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AUTOMATYZACJA - PODSTAWOWY CZYNNIK

PODNIESIENIA EFEKTYWNOSCI GOSPODARKI NARODOWE]

Ostatnie tygodnie 1979 roku uptywaty w na-
szym Kkraju w szczeg06lnej atmosferze. Nasza
partia, a wraz z nig cate polskie spoteczenst-
wo, wszj'stkie ogniwa gospodarki narodowej,
wkroczyty w decydujgcag faze przygotowan do
VIl Zjazdu, Dokonano wszechstronnego bilan-
su osiggnie¢ i wytyczono podstawowe kierunki
rozwoju Polski na lata osiemdziesigte. Ogdl-
nonarodowa dyskusja, pokazujac co pod prze-

wodem partii zrobiliSmy i nie ukrywajac trud-
nosci ostatnich lat, skierowata gtéwny nacisk
na zadania, ktére przed nami stoja.

Przede wszystkim musimy sie dostosowac
do nowych warunkéw wewnetrznych i zewnetrz-
nych. Wyczerpane bowiem zostaty niektére
czynniki, przyczyniajgce sie do wysokiego
tempa rozwoju w latach siedemdziesigtych w
postaci duzej podazy ragk do pracy, mozliwosci

Wystawe zwiedzajg | Sekretarz KC PZPR Towarzysz Ddward Gierek, Cztonek Biura Politycz-
nego | Sekretarz KW PZPR w Katowicach Towarzysz Zdzistaw Grudziern i Minister Przemystu
Maszynowego dr inz. Aleksander Kope¢. Wyjasnien udziela Naczelny Dyrektor ZPAIAP "Mera"
dr inz. Zdzistaw tapifiski oraz Dyrektor CNPSS doc. dr hab. inz. Ryszard Pregiel.



wzrostu naktadéow na inwestycje, uzyskiwania
dogodnych kredytow zagranicznych oraz zaku-
pu tanich surowcow i paliw. Nie mamy tu juz
za wiele rezerw. Przyktadem moze by¢ tran-
sport lub energetyka, na rozw6j ktéorych wy-
daliSmy w minionym dziesiecioleciu wiele mi-
liardow ztotych. Lecz to, co wystarczato wczo-
raj, obecnie nie nadgza za znacznie bardziej
rozwinietym potencjatem przemystu. Dalszych
wiec mozliwos$ci rozwoju naszego kraju nalezy
upatrywaé¢ przede wszystkim w podniesieniu
efektywnosci gospodarowania. Jest to sprawa
najwyzszej wagi, w rozwigzaniu ktorej czoto-
wa role petni przemyst automatyki i aparatury
pomiarowej. Dobitnie podkreslaja to wytyczne
na VIII Zjazd Polskiej Zjednoczonej Partii Ro-
botniczej wskazujgc, ze w najblizszych latach,
realizujgc zadania postepu naukowo-technicz-
nego, nalezy zapewni¢ warunki dla osiggniecia
istotnego postepu w nastepujacych dziedzinach:
automatyzacji weztow, linii produkcyjnych,
wydziatdw i zaktaddw; w pierwszej kolejnosci
nalezy objgé automatyzacjg procesy technolo-
giczne, pomiarowo-kontrolne, projektowania
w przemys$le oraz kierowania systemami w
energetyce, transporcie,fgcznosci, stuzbie
zdrowia, handlu wewnetrznym i ustugach;
- wprowadzenia do proceso6w produkcyjnych
wysokowydajnych i niezawodnych robotéow i ma-
nipulatoréw przemystowych;
- rozwoju nowoczesnych technik obliczenio-
wych, metod badali oraz analizy konstrukcji i
kontroli jakos$ci produkcji;
- zastosowania mikroprocesorow w urzadze-
niach automatyki, w zaktadach sterujgcych,
kalkulatorach i testerach elektronicznych, a
takze w robotach i manipulatorach™.

O wadze, jakg nasza Partia przywigzuje do
tych zagadnien $wiadczy m.in. fakt powierze-
nia Zjednoczeniu "-Mera" oprawy kuluarowej
pierw'szej z wojewo6dzkich konferencji sprawo-
zdawczo-wyborczych poprzedzajgcych VIII
Zjazd PZPR, ktéra odbyta sie w dniu 11 grud-
nia ub. roku w Katowicach. Z wystawa zorga-
nizowana w kuluarach tej konferencji zapoznat
sie szczegdtowo | Sekretarz ICC PZPR Towa-
rzysz Edward Gierek, ponad 500 delegatow
najwiekszej w kraju partyjnej organizacji wo-
jewodzkiej, wielu czotowych dziataczy panst-
wowych m.in. ministrowie przemystu maszy-
nowego, goérnictwa, budownictwa i materiatéow
budowlanych.

Na wystawie, ktorej patronowato hasto
"Elektronika w stuzbie przemystu, w stuzbie
cztowieka"™ zaprezentowano ogétem 123 nowe
wyroby i opracowania systemowe Zjednoczenia
"Mera"™. Ponadto, jako gos$cie Zjednoczenia,
niektére swoje opracowania przedstawili: In-
stytut Informatyki Czasu Rzeczywistego Poli-
techniki Slaskiej i Centrum Automatyki i Elek-
trotechniki Gorniczej EMAG w Katowicach.

Zgodnie z rola gospodarza, najliczniej wy-
stawito swoje wyroby Centrum Naukowo-Pro-
dukcyjne Systeméw Sterowania "Mera". Wsrod
nich szczegdlne zainteresowanie delegatow
wzbudzito najnowsze dzieto polskiej automaty-
ki - rodzina mikrokomputeréw MERA-GO. Po-

~Aolne mikrokomputery tej rodziny, o kto-

rej piszemy oddzielnie, zostaty dostosowane
sprzetowo i programistycznie do réznorodnych
zastosowan; od pracowni inzynierskiej po po-
mieszczenia o agresywnych atmosferach prze-
mystowych. Seryjna produkcja mikrokompute-
row MERA-60 ruszyta w listopadzie 1979 roku
w Zaktadzie Urzadzen Automatyki Przemysto-
wej CN PSS "Mera"™ w Sosnowcu, Zwraca po-
wszechng uwage bardzo krotki okres czasu
dzielgcy narodziny koncepcji od terminu wdro-
zenia do produkcji. Podjete z inicjatywy Na-
czelnego Dyrektora Zjednoczenia dr int. Zdzi-
stawa tapinskiego prace nad opracowaniem
systemu MERA-60 rozpoczeto zaledwie w lutym
1979 r. Jedng z gtéwnych okolicznos$ci sprzy-
jajacych temu niezwykle szybkiemu tempu by-
ta doskonata wspotpraca ze specjalistami ra-
dzieckimi, twdrcami mikroprocesora, na kto-
rym oparto MEILpl-60. Wspétpraca ta okazata
sie bardzo owocna dta obu stron, o czym S$wiad-
czy fakt duzych zakupéw systemu MERA-60
przez organizacje radzieckie.

Procz nowych mikrokomputerow, na ktérych
podczas katowickiej konferencji "biegta™ infor-
macja o organizacji partyjnej' i gospodarce wo-
jewodztwa, duze zainteresowanie wsrdd gosci
i delegatéw wzbudzaty specjalizowane systemy
komputerowe:

- system $ledzenia ruchu pociggo6w/CN PSS/,
- system awizacji pociggow / CNPSS/,

- system sterowania maszyng wyciggowg dla
szybow giebinowych /CNPSS/,

- system sterowania tkalnig zakardowg / "Me-
ra-Poltik"/,

- system sterowania flotacjg rud cynku i oto-
wiu /CNPSS/,

- system wspomagania lekarza / CN PSS/,

- systemy technicznego przygotowania produk-
cji /"Mera-Elzab™, "Mera-Elwro"/,

- system magazynowy / CN PSS/,

- system sterowania blokiem energetycznym
/["Mera-Elwro™/,

- system nadzoru i centralnej rejestracji pa-
rametrow procesé6w walcowniczych /CN PSS/.

Na trzeci dziat wystawy sktadata sie apa-
ratura pomiarowa i technologiczna, wsréd
ktorej wyrdzniaty sie defektografy do kontroli
lin stalowych /CN PSS/, krystalodigrafy do
kontroli proceséw odlewniczych /CN PSS/,pen
liwomierze /"Mera-PIAP"/, programery pa-
mieci potprzewodnikowych /CN PSS/, testery
i analizatory stanéw logicznych /CN PSS/,
Wystawa dowiodta jak bogata jest oferta Zjed-
noczenia "Mera"™ dla polskiego przemystu i
jak wiele mozna uzyskaé¢ optymalnie stosujac
technike komputerowg do sterowania procesa-
mi produkcyjnymi. Na szczeg6lne podkresle-
nie zastuguje fakt wystawienia systemow w
otoczeniu plansz i modeli obrazujgcych kon-
kretny obiekt przemystowy, na ktérym dany
system pracuje. Znakomicie to utatwiato
orientacje zaréowno co do funkcji systemu, jak
i osigganych przez niego efektéw. W zgodnej
ocenie delegatéw byt to dobry wkiad Zjedno-
czenia "Mera" do toczacej sie dyskusji przed-
zjazdowej nad sposobami udoskonalenia pol-
skiej gospodarki.
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SYSTEM MIKROKOMPUTEROWY MERA-60

ZASTOSOWANIE |

W roku 1979 Centrum Naukowo-Produkcyji
ne System6w Sterowania w Katowicach pod-
jeto produkcje systemu mikrokomputerowe-
go MFHA-60 przeznaczonego do: sterowania
procesami technologicznymi, obliczen inzy-
nierskich oraz badah naukowych. System mi-
krokomputerowy opracowany zostat we wspot-
pracy ze Zwigzkiem Radzieckim i w oparciu o
baze elementowg wielkiej skali integracji pro-
dukcji ZSRR i elementy produkcji polskiej. Sys-
tern wyposazony jest w urzadzenia peryferyjne
produkcji krajowej, jak rdwniez krajowe urzg-
dzenia sprzezenia z obiektem.

