
4,1 2,9 4,6
5,7 1,2 2,2
4,2 3,7 11,0

3.4 1,4 2,5



Tabela 2

Rok Ilo$é zautomatyzo- Automatyzacja Ilo§¢ zautomatyzowanych
wanych systemoéw w % systemow sterowania
zarzadzania produkcja

1970 300 0,25 340

1975 2000 1,67 1500

1980 3000 2,5 4000

i
i
Tabela 3
Klasa Ilo$¢ obiektow Potrzebna ilos¢ Ilo§¢ maszyn cyfrowych
maszyn zastosowania maszyn cyfrowych w tys.sztuk.w % zaspoko-
cyfrowych $rodkow techniki w tys. sztuk jenia zapotrzebowania
obliczeniowej w 1985 r.
w tys.
JS EMC 120 120 10
8,3
SM EMC 1440 1440 20
M
Mikro EMC 120 3000 450-
15
Tabela 4
\

Dziedzina llo$¢ obiektow Klasa llo$¢ kompu- Ilos¢ komputerow

zastosowania w ktorych EMC teréw w tys. /w tys.sztuk/ i %

komputeréow zastosowano sztuk zaspokojenia zapo-
komputery trzebowania w 1985 r.

Przedsiebior-

stwo handlu 950 mikro 950 9.5
detalicznego EMC 1
Przedsiebior-
stwo zywienia 450 mikro 450 4,5
zbiorowego EMC 1
Kasy oszczed- 160 JS EMC 320 32,0
nosciowe 10
Systemy za-
rzgdzania 130 mikro 130 2,6
gospodarstwami EMC 2
rolnymi
Szpitale,poli-
kliniki i sana- 66 JS EMC 66 0,66
toria
1
Szkoty wyzsze 1,2 JS EMC 12 1.2
1

23



MK d/s ETO, z drugiej sirony takie podejscie
moze by¢ wykorzystane dla okre$lenia specja-
lizacji kazdego z krajow przy opracowywaniu
oprogramowania zastosowaniowego, komplek-
s6w problemowo-zorientow.anych itd.

Analiza zastosowania techniki obliczeniowej
w przemysle krajéw socjalistycznych

Autorzy zrobili prébe stworzenia systemu
wskaznikéw dla przeanalizowania efektywnosci
zastosowania techniki obliczeniowej okazato
sie, ze obejmuje on ponad dziesie¢ grup wskaz-
nikéw. W pracy wykorzystano nastepujace:
ilos¢ przedsiebiorstw w krajach, ilos¢ zauto-
matyzowanych programowanych systemoéw,ilos¢
sprzetu ze sterowaniem, ilo$¢ przedsiebiorstw
kompleksowo zmechanizowanych i zautomatyzo*
wanych,

W koncu 1980 r. w przemysle krajéw socja-
listycznych istniato okoto 3000 zautomatyzowaé
nych systemoéw zarzadzania i okoto 4000 syste-
méw automatycznego sterowania produkcja. Do
analizy mozna przyja¢ w przyblizeniu takag su-
me ilos¢ wykorzystywanych w nich uniwersal-
nych i sterujgcych maszyn cyfrowych. 1los¢
sprzetu ze sterowaniem programowym w 1980r,
wyniosta 120 tys.szt. Z tego 90% stanowity d>=
rabiarki ze sterowaniem numerycznym. Pro-
dukcja tego typu obrabiarek podwaja sie co
pie¢ lat. W krajach socjalistycznych istnieje

okoto 120 tys. przedsiebiorstw przemystowych.

Z tego okoto 10% stanowia przedsiebiorstwa
kompleksowo zmechanizowane i zautomatyzowa-
ne. Rozwdj automatyzacji w przemys$le ilustru-
je zani» 2.

Przy okres$leniu potrzeb w dziedzinie tech-
niki obliczeniowej w latach 1981-85 nalezy
uwzglednié:

- oczekiwany wzrost automatyzaciji,

- podstawowe kierunki rozwoju dziedzin i au-
tomatyzacji w tym okresie,

- maksymalne zapotrzebowanie i sprecyzowa-
nie rozumnego terminu i etapéw jego zaspoko-
jenia.

Analizujgc rozwéj automatyzacji w przemys-
le widaé, zc w ciggu 10 lat ilo$¢ zautomatyzo-
wanych systemoéw sterowania produkcjg zwiek-
szyta sie dziesieciokrotnie* w tym w latach
J97b-80 1,6 raza. Przyjeto zatozenie, ze w
1985 r. w przemys$le bedzie pracowac¢ okoto
5000 takich systeméw. Mozna prognozowacd
rozwoéj tych systeméw wychodzac z zatozenia,
ze polne zaspokojenie potrzeb powinno mieé
miejsce w roku 2000. Otrzymuje sie stad czte-
rokrotne zwiekszenie ilo$ci systeméw w 1985 n
W latach 1981-85 dla tych systemoéw w prze-
mys$le potrzeba co najmniej 10 tysiecy $rednich
I matych komputeréw z uwzglednieniem czescio-
wej wymiany sprzetu.

Dla oceny zapotrzebowania na automatyczne
systemy sterowania produkcjg mozna wyodreb-
ni¢ trzy_grupy przedsiebiorstw;

- z produkcja nieciggta /produkcja przemystu
budowy maszyn itd./,
* z produkcj ciggtg /chemia, petrochemia itd./

- pozostate przedsiebiorstwa przemystowe.

Dla kazdej grupy przedsiebiorstw przyjeto,
ze ilosSci proceséw automatyzowanych wynosza:
dla pierwszej grupy - 20 proceséw, dla dru-
giej - 5 procesoéow, dla trzeciej - 10 proc.eso\*f
na jedno przedsiebiorstwo. Ponadto do pierw-
szej . upy zaliczono 30%, do drugiej 20% i do
trzeciej 50% ogdlnej ilosci przedsiebiorstw.
Oznacza to, ze dla peinej automatyzacji ko- =
nieczne jest w grupie pierwszej automatyzacja
720 tys. proceséw technologicznych, w dru-
giej 120 tys. ,w trzeciej 600 tys.

W artykule dla oszacowania ilo$ci automa-
tycznych proceséw sterowania produkcja wy-
korzystano szereg danych prognostycznych i
przyjeto, ze w latach 1981-85 przemyst kra-
jow socjalistycznych bedzie potrzebowat co
najmniej 20 tys, komputeréw do sterowania.

W rezultacie stwierdzono, ze w latach 1981-85
przemyst krajéw socjalistycznych bedzie po-
trzebowat co najmniej 20 tys. komputeréw do
sterowania.

Jak wynika z danych dotyczacych obrabiarek
sterowanych numerycznie ich zastosowanie
winno potrajn¢ sie co 5lat. Oznacza to, ze w
latach 1981-85 potrzeb bedzie okoto 270-300
tys. mikrokomputeréw tylko do tych obrabiarek.
Autorzy przyjmuja, ze ogé6lna produkcja obra-
biarek wyniesie w latach 1981-85 co najmniej
3 min sztuk, w tym produkcja obrabiarek ze
sterowaniem numerycznym wyniesie okoto 10%
ogoblnej produkcji. Obecnie wspoétczynnik ten
wynosi 3,5%. Poniewaz w przemysle przewi-
duje sie wieksze tempo wzrostu, taki przyrost
ilosci obrabiarek ze sterowaniem numeryczny«)
jest niedostateczny. Oznacza to, ze zaledwie
25 obrabiarek sterowanych numerycznie przy-
padnie na kazde z 12 tys. przedsiebiorstw kom-
pleksowo-zmechanizowanych. Wychodzac z te-
go zatozenia, autorzy uwazajag, ze przemyst
bedzie potrzebowat 2 razy wiecej obrabiarek.

Aby otrzyma¢ petniejsze oszacowanie za-
potrzebowania przemystu na mikrokomputery
trzeba uwzgledni¢ jeszcze orientacyjnie:

- 10-15% innych urzagdzen z programowym ste-
rowaniem,

- okoto 10% w réznego rodzaju przyrzadach i
monitorach ekranowych,

Razem wyniesie to co najmniej 450 tys. mikro-
komputeréw dla przemystu na lata 1981-85.

Ogélne zapotrzebowanie na $rodki techniki
obliczeniowej dla przemystu ilustruje tabela3.

Analiza zastosowania srodkéw techniki
obliczeniowej w sferze nieprzemystowej

W miare rozwoju techniki obliczeniowej praw-
dopodobnie coraz wieksze zastosowanie znajda
komputery w sferze nieprzemystowej. Przy
ocenie zapotrzebowania sfery nieprzemystowe



Tabela 5

Klasa llos¢ w tys. Ilos¢ EMC /tys .sztuk/
kompu- sztuk i % zaspokojenia zapo-
tera trzebowania w 1985 r.
JS EMC 550 11
1,0
SM EMC 1440 20
1,4
mikro 9170 500
EMC 5,4
Kiasa Ogolna ilos¢ llos¢
EMC EMC w tys.
sztuk do 1985 r.
JS EMC 550 ii
SM EMC 1440 20
mikro EMC 9170 500
Z i-S° w przemysle
JS EMC 120 10
SM EMC 1440 20
mikro EMC 3000 450

na $rodki, techniki obliczeniowej uwzglednia
sie jedynie najbardziej masowe zastosowania.
W sferze handlu i zaopatrzenia materialowo-
technicznego uwzgledniono jedynie systemy
przetwarzania danych, handlu detalicznego
,950 tys. przedsiebiorstw/ i przedsiebiorstw

zywienia zbiorowego /450 tys. przedsiebiorstw/.

Uwzgledniono systemy przetwarzania danych
w kasach oszczednosciowych /160 tys .placo-
wek/, na poczcie, w telefonii i telegrafii
/130 tys. przedsiebiorstw/, zautomatyzowane
systemy zarzgdzania duzymi gospodarstwami
rolnymi /66 tys. przedsiebiorstw/, systemy
diagnostyczne dla szpitali, poliklinik i sana-
toribw oraz systemy nauczania programowa-
nego w szkotach wyzszych.