MERA-60 byta prezentowana w trzech wer-
sjach konstrukcyjnych i funkcjonalnych na wy-
stawie osiggnie¢ problemu weztowego koordy-
nowanego przez Zjednoczenie "Mera"™ w grud-
niu 1979 roku w Katowicach. Artykut niniejszy
przedstawia obecny zakres zastosowan tego
systemu, jego architekture oraz perspektywy
rozwoju.

Systemy mikrokomputerowe
w zaktadach przemystowych

W zaktadach przemystowych systemy kom-
puterowe spetniajg wielorakie funkcje, zalezne
od stopnia rozwmju procesu technologicznego i
rozwoju organizacji samego zaktadu.

ARCHITEKTURA

Z punktu widzenia funkcji systemoéw, mozna
wprowadzi¢ nastepujaca ich klasyfikacje:
- systemy zarzadzania zaktadami przemysto-
wymi,
- systemy kierowania zaktadami,wzglednie pro-
cesami technologicznymi o dziataniu bezpo-
Srednim,
- skomputeryzowane systemy pomiarowe,
- systemy dyspozytorskie pracujace na biezg-
co,
- systemy sterujace procesami technologicz-
nymi.
Podang klasyfikacje zwigzang z systemami
pracujacymi w czasie rzeczywistym ilustruje
tabela 1.

Celem zasadniczym wprowadzania do prze-
mystu systemow komputerowych jest:

- podniesienie wydajnosci produkcji i efektyw-
nosci produkcji,

- poprawa jakosci produkcji,

- poprawa bezpieczenstwa pracy.

Funkcje przemystowych systeméw kompu-
terowych przedstawia rys. 1. Nalezy zwrocié
uwagej ze najwieksze efekty techniczno-eko-
nomiczne uzyskuje sie przy petnym powigza-
niu pracy systemu z okreslonym procesem

Rys. 1. Funkcje przemystowych systeméw komputerowych



Typ
systemu

Nazwa i funkcje
systemu

Systemy kierowania
zaktadem wzglednie
procesem technolo-
gicznym

Przemystowe systemy
pomiarowe

Systemy dyspozytorskie

Systemy sterujgce
procesami technolo-
gicznymi

Klasyfikacja systemow komputerowych stosowanych w przemyséle

Charakterystyka
techniczna systemu

- systemy o dostepie
zdalnym,

- systemy o dziataniu
bezposrednim

- systemy o dziataniu
bezposrednim pracujace
na biezgco

- systemy o dziataniu
bezposrednim pracujace
na biezgco

- systemy o dziataniu
bezposrednim pi‘aCujace
na biezgco

Tabela 1

Sposéb
realizacji
systemu

Systemy teleinfor-
matyczne sieci
mini i mikrokompu-
terowe

mini i mikrokom -
putery

mini i mikrokom-
putery

mini i mikrokom-
putery

technologicznym. Z podanej powyzej klasyfi-
kacji wynika, ze system mikrokomputerowy
opracowywany dla przemystu musi spetniac
funkcje od I-1V wymienione w tabeli 1. Tak
rozlegty zakres zastosowan wymaga od syste-
mu duzej elastycznos$ci w strukturze oraz réz-
nych wersji konstrukcyjnych,

Z punktu widzenia zakresu zastosowan pre-
zentowany system mikrokomputerowy MERA«-60
przewidziany jest do:

- przemystowych i laboratoryjnych uktadow
pomiarowych,

- systemoéw dyspozytorskich,

- systemow sterujacych procesami technolo-
gicznymi.

Niezaleznie od powyzszego MERA-60 w swej
najprostszej wersji moze by¢ stosowana do ob-
liczen inzynierskich oraz do rozwoju oprogra-
mowania systemow wymienionych powyzej. Ze
wzgledu na przyjete rozwigzania mozliwe jest
budowanie struktur hierarchicznych bazujacych
na MERA-60 oraz duzych minikomputerach np,
MERA-400. Mozliwa jest rowniez wspoipraca
MERA-60 ze sobg w uktadach sieciowych. Z
tego wzgledu system MERA-60 moze by¢ réw-
niez stosowany do kierowania zaktadami wzgled-
nie procesami technologicznymi /typ systemu I,
tabela 1/. Celem realizacji omoéwionych funkcji
system MERA-60 jest opracowany w trzech
wersjach konstrukcyjnych oraz ze wzgledu na
przyjeta strukture magistralowag moze by¢ kon-
figurowany z réznych modutéw.

Ogolna charakterystyka systemu MERA-60

MERA-60 stanowi modularny system mi-
krokomputerowy, w ktérym zastosowano no-
woczesng technologie pétprzewodnikowg typu
MSI oraz LSI. Podstawowym elementem sys-
temu jest standardowa magistrala sktadajaca
sie z:

-16 linii danych i adreséw,
- 23 linii sterujacych.

Do magistrali dotgczony jest procesor, mo-
duty pamieci po 4K stow 16-bitowych /RAM i
EPROM/, wybrane dla danej konfiguracji mo-
dutly standardowe systemu oraz moduty spe-
cjalne, zaprojektowane zgodnie z wymaganiami
uzytkownika /rys. 2/. W danej chwili tylko je-
dno urzadzenie decyduje o dostepie wybranego
modutu do magistrali. Urzadzeniem takim jest
zazwyczaj procesor lub modut, wyposazony w
uktady tzw. bezposredniego dostepu do pamie-
ci.

Obstuga przerwan, wywotanych zdarzeniami
w systemie moze odbywaé¢ sie dwoma sposoba-
mi:

- sposobem obstugi programowej, realizowa-
nej na zasadzie programowego badania reje-
stru statusu wybranego modutu,

- sposobem obstugi sprzetowej za posrednict-
wem badania stanu logicznego okreslonych li-
nii sterujagcych magistrali, po wykonaniu Kko-
lejnego rozkazu aktualnie realizowanego pro-
gramu.



Pamigc Dysk Drukarko Stacjata Monitor

kasetowa  typu moialko- $mypapw ekranowy
typu 5P55DE  wa typu  rowytypu typu
PK-1 DzmMm SPTP-3 7952

\

Procesor Pomig¢  Pamie¢  Pamieé Zegar  Kontroler Kontroler Interfejs  Interfejs Interfejs

16bitowi, RAMAK EPROh  RAMAK progra- pamieci  pamieci V-2A V-2A
mowany kasetowe/  dyskowe/
Ml Pl MPS-60 MPR-60 MZP-60 MPK-60 MPD-60 MDK60 MCD-60 MDK-60
i i \ i i
< ’ \1 <1

MAGISTRALA

\’ \’
Interfejs Interfejs tnterfe/s We/écia Konwertor
Y-2A DSC CAMAC cyfrowe amlognn-
cyfrowy
MDK-60 MtE-61 MCM-60 MDX-60 MAC-60
Rys. 2, Ogo6lna struktura systemu MJ3RA-60

Przy sprzetowej obstudze przerwan stosuje W systemie MERA-GO wykorzystywane sg
sie tzw. wektoryzowany system przerwan, trzy typy rozkazéw: bezadresowe, jednoadre-
umozliwiajgcy praktycznie natychmiastowe sowe i dwuadresowe. W rozkazac)) bezadreso-
zidentyfikowanie Zrodta przerwania /z cza- wych kod rozkazu zawiera tylko kod operacji.
sem zwioki 2 - 35 s/ i uruchomieniu programu W kodach rozkazéw jednoadresowanyeh i dwu-
obstugi przerwania. adresowych zwykle zawarta jest informacja,

Modut umieszczony na pozycji najblizej w ktéora okresla:
stosunku do procesora posiada najwyzszy prio- - wykonywang funkcje,
rytet obstugi przerwan. Modut umieszczony na - rejestry ogdlnego przeznaczenia, wykorzy-
ostatniej pozycji - priorytet najnizszy. Wszyst- stywane przy pobieraniu operandow,
kie moduty dotaczone do magistrali posiadaja - spos6b adresacji.
adresy z zakresu L600OOg - 1777769, zaé pa- W procesorze systemu MERA-60 zrealizo-
mie¢ operacyjna jest adresowana w zakresie wanych jest sprzetowo osiem rejestrow /RO-R7/
000000 - /'!18K stéw/. Zakres adresowania ogdlnego przeznaczenia. Rejestry te moga by¢
od OO0GOQg - 000376~ zarezerwowany jest dla wykorzystane jako:
tzw, wektoréw przerwan. - akumulatory,