Rezultaty obliczehn przytoczono w tabeli 4.

Dane sumaryczne wynikajagce z przyjetych
rozwazan ujeto w tabeli 5.

Autorzy artykutu stwierdzaja, ze nie preten-
duja do wyczerpujacej analizy i bezbtednosci
wnioskow. Najprawdopodobniej w latach dzie-
wiecédziesigtych oprécz przytoczonych dzie-
dzin beda szeroko rozpowszechniono systemy
przetwarzania danych w przedsiebiorstwach
ustugowych /300 tys. przedsiebiorstw/, sys-
temy programowanego nauczania/ ponad 300
t}'s. szkél réznych stopni/, systemy informa-
cyjne dla masowych bibliotek /200 tys, biblio-

Tabela 6

EMC w tys. sztuk

do 1990 r. do 2000 r.
42 182
220 650
1650 4400
36 120
220 650
1200 3000

tek/ , systemy przetwarzania danych dla aptek
/40 tys. aptek/ , itd. Autorzy uwazaja, ze wy-
korzystanie mikrokomputeréow nie wyklucza, a
raczej stymuluje rozwdj sieci i systemoéw wie-
lodostepnych.

Przytoczmy rezultaty ekstrapolacji obliczen
na okres do 1990 r. i 21X30 r. w pewnych po-
zgdanych sferach zastosowan /tabela 6/.

Odpowiednio wczesne przeprowadzenie ba-
dan dotyczacych zastosowania $rodkéw techni-
ki obliczeniowej pozwoli skoncentrowaé¢ wysit-
ki opracowujacych takie systemy do zastosowan
w dziedzinach traktowanych jako perspektywicz-
ne.



MATERIALY IMFORMAGYJNO-TECHNIGZNE DOTYCZACE
APARATURY pomiarowej W KRAJACH RWPG

mgr JAN BACHORZ,
BZSPK "MERAZET"

SYSTEM POMIARU
WIELKOSCI MECHANICZNYCH M 1000 PROD.CSRS

Panelowy system pomiaru wielkosci mecha-
nicznych M1000, opracowany w Zakladach
"Mikrotechna" w Pradze /CSRS/ pozwala na
dokonywanie pomiaréw statyczno-dynamicznych
przy wspoétpracy z czujnikami oporowymi i in-
dukcyjnymi, Umozliwia on tworzenie zaréwno
wielokanatowych tensometrycznych zestawoéw
pomiarowych jak réwniez zestawédw tensome-
trycznych $cisle wyspecjalizowanych. Poni-
zej podajemy krotki opis poszczegdlnych ze-
spotéw funkcjonalnych.

Panel typu 1301 jest to zasilacz sieciowy
stuzgcy do zasilania wszystkich pozostatych
zespotéw funkcjonalnych stabilizowanym na-
pieciem -15V. Poza prostownikiem i stabili-
zatorem zespdl ten zawiera oscylator ocze-
stotliwosci 5 ktlz, ktérego zmienne skokowo
napiecie wyjsciowe o wartosciach 1-2-4V stu-
zy do wzbudzenia wzmacniaczy pomiarowych
typu 1100, 1101 oraz 1111, Ponadto zespodl
ten zawiera obwody pradowe dla automatycznej
kalibracji wzmacniacza. Zasilacz typu 1301
mozna wykorzysta¢ do zasilania dalszych szes-
ciu zespotéw funkcjonalnych.

Podstawowym zespotem funkcjonalnym jest
wzmacniacz pomiarowy z czestotliwos$cig nos-
na, a mianowicie typ 1101 do czujnikéw oporo-
wych i typ 1111 do czujnikéw indukcyjnych.

We wzmacniaczu pomiarowym odbywa sie wzmoc-
nienie i uformowanie sygnatu wyjsciowego czuj-
hika, aby sygnat mozna byto obserwowac¢ lub
zarejestrowa¢. Wzmacniacz wyposazony jest

w elementy do wyréwnania w duzym zakresie
poczatkowej asymetrii o|>orowej i pojemnoscio-

20

wej podigczonych czujnikéw tgcznie z przewo-
dem doprowadzajacym. Czuto$¢ wzmacniacza
1101 jest nastawna 8-stopniowo w.zakresie
0,2mV/V do 20mV/V i bezstopniowo w zakresie
1:3. Napiecie wyjsciowe wzmacniacza jest fil-
trowane, a jego wartos¢ nominalna wynosi -2V
przy Rz»100 Ohm, co umozliwia $ledzenie i re-
jestracje wielkos$ci mierzonej za pomocag $rod-
kéw konwencjonalnych np. oscylograféw petli-
cowych, oscyloskopéw, magnetofonébw pomiaro-
wych itp. Wzmacniacze pomiarowe mozna wzor-
cowac recznie lub automatycznie.

Zespoty wskazujgce typu 1401 i 1402 zawie-
rajg przyrzad wskazujacy z cewka obrotowsg i
stuzg do pomiaru sygnatu wyjSciowego wzmac-*
niacza pomiarowego przy pomiarach statycz-
nych i guasistatycznych. Zespoty wskazujace
wyposazone sg w przetacznik wyboru kanatu
pomiarowego, przetacznik biegunowosci i prze-
tacznik zmiany czutos$ci. Z wymienionych ze-
spotéow funkcjonalnych, tj. zasilaczy 1301,
wzmacniaczy pomiarowych 1101 i 1111 | ze-
spotéw wskazujacych 1401 lub 1402 mozna two.
rzy¢ zestawy do pomiaréw paskoéw tensome-
trycznych, przy czym dobor ilosci kanatow
zalezy od uzytkownika. Do poszerzenia mozli-
wosci mierniczych tych zestawdw stuzg dalsze
dodatkowe zespoty funkcjonalne, ktére mozna
podiaczyé do wyjscia wzmacniaczy lub kombi-
nowac je miedzy soba.

Filtry dolnoprzepustowe typu 1304 i 1305
stuzg do ttumienia niepozgdanych wyzszych
sktadowych czestotliwosci sygnatu pomiaro-



Fot. 1

wego. Czestotliwo$é graniczng mozna wybie-
ra¢ 3-stopniowo.

Wzmacniacz mocy typu 1306 spetnia funkcje
dalszego wzmocnienia sygnatu pomiarowego np.
do wspo6tpracy z maloczulag petlica oscylografu.
Wzmacniacz ten posiada automatyczne zabez-
pieczenie. przed przecigzeniem pragdowym.

Przetacznik poziomu typu 1307 zawiera dwa
identyczne niezalezne kanaty dla wyprowadze-
nia funkcji logicznej "zwarty-rozwarty". Oby-
dwa niezaleznie przetgczane wyjscia przekaz-
nikowe mozna regulowaé¢ bezstopniowo na 10-
obrotowym potencjometrze. Poza wyjsciem
przekaznikowym przetagcznik poziomu wyposa-
zony jest w wyjscia elektryczne, na ktérych
przy przekroczeniu nastawionego poziomu na-
piecia pojawia sie impuls napieciowy.

Miernik wartosci szczytowej typu 1308 mie-
rzy warto$¢ szczytowg przebiegu dynamicznego,
co jest szczegblnie wazne przy pomiarach prze-
biegéw aperiod.ycznych i przy pomiarach poje-
dynczych impulséw. Miernik wartosci szczyto-
wej zawiera dwa identyczne wzmachiacze z pa-
miecig i wzmacniacz sumujacy.

Wszystkie potgczenia panelowych zespotéw

funkcjonalnych wykonane sg na ztagczach wtyko =

wych w taki sposéb, ze kazdy uzytkownik mo-
ze dokonac¢ instalacji na ramie. W wiekszosci
przypadkéw korzj'stniej jest jednak instalowacd
zespoty funkcjonalne w znormalizowanych obu-
dowach systemu panelowego M1000. Obudowy
typu 1502 i 1503 posiadaja jednolite wewnetrz-
ne okablowanie i dajg mozliwo$¢ zestawienia
roznych kombinacji zespotéw funkcjonalnych
poprzez wsuniecie panelu do obudowy. Przy
stosowaniu niezaleznie zespotu funkcjonalnego
mozna uzywaé jednopanelowej obudowy typu
1501.

Panelowy system pomiaru wielkosci niecha-
nicznych M1000 mozna stosowa¢ wszedzie tam,
gdzie istnieje konieczno$¢ badania obcigzenia
réoznych konstrukcji wynikajgcego z drgan i
udaréw, przy sprawdzaniu przyspieszenia,
drogi, cisnienia i szybkosci przy pomocy czuj-

nikéw indukcyjnych, przy nadzorowaniu nasta-
wionego poziomu obcigzenia zbiornikéw itp.

Dane techniczne:

- zasilanie 220V/50llz
wyjscie i 15V/-1A
wyjscie
oscylaloi'a 1-2-4V/5kllz

Zasilacz 1301

Wzmacniacz pomiarowy do czujnikéw oporo-
wych 1101
czestotliwos$é nosna 5klliz
zakres pomiaru 0,2mV/V
do 20mV/V
zakres stosowanych czujni-
kéw 60-600Chnt
zakres kompensacji R/C
tl, 1%BR/R, -1500pF
napiecie wyjsciowe przy
Rz-1000hm: t2V
liniowos¢ 0,25%
Wzmacniacz pomiarowy <do czujnikéw indukcyj-
nych 1111
zakres stosowanych czujni-
kéw 5-20m.ll
zakres pomiaru 0,2mV/V do
50mV/Vv
zakres kompensacji ijOomV/V
pozostate dane jak przy typie
1101

Wzmacniacz pomiarowy w wykonaniu przemy-
stowym 1100
zakres kompensacji R/C

-0,5% R/R, -6?0pP
pozostate dane jak przy typie
1101

Wzmacniacz mocy 1306
wyjscie -!10V/il0O0OmA
wejscie -1, -2, -10V

Filtr dolnoprzcpustowy 1304/1305
c/.estotl.gran.40-80- 160llz/
1304,/, 400-800-i60011z /1305/
wejscie -1, -2, -10V ,
wyjscie -10V