Programowanie systemu moze odbywac sie - rejestry adresowe, )
w trojaki sposéb: - rejestry adresowe, ktéorych zawartosé¢ zmie-
- w kodzie wewnetrznym przy pomocy konsoli nia sie automatycznie. /Automatyczne zwiek-
operatora /monitor ekranowy typu MERA-7952 szenie zawartosci rejestru adresowego  pod-
lub drukarka z klawiaturg typu DZM-180 KSR/ czas manipulowania kolejnymi komérkami pa-
- w jezyku symbolicznym ASSEMBLER z wy- migci nosi nazwe adresacji autoinkrementnej.
korzystaniem procesoréw EDYTOR i LINKER Automatyczne zmniejszenie za}wartoém_ reje-
- w jezykach wyzszego rzedu FORTRAN IV, stru adresowego' podczas manipulowania kolej-
BASIC, COBOL. nymi komérkami nosi nazwe adresacji autode-

Sprzetowo obstugiwany stos systemowy krementnej. Sposoby te moga by¢ wykorzysta-
umozliwia automatyczne zapisywanie lub od- ne do przetwarzania danych zorganizowanych
czytywanie adreséw wyjscia przy skokach do w postaci tablic/,
podprograméw i powrotach z podprograméw - rejest_ry |ndeksowe,_zawartoéé ktérych do-
oraz automatyczne zapisywanie aktualnej dawana jest do stowa indeksowego celem otrzy-
zawartosci licznika rozkazéw oraz rejestru mania adresu operandu. Pozwala to na tatwg
statusu procesora w stosie i nastepnie wpisa- komunikacj¢ z réznymi elementami tablicy.
nie wektora przerwania do licznika rozkazow Wykorzystanie autoinkrementnego i autode-
1lrejestru statusu procesora. Oproécz przer- krementnego sposobu adresacji daje mozliwos$¢
wan wystepujacych w magistrali moga by¢ wy- organizowania stosu. W charakterze wskaznika
wotane w systemie przerwania programowe stosu moze byé w programie ewybrany dowolny
przy uzyciu specjalnych instrukcji. rejestr ogélnego przeznaczenia. Pewne rozka-



zy Iwykorzystywane przy obstudze przerwan,
w skokach do podprograméw i powrocie z nich/
automatycznie wykorzystujg rejestr R6 w cha-
rakterze sprzetowego wskaznika stosu. Rejestr
R7 spetnia funkcje licznika rozkazéw. Z tego
powodu jego uzycie w charakterze rejestru
ogb6lnego przeznaczenia ogranicza sie do przy-
padkéw adresowania autoinkrementnego, auto-
inkrementnego posredniego, wzglednego oraz
wzglednego posredniego. Lista rozkazéow mi-
krokomputera MERA-60 jest kompatybilna z
lista rozkazéw mikrokomputera PDP-11/08
firmy DEC. Architektura systemu bazuje na
magistrali,do ktorej sg dotgczane moduty
sprzetowe.

Moduly systemu mozna podzieli¢ na cztery
grupy:

- standardowe moduty mikrokomputera /pro-

cesor, pamieci RAM i ROM/,

- standardowe moduty urzadzen peryferyjnych,
- standardowe moduly sprzezenia z obiektem,
- niestandardowe moduty dostosowane do spe-
cyficznych potrzeb uzytkownika.

Maksymalna ilo§¢ modutéw dotgczonych do
magistrali wynosi 17 /przy zastosowaniu dwdch
dodatkowych kaset/.

Moduty standardowe:

M1 - procesor, ELEKTRONIKA-60 z rezydu-
jaca pamiecig dynamiczng 4K 16-bitowych stow
Pl - pamie¢ dynamiczng 4K 16-bitowych stéw
MPRCO - pamigé¢ dynamiczna 4K 16-bitowych
stdbw z restartem /w opracowaniu/

MPS 60 - pamig¢ EPROM 4K 16-bitowych stow
/w opracowaniu/

MDK 60 - modut transmisji szeregowej w stan-
dardzie V-24
MCD 60 - modut sterowania stacji tasmy papie-
rowej SPTP-3 czytnik CT-2100, perforator
DT-105/S
MPD 60 - kontroler pamieci dyskowej
MCM 60 - adapter interfejsu CAMAC
MIE 60 - adapter interfejsu IEC STANDARD
ARO /w opracowaniu/
MDX 60 - uktad wejs¢ dwustanowych
MAX 60 - konwerter analogowo-cyfrowy z 16-
wejsciami analogowymi /w opracowaniu/
MXS 60 - programowalny zegar systemowy
/w opracowaniu/.
Moduty systemu MERA-60 ilustruje rys. 2.

Z punktu widzenia konstrukcyjnego system
MERA-60 produkowany jest w czterech wer-
sjach.

MERA-60/10 /bazowa/. Jest to wersja bez-
dyskowa, w ktérej mozliwe jest zastosowanie
modutdw standardowych i specjalnych. MERA-
60/10 wykonywana jest jako wersja biurkowa
/do obliczen/ lub wersja szafkowa z peryferia-
mi wolno stojagcymi. Opcjonalnie do wersji ba-
zowej mikrokomputera mozna w postaci szafki
wolno stojacej dotaczy¢ dysk. Rozwigzanie kon-
strukcyjne tej wersji przedstawia fot.l.

MERA 60/20. Wersja dyskowa - pz'zemysio-
wa systemu MERA-60 polega na dotaczeniu do
magistrali systemu pamieci na dyskach elastycz-
nych typu SP-55DE za pos$rednictwem modutu
MPD-60. Prace mikrokomputera nadzoruje
system operacyjny RT-li.

PUzypoTO"
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Fot. 1» Widok zewnetrzny wersji bazowej MERA-60/10



Mozliwe jest zastosowanie dwu wersji systemu
operacyjnego:

RT-11 SJ - system jednozadaniowy,

RT-11 F/B - system dwuzadaniowy,

W systemie dwuzadaniowym zadaniu realizo-
wanemu na poziomie F /Foreground/ przypisu-
je sie wyzszy priorytet, za$ zadaniu na pozio-
mie B /Background/ przypisuje sie priorytet
nizszy. Tak wiec zadaniem na poziomie F mo-
ze by¢ program sterowania w czasie rzeczy-
wistym, za$ réwnocze$nie na poziomie B mo-
ze by¢ realizowany program obliczeniowy w je-
zyku BASIC,wzglednie moze by¢ przygotowy-
wany inny program uzytkowy z zastosowaniem
procesorow systemowych. MERA 60/20 posia-
da obudowe odporng na narazenia przemystowe,
W wersji tej stosuje sie moduty sprzezenia z
obiektem.

MERA 60/30. Wersja MERA 60/30 stanowi
pewne dalsze rozwiniecie funkcjonalne wersji
dyskowej. W wersji tej potgczono w integral-
ng cato$¢ mikrokomputer, jego peryferie i ka-
sete systemu CAMAC /fot. 2/. Programowa-
nie systemu w tej wersji odbywa sie w jezyku
FORTRAN, rozszerzonym o funkcje wynikajg-
ce ze specyfiki systemu CAMAC. Ta wersja
konstrukcyjna systemu posiada rowniez obu-
dowe odporng na narazenia przemystowe.

Kierunki zastosowan systemu MERA-60

System MERA-60 znajduje sie obecnie w
stadium opracowywania konstrukcyjnego. W
produkcji znajduje sie wersja bazowa tego sys-
temu. Rownolegle z wprowadzeniem do pro-
dukcji nowych modutéw tego systemu. Instytut

Fot. 2. Widok zewnetrzny wersji MERA-60/30



Systemow Sterowania prowadzi intensywne pra-
ce zwigzane z opracowaniem pewnej klasy
systemow obiektowych. Z punktu widzenia kon-
figuracji sprzetu i funkcji najbardziej intere-
sujace sg dwa systemy przeznaczone do zasto-
sowania w przemysle:

- gornictwa rud metali kolorowych,

- hutnictwa zelaza i stali.

Pierwszy z podanych powyzej systemow
zrealizowany zostat probnie w Kombinacie
Goérniczo-Hutniczym - "Bolestaw"-realizuje on
funkcje pomiaru procesu flotacji rud cynku i
otowiu. System dokonuje pomiaru zawartosci
takich pierwiastkéw jak: cynk, otéw, miedzZ i
zelazo w odpadach poflotacyjnych. Pomiar ten
prowadzony w czasie rzeczywistym pozwala
na bardziej prawidtowe sterowanie procesem
flotacji i zmniejszenie strat takich pierwiast-
kéw jak cynk i otow. Drugi system przygoto-
wywany dla potrzeb walcowni ciggtych blach
ltuty "Katowice'" oparty jest o strukture hie-
rarchiczng mikrokomputera MERA-60 i mi-
nikomputer MERA-400. System ten zwany
diagnostycznym okresla stan pracy linii wal-
cowniczej, ktory charakteryzuje sie stanem
4000 wejsé dwustanowych okreslajagcych gtow-
nie takie parametry jak zataczenie i wytacze-
nie napeddow.

Mikrokomputery MERA-60 w ilosci 8 sztuk
wyposazone w moduly wejs¢ dwustanowych ty-
pu MDK-60 pracujg jako koncentratory infor-
macji wykrywajac z rozdzielczos$ciag cza-
su lepszg niz 0, 1s. zmiane stanu jednego
z czterech tysiecy wejs¢ systemu. Minikom-
puter MERA-400 hierarchicznie wyzszy od mi-
krokomputerow realizuje funacje raportowania
stanu obiektu. Nalezy zwr6ci¢ uwage na fakt,
ze tak rozbudowana linia technologiczna jaka
jest walcownia blach moze by¢ kontrolowana
w swej pracy tylko przez tak rozbudowany sys-
tem komputerowy.