Przetagcznik poziomu 1307
napiecie wejsciowo -10V
czestotliwos$¢ graniczna wyjscia
przekaznikowego 5011z
czestotliwos$¢ graniczna wyjscia
impulsowego JkMz
obcigzalno$¢ kontaktéw 30V /0,5A

Miernik wartosci szczytowej 1308
wejscie dwéch kanatéow -2V
wyjscie -2V
m zakres czestotliwos$ci O-fiOOHz
czas pamieci przy spadku o 1%
5 miuut
liniowos$¢ 0,25%

Zespdl wskazujacy 1401
zakres nominalny -2, -10V
ilos¢ miejsc pomiaru 4
klasa doktadnosci 1
skala pozioma -10 do +100 dzia-
tek

Zespol wskazujgcy 1402

Dane ogoélne

ilos§¢ miejsc pomiaru 5
klasa doktadnosci 1,5
pozostate dane jak typ 1401

zakres temperaturowy -20 do
+60°C

wymiar czotowy /poza 1401/
63,5 x 132mm

wymiar czotowy 14017°127,5 X
132 mm

gtebokos$é zabudowy 185 mm

Producent: Zaktady "Mikrotechna" Praga

/CSRS/. Dystrybutor: BZSPK

"Merazet",

ul.Armii Czerwonej 66/72, 60-967 Poznan,
tet. 69-91-51, teleks 0412303. Informacji tech-
nicznych udziela: Specjalista techniczny BZSPK

"Merazet".

MIERNIK WIBRACIJI TYPU 00 033

Miernik wibracji typu 00033 skitada sie z
trzech wzmacniaczy catkujgcych 00 028, prze-
tacznika kanatéw 04 026, wskaznika 02 036,
oscyloskopu 02 050, zasilacza 04 024 i obudo-
wy 04 013. Przyrzad ten umozliwia pomiar w
trzech kanatach przyspieszenia, predkosci lub
przemieszczania wibracji. Wskaznik rejestru-
je wartos¢ skuteczna, dodatnig lub ujemng war-
to$¢ maksymalng sygnatu. Miernik dostarczany
jest z trzema czujnikami przyspieszenia typu
KD 35a.

Dane techniczne;

zakresy pomiarowe /dla czujniki KD 35u/
przyspieszenie 0,032 m/s 4 320 m/s
predkosé 0,000032 m/s « 3,2 m/s
przemieszczenie 0,032 mm 4 100 mm
zakresy czestotliwosci;

przyspieszenie Iz 4 10 kllz 1dB
predkosé Iz 4 10 kIIz+- 1dB
przemieszczenie Iz 4 1kl[z - 1dB

Wzmacniacz catkujgcy 00 028

wielkosci pomiarowe:
przysSpieszenie a
predkosé \Y,
przemieszczenie s

zakresy czestotliwos$ciowe:

a.

10
V1
V10
V100

"10

s30

Illz 4 10 kHz i 1dB

IOMz 4 10 kHz t 1dB
1Hz 4 10 kHz t 1dB
10Hz 4 10 kHz t 1 dB
I00Illz - 10 Hz - 1 dR
1Hz 432 Hzi 1dB
3 Hz « 100 Hz i 1dB
I0llz 4320 Hz t 1dB

30 Hz 4 Ikllzt 1dB

Zakresy pomiarowe dla napiecia wyjSciowego ~
IV przy czutosci przetwornika drgan 5mV/ms~

V aio

10
Too

10

0,032 ms"2 4 320 ms“2
0,0032 ms"1 4 3,2 ms-1

0,00032 ms-1 4 0,32 ms"1
0,00032 ms 14 0,032 ms"1
3 y2 mm 4 100 mm
0,32 mm 4 10 mm

0,032 inm 4 1 mm



0,0032 nun 40,1mm
30

opornos¢ wejsciowa j» 500 M ohm

Wg kainik typu 02 035

zakres czestotli-
wosci

zakres naplecla
wejsciowa
opornos¢
ix>dzaje wskazan

0,5Hz 022 kHz i 0,5 dB

1000/100/10 mV

1000 k ohm

wartos¢ skuteczna

.warto$¢ szczytowa dodatnia
wartosé¢ szczytowa ujemna
stata czasowa

dla wartos$ci

skutecznej 0,Is, 0,3s, Is, 3s, 10s,30a

dla wartosci

szczytowych 15s, 2000s,

czas narastania 0,Ims dla 9056 wartosci zna-*
mionowej

Oscyloskop 02 050

toryY

Zakres
czestotliwosci
«Wspodtczynnik
bdchylania
bpornosé¢ wejs-

1,5Hz « 200 kHz - 3dB
0,3V/cm t 2,4 V/cm

ciowa 100 k ohm

lor X
podstawa czasu
przelaczalna 300/100/30

0,00370,001 ras/cm
przestrajanie

bfynne 4¢1
Zasilacz 04 024
zasilanie 22V t 1056 50 Hz t 2%
- 15%
+ 0,
12v 3,6%
m, 2%

napiecie wyjs-
ciowe niestabi-
lizowane
napiecie
stabilizowane
'napiecie kalibro-
wane

+/12 - 0,5/V, 1,5A
i/21i 1,5/v, 0,3A

+/5,7 -0,06/V, 50 mA

100 mV - 1%, 40 - 80 Hz

Producent: VHEB Robotron Messelektronik
"Oito-SchSn” BDR - 8012 Dresden. Dystrybu
tor; /krajowy/ BZSPK "Merazet" ul,Czerwo-
nej Armii 66/72 60-967 Poznan, Informacji
technicznej udziela: Specjalista Techniczny
BZSPK "Merazet” mgr inz.Bogdan Adamczak.

MIERNIK UDAROW TYPU 00 034

Miernik udaréw typu 00 034 jest jednokana-
towym przyrzgdem skitadajacym sie f wzmac-
niacza catkujacego 00 028, filtruaolno-gdérno
przepustowego 01 014, wskaznika 02 036, os-
cyloskopu ..02 0.50, .zasilacza 0.4 0,26 -i olaula-
wy 04 013, Przyrzagd szczegdlnie nadaje sie
do pomiaréw pojedynczych t okresowych uda-
téw, poniewaz posiada filtr udarowy. Dostar-

czany jest z piezoelektrycznym czujnikiem przy.

spieszenia typu KD 34. Zasilanie jest sieciowe-
lub z zewnetrznego zasilacza napiecia statego
:12v

Dane tec hniczne

izakresy pomiarowe /dla czujnika KD-34/2

przyspieszenie 0,3" « 3200 nts
predkosé 0,00032 ms *32 ms
przemieszczenie 0,032 mm « 1000 mm
Inaksymalne impulsowe

przyspieszenie /kiedy -2
wzmacniacz catkujgcy 50 000 ms

pracuje jako wzmac-
hlacz guasi-tadunku/

Zakresy czestotliwosci

przyspieszenie' 1Hz « 10kHz t 1dB
predkos¢ 1Hz * 10kHz i 1dB
przemieszczenie 1Hz « 1kHz t 1dB
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Niltr dolno-gérno-przepustowy 01 014

Eakres napie¢

wejsciowych 1mVS J v

k ek
bpornos¢ wejsciowa =100 k G
funkcje filtru gérnoprzepustowy Butter-
wortha
dolnoprzepuetowy Butter-

wortha

doinoprzepustowy Bessela
udarowy, liniowy,

Zakres czestotliwosci

iLiniowy 0 « 300 kHz

izakres przelac zalnych czestotliwosci

jako filtr goérno

ldoinoprzepustowy 0,2Hz « 160 kHz

jako filtr udarowy 2Hz « 16 kHz w tercjach

Producent: VEB Robotron Messelektronik
"Otto-SchSn" DDR - 8012 Dresden. Dyatiy-
butor; /krajowy/ BZSPK "Merazet” ul.Czer-
wonej Armii 66/72 60-967 Poznan. Informacji
‘Technicznej udziela: Specjalista Techniczny
J3ZSPK "Merazet" mgr Inz.Bogdan Adamczak



PRZENOSNY
PSYCHOMETR CYFROWY

Aparat przenosny WMT 261 firmy Ehdros-s +
Hauser pozwala na pomiar wilgom*‘i. ; metoda
psychromotryczng i wyswietla wynik :,.t wskaz-
nikiu cyfrowym w postaci procciuu wilgotnosci
wzglednej. Przyrzad posiada kalkulator elek-
troniczny, ktéry daje doktadnie zmierzong war-
tos¢. Gtébwne parametry WMT 261 to: zakres
pomiarowy od 10% do i00% wilgotnosci wzgled-
nej, doktadnoéci pomiaru 1%, temperatura pra-
cy od -5° do +100 C, zasilanie z baterii.Przy-
rzad przeznaczony jest do pomiaréw lub stero-
wania wilgotnoscia w magazynach, biurach,
salach komputerowych itp.

KOMPUTER
Z WIZUALIZACIA
GRAFICZNA AYCON-16

Seria AYCON-ib to komputery firmy

Aydin Controls z mozliwos$cig konfigurowania
az do pojemnosci obrazu 1024x1024x16 bitéw,

z zastosowaniem jednego lub dwdéch procesoréw
sterowania jednym lub kilkoma ekranami. Mogg
pracowac¢ autonomicznie a takze by¢ potaczone
z komputerem centralnym. Systemy moga by¢
wyposazone w kontrolery pamieci dyskowych,
takze typu Winchester /az do 70 M 1¥ i praco-
waé¢ wg protokotu HOLC.

System budowany jest z czterech paneli,
ktéore moga zawieraé¢ 12, 24 lub 36 pakietéow.
Logika oparta jest na Intel 80S6. Jezykami pro-
gramowania sa Pascal /Microsoft/ i Assem-
bicr. System z -wizualizacja graficzna moze
mie¢ wiele zastosowan, m.in. do sterowania
procesami prezentacji graficznej w dwéch lub
trzech osiach, symulacji, przetwarzania da-
nych itd.