Aspekty techniczno-ekonomiczne
zwigzane z eksploatacjg mikrokomputerowych
systeméw przemystowych

Zasadniczym problemem zwigzanym z roz-
wojem niektédrych proceséow technologicznych

w przemysle jest stworzenie mozliwosci wpro-
wadzenia tam komputerowych systeméw stero-
wania. Bardzo wydajne procesy takie jak np.
proces walcowniczy blach grubych przy wydaj-
nosci linii produkcyjnej rzedu 4 miliony ton
wyrobéw na rok, transport kolejowy przy prze-
oiegu w rejonie powyzej 1000 pociggéw na dobe
wysokowydajne procesy flotacyjne w gérnict-
wie rud metali kolorowych nie moga by¢ prak-
tycznie zrealizowane bez udziatlu komputero-
wych systemdéw sterowania.

Pierwszym zatem z komputeryzacji proce-
sow technologicznych jest mozliwo$¢ projekto-
wania linii produkcyjnycn o bardzo duzych wy-
dajnosciach. Stosowanie w tak wydajnych pro-
cesach systemow komputerowych stawia w
odniesieniu do sprzetu i oprogramowania bar-
dzo wysokie wymagania.niezawodnos$ciowe.

W oparciu o prowadzone prace mozna stwier-
dzi¢, ze system obiektowy wtgczony w wysoko-
wydajny proces technologiczny musi charakte-
ryzowac sie Srednim czasem miedzyawaryj-
nym /MTBF/ powyzej 5000 godzin. Wedtug
wstepnej oceny system MERA-60 dzieki za-
stosowaniu elementow wielkiej skali integracji
posiada okre$lone powyzej parametry niezawod-
nosciowe.

Przedstawiony w artykule system mikrokom-
puterowy MERA-60 stanowi bez watpienia no-
wy element zwigzany z rozwojem sprzetu kom-
puterowego produkowf nego w kraju. System
ten rozszerza mozliwosci realizacji obiekto-
wych systemdéw sterowania w przemysle, tran-
sporcie, medycynie i innych gateziach gospo-
darki. Modularna budowa systemu umozliwia
ciggty jego rozwdj zaréwno w sensie sprzeto-
wym jak i programowym. W najblizszym cza-
sie przewiduje sie opracowanie wersji ME-
RA-60 przystosowanej do automatyzacji prac
inzynierskich. Wersja ta bedzie wyposazona w
monitor graficzny i stot kreslarski. Prowa-
dzone sg réwniez prace nad zastosowaniem
MERY-60 do systemow sterowania gniazd ob-
réobczych / systemy DNC/.
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SYSTEM OPERACYJNY SOM-51
DLA MINIKOMPUTERA MERA-400

Przeznaczenie systemu

SOM-51 jest pierwszg wersjg handlowg sys-
temu operacyjnego SOM-5 opracowywanego w
PSK "jyiera-Systeni'. Prz.y opracowywaniu te-
go systemu' Mera-Systern"wspotpracuje z ITWj_,
Wersja SOM-51 bedzie rozpowszechniana przez
PSK "Mera-System™ ewentualnie przez BGD
“"Mera-Centrum™ w roku 1981.

Podstawowym jezykiem programowania jest
jezyk MUMPS, ktorego interpreter stanowi
cze$6 sktadowgq systemu. Pozwala on wykorzy-
sta¢ jednoprocesorowy minikomputer ME-
RA-400 do budowy systemdéw zarzagdzania z dy-
skowa bazg danych, dostepng w trybie konwer-
sacyjnym z duzej liczby terminali. Baza da-
nych zaktadana jest w pamieci dyskowej ME-
RA 9425, za$ jako terminale wykorzystywane
mogg by¢ drukarki znakowo-mozaikowe”-z kla-
wiaturg DZM-180/KSR, badZ monitory ekra-
nowe MERA 7910. Pomocniczymi urzadzenia-
mi w systemie sg czytniki i perforatory tasmy
papierowej, drukarki znakowo-mozaikowe i
dyski elastyczne.

System moze wspoétpracowac¢ z dalekopisami
podtaczonymi do sztywnych linii telegraficznych
Parametry zasadnicze:

- pamie¢ operacyjna - 64 k stéw
- pamie¢ dyskowa - 2-4 moduty /10-20 kB/
- liczba terminali - 16 sztuk.

Charakterystyka jezyka MUMPS

MUMPS jest jezykiem proceduralnym, po-
rownywalnym z poziomem jezyka FORTRAN.
Jest on wyraznie zorientowany na przetwarza-
nie zmiennej dtugosci tancuchéw znakowych
przechowywanych w pamieci dyskowej. Inter-
preter jezyk." zawiera aparat do organizowania
hierarchicznej bazy danych oraz symbolicznego
dostepu do jej elementow.

W systemie moze istnie¢ do oSmiu niezalez-
nych baz danych. Kazda z nich dostepna jest
dla okres$lonej klasy uzytkowmikéw i chroniona
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przed dostepem uzytkownikéw z innych klas.
Wykonywanie programu napisanego w je-

zyku MUMPS jest w petni interpretacyjne /po-
S§redni kod nie jest tworzony/. Interpreter za-
pewnia dwa sposoby pracy: 1/ bezpos$redni, w
ktéorym programy sa redagowane, uruchamia-
ne i pamietane, 2/ pos$redni,w ktérym te pro-
gramy sg wykonywane. Interpreter wyposazo-
ny jest w biblioteke programoéw pomocniczych
/iltiiity/ dostepnych w programach aplikacyj-
nych, pisanych w jezyku MUMPS oraz biblio-

teke systemowa utatwiajacg operatorowi ob-
stuge systemu.

Struktura systemu operacyjnego

System Operacyjny SOM-5 jest systemem
modularnym zaréwno w sensie statycznym jak
i dynamicznym. Moduty statyczne zwane seg-
mentami programowymi sa modutami okresu
translacji i znikajg w procesie linkowania /kon-
solidacji/. Moduty dynamiczne zwane warst-
wami sg modutami okresu dziatania systemu
/tzn. sg rozro6znialne po zatadowaniu do pa-
mieci operacyjnej/. Warstwa sktada sie z seg-
mentéw i z punktu widzenia procesu translacji
i konsolidacji tworzy niezalezny program. Po
zatadowaniu do pamieci operacyjnej kazda
warstwa lokowana jest we wiasnym bloku pa-
mieciowym. Warstwy wspdtpracujg ze sobg
za pomoca ekstrakodéw. Uktadowy i progra-
mowy aparat protekcji dynamicznej warstw
zapobiega rozprzestrzenianiu sie btedéw z
warstw uruchamianych lub "uszkodzonych™ w
wyniku awarii pamieci operacyjnej do innych
warstw. Aparat dynamicznej protekcji stuzy
lepszej lokalizacji btedéw pojawiajgcych sie w
czasie pracy systemu, co z kolei jest podsta-
wa do osiggniecia zwiekszonej niezawodnos$ci
systemu,

W kazdej warstwie moze by¢ uruchomiona
pewna liczba proceséw sekwencyjnych. Proce-
sy sekwencyjne wszystkich warstw dziataja
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wspoétbieznie. Podziat czasu procesora miedzy
procesy wspotbiezne oraz dynamiczng protek-

cje warstw zapewnia jadro systemu operacyj-
nego IWA.

Pierwsza wersja systemu SOM-5
SOM-51 sktada sie z czterech warstw:
- warstwy podstawowej realizujacej transmi-
sje blokowe danych miedzy pamiecig operacyj-
ng i urzadzeniami zewnetrznymi
- warstwy operatorskiej realizujgcej protokoty
komunikacyjne i obstuge operatorskg urzadzen

tzn,

- warstwy administracyjnej organizujacej dys-
kowg baze danych i standaryzujgcej operacje
we/wy dla réznych urzadzen zewnetrznych

- warstwy interpretera MUMPS wykonujacego
programy uzytkownikéw systemu umieszczo-
ne w tzw. partycjach. Partycje uzytkownikow
systemu znajdujg sie w bloku pamieciowym
warstwy interpretera. Partycje uzytkownikéw
moga mie¢ rézng /ustalong na etapie genero-
wania/ dtugo$é. Standardowa diugos$é partycji
wynosi 2K stéw.



Generowanie systemu

W generowaniu Systemu Operacyjnego SOM-5
rozréznia sie dwie fazy:

- generowanie pionowe polegajgce na tworze-
niu warstw systemowych z segmentéw progra-
mowych metodg linkowania, w tej fazie two-
rzona jest biblioteka warstw systemowych réz-
nigcych sie parametrami jakosciowymi np.ze-
stawem rodzajoéw urzadzen dostepnych w sys-
temie,

- generowanie poziome polegajace na zatado-
waniu z biblioteki konkretnych warstw syste-
mowych oraz zadaniu parametréw ilosciowych
np, liczby urzadzeh danego rodzaju i sposobu
ich podtgczenia /poprzez kanaty/ do minikom-
putera.

System Operacyjny SOM-51 dostarczany jeut
w formie Biblioteki Warstw Systemowych oraz
Generatora Poziomego. Biblioteka Warstw
Systemowych zawiera kilka wariantow warstw:
Podstawowej i Operatorskiej obejmujacych
rézne podzbiory rodzajéw urzadzen ze zbioru
przedstawionego /rys,1/.

Uzytkownik moze dostosowac¢ system do po-
siadanej konfiguracji za pomocag Generatora
Pionowego:

- wybierajac z Biblioteki Warstw warianty
warstw Podstawowej i Operatorskiej obejmu-
jace rodzaje urzadzen wystepujgce w jego kon-
figuracji,

- okres$lajac liczbe urzadzen kazdego rodzaju
oraz sposéb ich podtgczenia na etapie genero-
wania poziomego.