MIKROMINIATUROWE
CZUJNIKI CISNIENIA

Entrnn sprzedaje game czujnikéw cisnienia
serii EPT-030 i EP1-060. Swoja Srednica
1,27 mm czujniki te weszty do grupy najmniej-
szych czujnikéw cisnienia produkowanych na
Swiecie. Sg one wytwarzane wg technologii
po6tprzewodnikéw, elementéw scalonych na pod-
tozu krzemowym. Ich czestotliwo$¢ drgan wias-

nyc.li wynosi 1,27 MIllz* czuto$¢ od 20 do 70 mV
w zaleznos$ci od zakresu pomiarowego. Zakres
lemporatury pracy od -73 do +180 C. Impe-
dancja wyjsciowa w zakresie od 000 om dé
1j100 om. Czujniki moga by¢é montowane takze
na cewnikach do zastosowan nedycznych.

PLOTTER ZETA 8

Firma Nieolet-Zeta opracowata plotler
Zeta-8 z oSmioma pidrkami na karetce siero-
wanej mikroprocesorom. Rysowanie moze
przebiega¢ z predkoscig 50 cm/s i z przy$pie-
szeniem do 2 g. oraz dziatkg elementarng
0,025 mm. Papier moze by¢ wypuszczany w
postaci ciggtej, zwijany w rulon /na watek/
lub formatowany na A3 lub A4. Piérka sg ochra-
niane automatycznie, gdy tylko nie s stosowa-
ne. Urzadzenie posiada interfejs RS 232C lub
EEE 488. Przy uzytkowaniu z dala od jednostki
centralnej wykrywanie i poprawianie btedow
transmisji jest realizowane przez automatycz-
na retransmisje. Urzadzenie moze by¢ stero-
wane prz.ez wiele mikro i mini maszyn licza-
cych.

S1- SZESNASTO BITOWY

MIKROKOMPUTER
FIRMY SIRIUS COMPUTER

Mikrokomputer zbudowany jest na bazie
szesnaslobitowcgo mikroprocesora Intel 8088.
Standardowa pojemnos$¢ pamieci operacyjnej
to 128 KB, moze by¢ ona rozbudowana do -
896 KB. Pamieé¢ zewnetrzng stanowia d\"ie
jednostki pamieci na dysku elastycznym 5nr"

0 pojemnosci 600 kB kazda! dodatkowo 1/2 MB
1dysk "sztywny" 10MB z DMA.,

Klawiatura typu AZERTY lub OWERTY, 96
klawiszy j1 funkcyjnych/. Monitor CRT o bar-
wie zielonej, antyrcflcksowy o pojemnosci
ekranu 25 wierszy z 80 znakami lub 50 wierszy
ze 132 znakami. Mikrokomputer posiada inter-
fejs RS 232 /V24/ synchroniczny i asynchro-
niczny*. opcjonalnie IEEE 488. Do zastosowan
w sieci rozbudowa procesora /o lute! 8087/.
S| emuluje IBM 3270, 2780 i 3780, posiada
dwa systemy operacyjne CP/M56 i MS/DOS.
Jezyki programowania CBASIC, COBOE, Fuli

TRAN, PASCAL, G/W BASIC /grafika/. Pakie-
ty programoéw: Grafikx, Buslgraf, Supercale,

Multiplan, Siriuswriter, Paie, Compta, sto-

cks itd.



METRIX MX 580

Firma METR1X prezentuje multimetr MICRO -
M X 580 ostatnie osiggniecie firmy, ktére taczy
w sobie wysokie wtasnosci pomiarowe z duzymi
mozliwo$ciami programowymi. M X 580 mierzy
wielkosci elektryczne bardzo wysokich czesto-
tliwosci jak rédwniez temperature w ramach
swoich 7 funkcji i 6 rodzajéw zastosowania
26 000 punktéw pomiarowych mierzonych z do*
ktadnoscig podstawowg 0,015%. Wartos¢ kazde-
go pomiaru wynika z obliczen na 28 danych gro-
madzonych w pamieci i korygowanych.

Kompensacja automatyczna temperatury oto-
czenia pozwala na utrzymanie duzej doktadnos-
ci pomiarowej w zakresie od 180 do 280 C bez
wentylacji.

M X 580 dzieki bibliotece zawierajgacej 10
programow odpowiada wielorakim zastosowa-
niom w laboratoriach i przemys$le. Sa 3 pro-

»

Od redakdji

Redakcja Biuletynu "Mera"
na stronie 27 BT nr 1/1983.

gramy przetwarzania danych, 3 programy ana-
lityczne /w tym statystyka,mini-maks. granicd
1 programu pomiaru temperatury dla 4 typéw
termopar /1,K,S, T/, 1 program umozliwiajg-
cy otrzymywanie danych takich jak napiecie
/czestotliwo$¢ lub natezenie/- temperatura, 1
program zarzadzania w czacie umozliwiajacy
/sterowanie,.zespotu programéw biezacych roz-
tozonych w czasie az do 2 miesiecy.