Specjalizowane wersje Systemu Operacyjnego

Na obecnym etapie SOM-5 programowany
jest w makroa8semblerze MAC, za$ Bibliote-
ka Warstw Systemowych przygotowywana jest
za pomocg Procesoréw Systemowych Systemu
Operacyjnego SOM-3. Ta sama technologia
moze by¢ wyskorzystana do opracowywania
specjalizowanych wersji Systemu Operacyjne-
go SOM-5, w ktorych interpreter jezyka
MUMPS nie jest wykorzystywany. Poniewaz
dolne warstwy: Podstawowa i Operatorska po-
siadajg charakter uniwersalny / zalezne sg ra-
czej od konfiguracji niz od zastosowania/ moz-
liwe jest nadbudowywanie nad nimi innych, spe-
cjalizowanych warstw zgodnie z ogdélng tech-
nologig budowy systemu SOM-5.

Kierunki rozbudowy systemu

Obecnie przewiduje sie nastepujace kierun-
<i rozbudowy systemu:
- dwuprocesorowos$¢ i zabezpieczenie antyawa-
ryjne systemu;
- oprogramowanie taSm magnetycznych, mul-
tipleksera, drukarki wierszowej i urzadzen
-specjalizowanych;
- opracowanie translatoréw jezyka progra-
mowania /[FORTRAN, BASIC, PROSO/;
- zbiory dyskowe i taSmowe o réznych orga-
nizacjach dostepu /sekwencyjne, indeksowo-
sekwencyjne/ i inne organizacje baz danych
Irelacyjne/;
- oprzyrzgdowanie systemu /przeniesienie
Procesordw Systemowych SOM-3 do SOM-5/.
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KOMPUTEROWE SYSTEMY
KIEROWANIA RUCHEM POCIAGOW | PRACA ~TACJI

Ruch pociggéw na sieci kolejowej musi by¢
tak zorganizowany, aby uwzgledniat wzajemne
powigzanie poszczeg6lnych rejondéw sieci, po-
szczegoblnych linii i poszczegdlnych pociggoéw.
W tym celu stworzony zostat odpowiedni apa-
rat dyspozytorski dla rozwigzania problemoéw
zwigzanych z kierowaniem ruchem pociggéw
na stacjach i szlakach kolejowych.

Bezposrednie kierowanie ruchem pociagéw
od stacji do stacji nalezy do zadan dyzurnych
ruchu. Nadrzednym szczeblem organizacji w
kierowaniu ruchem pociggéw w stosunku do
dyzurnego ruchu na stacji jest dyspozytor od-
cinka. W sktad odcinka dyspozytorskiego wcho-
dzi kilka kolejnych stacji potozonych wzdtuz
konkretnej linii kolejowej, wraz z odcinkami
szklaku taczgcymi te stacje oraz bocznicami
i rozjazdami znajdujgcymi sie w tym rejonie.

Ruch pociagéw réznych rodzajow i réznych
relacji odbywa sie przynajmniej czeSciowo -
na wspélnych odcinkach linii lub na wspdélnych
stacjach. W zwigzku z tym sposéb prowadze-
nia ruchu na jednym odcinku, na wiekszej sta-
cji albo w rejonie moze mie¢ mniejszy lub
wiekszy wplyw na ruch pociggéw na przyleg-
tych odcinkach badz rejonach. Niekiedy wptyw
ten moze sie rozciggng¢ na znaczne obszary
sieci. Stwarza to konieczno$¢ centralizacji
kierowania ruchem pociggéw na wszystkich
szczeblach administracji kolejowej. Dla jej
zrealizowania utworzono komérki dyspozytor-

skie na stacjach, w zarzadach ruchu DRKP
/dyspozytorzy odcinkowi, weztowi, dyspozy-
tor rejonowy/, w zarzadach ruchu DOKP

/dyspozytura okregowa/ oraz w Centralnym
Zarzadzie Ruchu Kolejowego MK / gtéwna dys-
pozytura/. Kazda komdrka dyspozytorska wyz-
szego szczebla koordynuje prace podlegtych
komdrek dyspozytorskich nizszego szczebla
oraz kieruje bezposrednio przebiegiem nie-
ktérych czynnosci eksploatacyjnych na terenie
swego rejonu.

14

Do wtasciwego wykonywania zadahn dyspozy-
torom poszczegdlnych szczebli potrzebna jest
doktadna znajomos$¢ aktualnej sytuacji rucho-
wej w podlegtym im rejonie. Rozpatrzmy dla
przyktadu sposéb wykonywania swych obowigz-
kéw przez dyspozytora odcinka. Aktualny ob-
raz sytuacji ruchowej uzyskuje on przez pro-
wadzenie wykresu rzeczywistego biegu pocig-
géw. Do tego stuzy mu formularz, na ktérym
cienkimi liniami zaznaczone sg trasy pociggow
zgodnie z rozktadem jazdy. Na tak przygoto-
wanym formularzu dyspozytor odcinkowy ry-
suje rzeczywisty przebieg pociggow liniami
grubszymi,w kolorze przyjetym dla danego
rodzaju pociggow.

Przy sporzadzaniu wykresu rzeczywistego
biegu pociggéw dyspozytor odcinkowy korzysta
na ogdt z bezposSredniego potaczenia telefonicz-
nego z dyzurnymi ruchu na stacjach. Dyzurni
ruchu opisujg mu aktualng sytuacje na swoich
stacjach i na przylegtych odcinkach szlaku
/jakie pociagi, o ktorej godzinie przybyty lub
zostaty wyprawione ze stacji itp./. W ten spo-
s6b dyspozytor co pewien okres czasu zbiera
informacje kolejno ze wszystkich stacji pod-
legtego mu odcinka i nanosi na wykresie. Taki
sposéb zbierania informacji na temat sytuacji
ruchowej panujgcej na odcinku jest stosunkowo
dtugotrwaty i w dodatku jest zalezny od solid-
noséci i operatywnosci dziatania obstugi odcin-
ka. W praktyce okazuje sie, ze dyspozytor od-
cinkowy uzyskuje potrzebne mu informacje na
temat sytuacji panujacej na podlegtym mu od-
cinku ze znacznym op6znieniem dochodzgcym
nawet do p6t godziny. W tej sytuacji mozliwosé
zapobiegania przez niego kolizjom i opdznie-
niom w ruchu pociggdw jest znacznie utrudnio-
na;

Z podobnymi problemami, lecz w znacznie
szerszej skali, spotykajg sie dyspozytorzy
wyzszych szczebli. Problemy te staty sie prze-
stankg do opracowania systemu $ledzenia ru-



chu pociggéw, ktéry na biezaco informowaitby
dyspozytora o sytuacji ruchowej na podlegtym
mu obszarze. System ten zostat omdéwiony w
artykule: "System $ledzenia ruchu pociggow"
/Biuletyn "Mera"™ nr 5/79/.

Oddzielnym problemem jest kierowanie pra-
cg duzej stacji towarowej. Personel dyspozy-
torski na stacji rozrzagdowej, ktéra spetnia
role zaktadu produkujacego nowe skitady pocig-
géw wyposazony jest jedynie w $rodki tagcznosci
telefonicznej i w ograniczonym zakresie w da-
lekopisy i tagcznos$é radiowa. llos¢ informacji
jaka nalezy zebrac i przeanalizowa¢ jest co
najmniej proporcjonalna do liczby wagonow
przerabianych na stacji rozrzagdowej w ciagu
doby. Informacje te zwigzane sg przede wszyst-
kim z danymi o pociggach zmierzajgcych do
stacji rozrzadowej oraz wagonach znajduja-
cych sie w réznych czesciach stacji jak row-
niez o wagonach w pociggach wyprawianych z
danej stacji i wykorzystywane sg w planowaniu
pracy stacji oraz do sterowania i kontroli prze-
biegu procesu technologicznego na stacji. Wo-
bec wielkiej liczby zmiennych czynnikéw oraz
przy obecnie stosowanych $srodkach przekazy-
wania i obrobki informacji, dziatanie dyspozy-
tora w zakresie kierowania pracg stacji roz-
rzagdowej jest mato skuteczne.

Powyzsze problemy staty sie przestanka do
opracowania systemu awizacji pociggéw, ktory
umozliwiatby uzyskiwanie informacji o wago-
nach i pociggach z duzym wyprzedzeniem cza-
su w stosunku do momentu przyjazdu pociggu
na stacje. W niniejszym artykule przedstawio-
no opracowania Instytutu Systemoéw Sterowania
realizowane w wymienionym zakresie na rzecz
PKP.

SYSTEM AWIZACJI

Funkcje systemu

POCIAGOW

Urzagdzenia systemu zapewniajg dostarcze-
nie do dyspozytur na stacjach rozrzagdowych
wstepnych danych niezbednych do operatywne-
go kierowania pracag stacji, a mianowicie:

- do operatywnego kierowania pracg stacji i
uruchamiania pociggow,

- do prawidtowego wykorzystania $srodkow
trakcyjnych i druzyn lokomotywowych,

- do planowania pracy tadunkowej w zakresie
podstawiania sktadéw wagonowych w przypad-
ku stacji obstugujgcej duzy zaktad przemysto-
wy np. stacji przyhutniczej.