W we ji standardowej MX 580 wyposazony jest
w interfejs IEEE 488. Bezposrednio do syste-
mu potaczony jest przez BUS IEEE.- Programy
uzytkowe sg opracowane dla PET/CBM i

HP 85.

Na podstawie MESURES, numéro spécial

6 décembre 1982 opracowat:

mgr inz.MIROSLAW ROTH

uprzejmie przeprasza Czytelnikéw za brak podpisu pod fot. 2
Petny podpis brzmi: Fot. 2. Towarzysz Gustaw Husak w rpz-

mowie z mgr A. Kaminskim - przewodniczacym Komisji Miedzynarodowej /17 Badania Mie-

dzynarodowe, Bratystawa, listopad 1980r. /.
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WYTYCZNE DLA AUTOROW ARTYKULOW
DO BIULETYNU TECHNICZNEGO "MERA”

1. Materiaty do Biuletynu "M era" zamawia redakcja wedtug planu tematycznego. Przyjmowane
sg réwniez artykuty zaproponowane przez autoréw, po uzgodnieniu z redakcjg tematyki i termi-

nu nadestania materiatu.

Il. Autorzy artykutéw zwigzanych z pracami prowadzonymi w instytucji, w ktérej sg zatrudnie-
ni, powinni uzyskaé¢ zgoda kierownika /Dyrektora/ na publikacjg materiatow.

I1l. Do materiatu do publikacji prosimy dotaczy¢: krotkag informacja zawierajgca imig /w pet-
nym brzmieniu/ i nazwisko, posiadane tytuty naukowe, miejsce pracy, ew. dorobek naukowy i
publicystyczny w dziedzinie zwigzanej z tematem pracy, a takze adres dla przestania honora-
rium autorskiego.

W maszynopisie, nie nalezy stosowac¢ zadnych wyrdéznien /np. spacja, podkreslenia, duze lite-
ry w tytutach/ ewentualne propozycje dotyczace wyréznien tekstu moga by¢ podane na kopii
maszynopisu zwyklym czarnym otéwkiem.

Wzory matematyczne, chemiczne, litery greckie i r6zne znaki spec¢jalne prosimy wpisywa¢
wyraznie dtugopisem lub piérkiem. Nalezy zwraca¢ réwniez uwagg na rozréznienie”, znakéw po-
dobnych: 0,0 /litery/ od O /zero/ 1 /litera/ od 1 /jedynki arabskiej/ il /jedynki rzymskiej/
itp. Odnos$niki powinny by¢ pisane u dotu tej stronicy maszynopisu, na ktérej znajduje sie od-
sytacz - i numerowane kolejno cyframi arabskimi.

Podpisy do rysunkéw i fotografii nalezy sporzadzi¢ w formie oddzielnego wykazu. Miejsca
zamieszczania ilustracji i tablic w tekscie powinny by¢ zaznaczone przez wpisanie numeréw
rysunkéw lub tablic, zwyktym otéwkiem na lewym marginesie maszynopisu.

Spis literatury powinien zawiera¢ : przy ksigzkach - nazwisko autora /bez tytutéw/ i pierw-
szg literg imienia, polny tytut ksigzki, wydawca, miejsce i rok wydania: przy czasopismach
nazwisko autora i pierwszag literg imienia, tytut artykutu, nazwg czasopisma, numer i rok.

Cato$¢ materiatu tekstowego nalezy ponumerowaé, oznaczajac wszystkie strony maszynopisu
cyframi arabskimi.

Materiat ilustracyjny

llustracje kreskowe, tj. rysunki powinny by¢ wykonane w formie gotowej do bezposredniej
reprodukcji, tj. wykreslone tuszem na kalce technicznej i dostarczone w 1 egz. Kazdy rysunek
powinien by¢ wykonany na oddzielnym arkuszu, czarnym tuszem, opisany pismem technicznym
o0 jednakowej grubosci linii 0,3 mm. Wskazane jest przygotowanie rysunkéw do reprodukcji
w skali 1 : 1 - na 1 szpaltg /wéwczas podstawa powinna wynosi¢ 10 c.m/ lub na 2 szpalty
/podstawa - 21 cm/. Odbitek rysunkéw wykonanych na papierze Swiattoczutym redakcja nie
przyjmuje.

Fotografie ilustrujgce tekst nalezy skiada¢ w 2 egzemplarzach, /wykonanych na biatym
btyszczacym papierze wyraznych, ostrych i kontrastowych, w formacie 13 x 18 cm. Odbitek
fotograficznych prosimy nie spina¢ ani opisywa¢ na odwrocie twardym otéwkiem lub dtugopi-
sem. Opiséw koniecznych do zamieszczenia na fotografii nie nalezy nanosi¢ bezposrednio na
odbitka lecz na przezroczystag kartka przyklejong do odwrotnej strony i przetozong na stronag
czotowg fotografii /rodzaj koszulki ochraniajacej fotografig i stuzacej zarazem do opisu/.

touoraria autorskie sg wyptacane po ukazaniu sig artykutu w czasopismie.
Kazdy z autoréw artykutu otrzymuje 1egz. autorski czasopisma.
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