Urzadzenia systemu umozliwiajga:

- zbieranie i wprowadzanie danych zrédtowych
0 pociggach /wagonach/,

- sprawdzanie poprawnosci wprowadzanych da-
nych,

- redagowanie wykazu wagonéw w sktadzie po-
ciggu i telegramu awizacyjnego,

- automatyczne nawigzanie potaczenia trans-
misyjnego z dowolnym terminalem,

- transmisje danych zawartych w telegramie
awizacyjnym,

- testowanie poprawnosci transmisji.
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- arehiwowanie danych o pociggach,

- wydruk tres$ci wykazu wagondéw i telegramu
awizycyjnego;

Ponadto terminal systemu umozliwia:

- tworzenie karty rozrzadowej i generowanie
programu rozrzgdzania wagondw,

- prowadzenie statystyki pracy stacji za okres
24 h.

Podstawowga funkcjg systemu jest utworzenie
bazy danych o pociggach towarowych wysyta-
nych z miejsca sformowania pociggu do stacji
przeznaczenia. W oparciu o utworzong baze
danych tworzone sg dokumenty wykorzystywa-
ne w procesie technologicznym pracy stacji
oraz do operatywnego planowania pracy stacji.

Wyi'éznia sie dwa typy dokumentow. Wykaz
wagonow w sktadzie pociggéw, ktory jest pod-
stawowym dokumentem wykorzystywanym na
stacji nadawczej i ktéry jest emitowany na dru-
karce w miejscu tworzenia bazy danych. Tele-
gram awizacyjny pociggu jest dokumentem
wykorzystywanym na stacji przeznaczenia. Do-
kument ten tworzony jest na stacji nadawczej
i przesytany po komutowanym #gczu modemo-
wym kolejowym do stacji przeznaczenia, gdzie
jest wyprowadzany na drukarke. Baza danych
tworzona na stacji jest automatycznie archi-
wowana na dyskach elastycznych. Po wprowa-
dzeniu wszystkich danych o pociggu operator
terminala ma mozliwo$¢ wystania telegramu
awizacyjnego do stacji przeznaczenia pociggu.
W tym celu operator okre$la numer wywotaw-
czy terminala na stacji odbiorczej a system
zapewnia automatyczne nawigzanie potgczenia
transmisyjnego i przestanie telegramu. W przy-
padku braku potgczenia z terminalem wywotly-
wanym, system informuje operatora o zaist-
niatym fakcie i pozwala mu na podjecie de -
cyzji o ponownej probie wywotania lub ewen-
tualnej rezygnacji wysiania telegramu w danym
momencie. System umozliwia przesytanie ko-
munikatéw o dowolnej tres$ci, pozwalajgc w ten
sposdéb na wykorzystanie terminali o charakte-
rze dalekopiséw. Ponadto system umozliwia
odtwarzanie informacji przechowywanych na dy-
skach elastycznych, co pozwala na uzyskiwa-
nie informacji o wszystkich pociggach zarchi-
wowanych na danej dysketce lub informacji
szczeg6towych o konkretnym pociggu lub wa-
gonie. Wz6r telegramu awizacyjnego ilustruje
tabela 1.

Realizacja techniczna systemu

Strukture systemu przedstawia rys. 1. Sys-
tem sktada sie z sieci autonomicznych termi-
nali programowanych witaczonych do komuto-
wanej sieci telefonicznej kolejowej i wspo6tpra-
cujgcych miedzy sobg za-pomocag urzadzen
transmisji danych DCE /modemy i autowzywa-
kil.

Terminale systemu instalowane sg na wy-
branych stacjach rozrzgdowych w pomieszcze-
niach odprawy techniczno-handlowej na grupie
odjazdowej lub w pomieszczeniu dyspozytury
stacyjnej. Dane zrodtowe zbierane sg z terenu



Projekt wydruku telegramu awizneyjnego

TELEGRAM -AWIZACYJINY POCIAGU

POC.  NH 44083 WYPIt.DN.15/0fi/7TH G.12 M.30 Z1) ST. S| RZKM. HUTA do
ST.CZAUNOLKSIE

ANALIZA NADANIA 15/06/78 0/12 M/55  DOSI s

LOK. POC. ET 21-10) LOK. MA<:ERZYSTA .1AW. SZ<

DRUZYNA LOK. Nit 126 PRAC. OD 0.JO '15/00/78 KUNC. ZE ST.

ANAIIZE PRZYGOTOWAL DOMAGALSKI

CZOLO POCIAGU _ )

SERIA NUMER WAGONU LICZBA CIEZAR STACJA STACJA SKROT  UWAGI

(O8] NADAWN. PItZEZN DYIi |
LPO NR WEZLA
E 2251501175650 2 -2 24 36 25 ST.HUTA RYBNIK 4-200 ZLE
DRZWI
ES 025175899212 2-2 20 30 28 ST. HUTA RYBNIK 4-260
E 205347087715 2-2 20 30 25 ST. HUTA RYBNIK 4-260
LICZBA OSI: LtADOWANIE/PROZNE/OBL1ICZENIOWE 54/56/107
CIEZAR: NETTO/BRUTTO/IIAMUJACY 332/918/c3
CIEZAR HAMUJACY: STANOWI: 69%
DLUGOSC SKEADU: M/OSI OBLICZENIOWY ClI 423/85
ANALIZA: ER 6/0, GH 4/0, KLRS 12/11, UAIIO/lI, RAZEM 22/12-34 WAGONY
WAGONY OI'W: G 2/0, EE )/
iid h
ASTACJA A
j STACJA B
STACJA N
ud hl
I STACJA K

Rys. 1. Struktura systemu awizacji pociggéw
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stacji i wprowadzane do systemu recznie przez
operatora. Terminal systemu zbudowany jest
na bazie programowanej stacji przetwarzania
danych PSPD-90 produkcji "Mera-Ki'AP,"Skta-
da sie z mikrokomputera zawierajacego mi-
kroprocesor INTEL. 8080A ktérego urzadzenia-
mi peryferyjnymi sg:

- dwie jednostki dyskow elastycznych PLx45D
0 tacznej pojemnosci 1 Mbyte,

- drukarka znakowo-mozaikowa DZM180,

- monitor ekranowy,

klawiatura alfanumeryczna i funkcyjna,

- autowzywak AW1 EC 8062, ktdéry stuzy do
automatycznego nawigzywania potaczen mie-
dzy terminalami w telefonicznej sieci komuto-
wanej,

- modem EC 8006, ktdry umozliwia przesyta-
nie po taczach telefonicznych informacji binarv
nych z szybkos$cig 600 lub 1200 Bd,

Modem EC 8006 i autowzywak EC 8062 wspot-
pracuja z mikrokomputerem terminala przy
pomocy uktadow zwanych stykiem S2 spetnia-
jacym wymagania JS EMC oraz zalecenia
CCITT V23, V24, V25i V28. Schemat bloko-
wy terminala ilustruje rys. 2. Mikrokomputer
realizujgcy funkcje terminala posiada oprogra-
mowanie systemowe i uzytkowe. Najwazniejsze
programy, tj. program "bootstrap"™ oraz pod-
programy do operowania na dyskach zawarte
sg w pamieci statej. Cate pozostate oprogra-
mowanie terminala,tgcznie z uzytkowym,mie-
§ci sie na dysku systemowym. Z czterech ist-
niejagcych komor dyskowych jedna przeznaczo-
na jest na dysk systemowy a trzy pozostate
dla potrzeb terminala. Zmiana funkcji termi-
nala odbywa sie przez zmianeg dysku systemo-
wego na inny. ,

Dane
cyjne
- pojemno$¢ pamieci termi-
nala przeznaczonej na dane
- ilo$¢ informacji jedno-
cze$nie przechowywanej

w pamieci

- szybkos$¢ transmisji

- $§redni czas transmisji
telegramu awizacyjnego
przy szybkosci 600Bd

- rodzaj wykorzystywanych
tacz

- ilo$¢ terminali

- rodzaj i format dokumen-
tu emitowanego w systemie

techniczno-eksploata-

730 kbyte

dla 120 pocig-
goéw

600Bd lub
1200Bd

okoto 2 min.
state lub komu-
towane

wg wymagan
uzytkownika

dowolny

Dla zainstalowania terminala systemu na

stacji wymagane jest pomieszczenie o0 powierzr
ehni 5-7 m2 oraz zasilanie stosowane dla urza-
dzen komputerowych. Celem zapewnienia odpo-
wiednich warunkéw pracy dla operatora wska-
zane jest,aby pomieszczenie to byto oddzielne.

Warunki pr acy
- temperatura otoczenia
- szybko$¢ zmian tempe-
ratury

- wilgotno$¢ wzgledna
powietrza

- stopien agresywnosci

terminala

+5 t +40°C

do 5°C/h

40 + 80%

atmosfery wg PN-71/H-04651 B.

- zapylenie

Rys. 2. Schemat blokowy terminala programowanego
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dopuszczalne

stezenie pytu

do 1mg/m2

ziarna 3 mm



nika w

- wibracje sinusoidalne

e« amplituda g 15 mm
czestotliwos$é 10 + 55 li?
- zasilanie 220V +f—%
50 1z
- pobdér mocy 1000 VA

Mozliwos$ci zastosowali

Przedstawiony system zostat opracowany w
Instytucie Systemow Sterowania w Katowicach.
Prototypowy egzemplarz systemu jest obecnie
wdrazany do eksploatacji na kilku wybranych
stacjach rozrzadowych Slaskiej DOKP. Po wdro-
zeniu systemu i uzyskaniu pomysinych doswiad-
czen eksploatacyjnych zostanie podjeta pro-
dukcja urzadzen systemu w zaktadach produk-
cyjnych Centrum Naukowo-Produkcyjnego Sys-
temoéw Sterowania w Katowicach. Oprécz do-
tychczas omoéwionego wykorzystania systemu
dla celow awizowania pociggéw i tadunkéw u-
rzagdzenia systemu moga znalez¢ szerokie za-
stosowanie na tych stacjach rozrzadowych, na
ktorych w najblizszym czasie nie przewiduje
sie wdrozenia duzych systemow komputerowych.

Urzadzenia systemu pozwalajg na tworzenie
zdecentralizowanego systemu usprawniajgcego
prace stacji rozrzadowej i moga by¢ wykorzy-
stane do:

- usprawnienia procesu wymiany dokumentéw
technologicznych w rejonie stacji,

- automatycznego tworzenia karty rozrzgdo-
wej dla potrzeb urzadzen automatycznego na-
stawiania zwrotnic i regulacji predkosci na
gdrce rozrzadowej,

stwarzania informacji dla ce-
lbw dyspozytury stacyjnej-

Niski koszt urzgdzen systemu predysponuje
go do powszechnego stosowania. Urzgdzenia
systemu moga byé ponadto szeroko wykorzy-
stywane jako koncowki inteligentne wspotprace -
jace z komputerem nadrzednym w sposdb stan-
dardowy przewidziany d.la duzych maszyn cyf-
rowych, Zastosowanie to wymaga jedynie zmia-
ny oprogramowania uzytkowego koncéwki. Ele-
menty systemu gwizacji przedstawia fot. 1.

W Biuletynie Technicznym "Mera” nr 5/79
zamieszczono artykut: "System $ledzenia ru-
chu pociggéw™ , niniejszy artykut omawia na -
tomiast system awizacji pociagéw. Obydwa te
systemy nic wyczerpujg zagadnien kolejowych,
lecz zdaniem autoréw rozwigzujag najistotniej-
sze w chwili obecnej i mozliwe do rozwigzania
w oparciu o sprzet krajowy problemy z zakre-
su automatyzacji kierowania ruchem kolejo-
wym. Nie sg one zresztg efektem koncowym
prac o tematyce kolejowej prowadzonych w In-
stytucie Systemow Sterowania, lecz stanowiag
etap posredni w opracowywaniu zagadnien
zwigzanych z Komputerowym Systemem Kie-
rowania Pracg Stacji. W systemie tym omo-
wione iv artykutach systemy beda stanowity nie-
zaleznie pracujace czesci sktadowe.

Przedstawione w artykutach systemy zosta-
ty opracowane w Instytucie Systemo6éw Sterowa-
nia, przy wspotpracy z Biurem“Projektow Ko-
lejowych i DolnoSlagskg Dyrekcja Okregowa
Kolei PahAstwowych we Wroctawiu.



inz. JERZY tLUSZCZYNSKI
mgr SEAWOJ BIENIASZ
OBR ,,Mera - Poltik”

RODZINA ZEGAROW KWARCOWYCH

Juz w latach sze$¢dziesigtych znaczgce fir-
my zegarowe staraty sie opracowaé rézne ro-
dzaje zegarow elektronicznych. Byty to poczat-
kowo duze i drogie wyroby, ktére spetniaty tyl-
ko warunek bezobstugowej pracy dzieki auto-
matycznemu naciggowi sprezyn napedowych.
Nastepnie elektronizowano podtrzymanie drgan
wahadta i probowano réznych nowych regulato-
row chodu zegara jak: kamertoh, piytka drga-
jaca i inne. Jednak dopiero wprowadzenie re-
zonatora kwarcowego pozwolito opracowac ze-
gar w petni zelektronizowany, o najwyzszych
parametrach doktadnos$ci wskazania czasu.
Zrealizowanie natomiast elementéow elektro-
nicznych w postaci uktadéw scalonycti nadato
elektronicznym zegarom kwarcowym zupetnie
nowe cechy ekonomiczne. Zostata radykalnie
zmniejszona liczba cze$ci sktadowych, przy
czym wyeliminowano pracochtonne mechaniz-
my i przektadnie. Stworzono zegar kwarcowy
z odczytem na wyswietlaczach z ptynnymi
krysztatami. Taka posta¢ zegara kwarcowego
znalazta tylko cze$ciowe zastosowanie ze wzgle
du na wady samego odczytu. Optymalne posta-
cie zegarow kwarcowych uzytkowych o wyzszej
jakosci przyjety sie z odczytem wskazowko-
wym. Ten typ odczytu charakteryzuje sie duza
zywotnos$cig i niezawodnoscig w réznych warun-
kach a przede wszystkim jest tatwy i utrwalo-
ny wielowiekowym przyzwyczajeniem ludzi.

Zaktady "Mera-Poltik™ od wielu lat prowa-
dzity przygotowania do uruchomienia produk-
cji takich zegaréw kwarcowych. Jednym z
etapow byta m.in. produkcja zegaré6w na mo-
dutach z importu, ale dopiero dyrektywne za-
danie ze strony Zjednoczenia "Mera"™ o urucho-
mieniu w krotkim okresie produkcji wysokiej
klasy zegara kwarcowego do samochodu polo-
nez stworzyto mozliwo$¢ otrzymania na ten
cel odpowiednich $rodkéw. Poczgtkowo zamie-
rzano zrealizowa¢ ten cel drogg zakupu licen-
cji i zebrano oferty firm zagranicznych. Ofer-
ty te byly jednak obarczone zasadniczg wada
w postaci oferowania zegaréw domowych z do-
datkowymi kosztami przystosowania na zegar

19

»MERA: POLTIK”

samochodowy lub na zegary samochodowe ze
sztucznym przystosowaniem na zegar domowy
i budzik. W tej sytuacji stwierdzono, ze koszt
licencji przy braku jej kompleksowosci okres-
la jg jako nie optymalng; zesp06t inzynierow
"Mera-Poltik"™ ztozyt wiec wniosek o zanie-
chanie dalszej procedury licencyjnej i opar-
cie sie na opracowanej w zaktadzie konstrukcji
rodziny zegaréow kwarcowych. Opracowanie te
byto wynikiem wielu doswiadczen w pracy nad
poszczeg6lnymi zespotami zegara oraz spo-
strzezen uzyskanych w trakcie opracowania i
badan wielu prototypéw. W ten sposéb powsta-
ta konstrukcja, ktéra pozwala uruchomié pro-
dukcje rodziny zunifikowanych zegaréw kwar-
cowych do zastosowania w samochodach, a na-
stepnie jako zegary domowe i budziki. Zegary
te stanowig dla zaktadu podstawowg koncepcje
dalszego rozwoju, w ktdrym bedziemy w sta-
nie zwiekszy¢ wydajnos¢ pracy, kilkakrotnie
w stosunku do produkowanych obecnie zegardéw
mechanicznych.

Pierwszg odmiang zegara kwarcowego "Me-
ra-Poltik™ jest zegar samochodowy do samo-
chodu polonez, ktérego produkcje uruchomio-
now IV kw. 79 r.; w okresie tym wyproduko-
wano 3500 sztuk tego wyrobu. Zadania na rok
1980, okre$lajg zastgpienie zegardéw importo-
wanych z firmy Borletti, ktére obecnie juz
znacznie ustepujg nowym zegarom, w tym tak-
ze zegarowi z "Mera-Poltik™. Oszczednos$ci
dewizowe w wyniku tego uruchomienia w roku
1980 wyniosg co najmniej 1 min zt dewizowych,
a w roku 1981 ponad 2 min zt dewizowych.

Innym rodzajem zegaréw kwarcowych "Me-
ra-Poltik™ bedg zegary domowe na 1,5V ba-
teryjke. Wejdg one do produkcji w Il kw. br.
Beda montowane do wielu atrakcyjnych obudéw
zegarow wiszacych, stojacych i stylowych. W
roku 1981 rozpocznie sie produkcja budzikow
kwarcowych opartych na tym samym zunifiko-
wanym mechanizmie. W celu doktadniejszego
zapoznania z budowg i charakterystykg omé-
wionych zegaréw podajemy opis techniczny
zegara samochodowego.



Opracowany'zegar kwarcowy o symbolu
540/ 10 sktada sie z dwoch zasadniczych ukta-
dow;

- ukfadu elektronicznego
- uktadu elektro-mechanicznego.

Uktad elektroniczny ma za zadanie wytwo-
rzy¢ impulsy o statej czestotliwos$ci i wystar-
czajacej mocy do napedzania silnika skokowe-
go. Oparto sie tu na najnowszych osiggnieciach
technologii potprzewodnikowej, pozwalajgcej
zawrzeé, w jednej kostce uktadu scalonego
wszystkie elementy logiczne zegard. Uktad
ten zawiera wiec; oscylator wspoOtpracujacy z
zewnetrznym rezonatorem kwarcowym, dziel-
niki czestotliwos$ci: wstepny, gtéwny, korek-
cyjny i dodatkowy oraz uktad formujgco-wzmac-
niajacy. Impulsy o czestotliwos$ci 4, 194812 MHz
oscylatora kwarcowego zostajg wstepnie po-
dzielone przez 4, nastgpnie za$ przez dzielni-
ki: gtéwny i korekcyjne, dokonujace podziatu
czestotliwos$ci przez 2*9 + X, gdzie X =0,1,2
,... 127 jest ustawiang przektadnig dzielnikow.
Regulacja przetozenia odbywa sie za pomoca
odtgczania dzielnikow korekcyjnych poprzez
mechaniczne odciecie od bieguna ujemnego za-
silania okres$lonej kombinacji siedmiu wypro-
wadzen uktadu scalonego. Ten dyskretny spo-
s6b regulacji eliminuje koniecznos$¢ stosowa-
nia drogich i podatnych-na warunki atmosfe-
ryczne kondensatorow strojeniowych. Wzmoc-
niony impuls wyjsciowy o czestotliwosci 0, 5 Hz
podany jest na jeden koniec uzwojenia silnika
skokowego, podczas gdy drufli przytaczony jest

Rys. 1. Schemat elektryczny: IC - ukfad sca-
lony, Q - rezonator,kwarcowy, C+C2 - kon-
densatory, R - rezystor, D - dioda, Z - uzwo-
jenie silnika skokowego, 1+ 7 - wyprowadzenia
strojeniowe

miedzy dwa'kondensatory szeregowo witaczone
w obwoéd zasilania. Dzigki temu uzyskano na
uzwojeniu silnika skokowego wymagane impulsy
bipolarne. Dodatkowg funkcja takiego potacze-
nia kondensatorow jest filtracja przepie¢ wy-
stepujacych na sieci pojazdu.

Uktad elektroniczny zmontowany jest na ptyt-
ce obwodu drukowanego stanowiacej wydzielo-
ny zesp6t. Uktad elektro-mechaniczny zawie-
ra silnik skokowy, przektadnie zticzajgcg,urza-
dzenie nastawcze oraz podzielnige ze wskazéw-
kami. Do napedu przektadni zliczajacej opra-
cowano unikalny silnik skokowy z czterobiegu-

Tabela 1
Lp. Parametr Wymagania Wymagania Srednie
norm FIAT “"Mera-Poltik"™ wyniki badan

1. Napiecie zasilania 8+ 16V 8+ 16V 5+ 17V
2. Sredni pobér pradu 20mA 5mA 3, 5mA
3. Zakres temperatury

pracy -30 + +55°C -30 + +55°C ™ - 40% 60°C
4. Przyrost dobowy

poprawki w tempe-

raturze +21°C i na- N

pieciu zasilania 14V -3, 75,8 -1s -0,25 s
5. Sredni wspétczynnik

temperatury przy-

rostu wzglednego

poprawki -0, Is/d/°C *0, Is/d/°C i0,004s/d/°C
6. Sredni wspétczynnik

napieciowy przyro-

stu wzglednego

poprawki 0, 15s/d/1V 0,15s/d/IV 0, 03s/d/1V
7. Odpornos$¢ nawibracje 5+ 200 Hz,5m/s2 5 200 Hz, 5m/s2 spetnia

wymagania

8. Odporno$¢ na udary -m I00g w czasie spetnia

20

3ms

wymagania



ffl’
M,
cb rt.
mHt
K Km UL K | =z
-
T
z zg 2i
E 36 Je—

Rys. 2. Schemat kinematyczny: z +z12 * prze-
ktadnia zliczajgca, Zg +z13 - przektadnia na-
slawcza, S- stojan, W - wirnik, Wj - wskazow-
ka sekundowa, Wo - wskazéwka minutowa, w- -
wskazéwka godzinowa, P - pokretto

nowym wirnikiem oraz stojanem o trzech na-;
biegunnikach. Rozwigzanie takie pozwolito
miedzy innymi na uzyskanie stosunkowo duze-
go momentu rozruchowego i napedowego. Se-
kundowy impuls elektryczny podany na silnik
skokowy powoduje kazdorazowo obroét wirnika
o kat 90 , a nastepnie poprzez przektadnie ze-
batg zliczajgca ruch przeniesiony zostaje na
wskazowki. Dziatanie przektadni nastawczej
odbywa sie w nastepujacy sposéb: po wcisnie-
ciu pokretta P osadzonego na watku nastaw-

czym tak, aby kotlo zebate z°g zazebito si¢ z
kotem zjg nalezy pokreca¢ w dowolnym Kie-
runku, co powoduje przestawienie wskazowki
minutowej i godzinowej. Obro6t przektadni na-
stawczej mozliwy jest dzieki potgczeniu kota
zebatego zg z kolem Zq za pomocg sprzegta
ciernego o dziataniu dwukierunkowym. Zatrzy-
mywanie wskazéwki sekundowej mozliwe jest
poprzez dalsze przesunigcie pokretia wzdiuz
osi watka nastawczego do wyczuwalnego oporu,
co powoduje zadziatanie zwieraczaSTOP/rys.l/.
Nastepuje wowczas zablokowanie generatora
kwarcowego i w konsekwencji zanik impulsow
podawanych na silnik skokowy. Zwolnienie na-
cisku na pokretto powoduje jego samoczynny
powrot do potozenia wyjsciowego i uruchomie-
nie zegara.

W opracowaniu zegara zastosowano najno-
woczes$niejsze technologie wykonania /m .in.
na elementy spetniajgce kilka funkcji wprowa-
dzono w szerokim zakresie tworzywa sztuczne/.
Jedng z istotnych cech uzytkowania jest to, ze
zegar nie wymaga konserwacji w czasie eksploa-
tacji. Konstrukcja jego jest bardzo prosta i do-
stosowana do produkcji masowej. Zegar dorow-
nuje swymi rozwigzaniami tego typu wyrobom
produkowanym przez czotowe firmy Swiatowe,
a w niektérych przypadkach je przewyzsza.
Dane techniczne przedstawia tabela 1. Przepro-
wadzone badania kwarcowego zegara samocho-
dowego typu 540/10 wykazaly /tabela 1/ catko-
wite spetnienie wymagan norm PIAT i ZMP
"Mera-Poltik"™. Zwtaszcza wyniki badan metro-
logicznych okazaty sie wielokrotnie lepsze od
wymaganych.



mgr inz. RAJNER JARZOMBEK
Insiytut Komputerowych Systemoéw
Automatyki i Pomiaroéw - Wroctaw

TLENOMIERZ UNIWERSALNY TYPU N 5221

Tlenomierz uniwersalny N 5221 jest przed-
stawicielem nowej rodziny tzw. przyrzadéw
"dwnparainetrowych lopracowanych w Instytu-
cie Komputerowych Systemoéow Automatyki i Po-
miaréw we Wroctawiu. Nalezy on do aparatury
fizyko-chemicznej przeznaczonej do pomiardw
parametréw wody./"Nowa rodzina l:\boratoryj-
nycli analogowych miernikéw parametréow cie-
czy do zastosowan laboratoryjnych i pniowych",
mgr inz. 11. Pogorzelska, mgr inz. M, Szku-
dlarek. Uiuletyn Techniczny "Mera" 5/105/
10711 r ./.

Przeznaczenie

Tlenotnlcrz uniwersalny N 5221 przeznaczo-
ny jest do jednorazowych lub ciggtych pomia-
réw zawartosci tlenu rozpuszczonego w wodzie,
roztworach wodnych i innych cieczach. Wskaz-
nik przyrzadu wyskalowahy jest w procentach
w odniesieniu do cisnienia atmosferycznego
tlenu. Umozliwia takze pomiar temperatury
badanej cieczy. l)o alternatywnego pomiaru
tych parametrow przeznaczony jest czujnik
tlenowy N 5972 oraz kompensator temperatury
TP 201/F1 100. Oba te czujniki stanowig wy-
posazenie tlenornierza.

Tlenomierz uniwersalny N 5221 znajduje za-
stosowanie zaréwno w instytucjach naukowo-ba-
dawczych jako precyzyjny przyrzad laborato-
ryjny. jak i w warunkach polowych jako tere-
nowy przyrzad przenosny.

Tak szeroki obszar zastosowania zapewniajg
m.in. :

- wymienne zasilacze, bateryjny lub sieciowy,
- mata masa i wymiary,

- duza doktadnos$é¢ i stabilnosé¢ wskazan,

- tatwa obstuga,

- bogate wyposazenie przyrzadu.
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Zasada dziatania .

W zaleznos$ci od mierzonej wielkos$ci /tlen,
lub temperatura/ realizowana jest jedna z kore
figuraeji uktadowej, wybierana przy pomocy
przetgcznika isontat.

o0-Uklad do pomiaru tlenu /rys. 1/ oparty jest
na hybrydowym wzmacniaczu pradu statego ty-
pu 1, 7(0)«(i. Sygnat czujnika tlenowego/ok. 115m\/
doprowadzony zostaje do wejsScia wzmacniacza
poprzez uktad kalibracji /potencjometr P]/.
Uktad kalibracji umozliwia dopasowanie syg-
natu danego czujnika tlenowego w granicach
*20% w stosunku do warto$ci znamionowej 16mV.
Rozrzuty te sa wynikiem niejednorodnosci fo-
lii zastosowanej jako membrana, zastosowa-
nych tolerancji wymiarowych itp. Do skompen-
sowania sygnatu zerowego czujnika w grani-
cach 0,2 mV stuzy ukiad zerowania /potencjo-
metr P2/. Sygnal zerowy jest to sygnat czujr
nika tlenowego zanurzonego w roztworze bez-
tlenowym tzw. zerowym. Skiad takiego roz-
tworu podano w dalszej czys$ci artykutu.
Wzmocniony sygnat wyjsciowy podany jest
na wskaznik / IOOjiA/. W obwodzie wyjscio-
wym znajduje; sie takze rezystor R\qq zapew-
niajgcy uzyskanie napieciowego sygnatu wyjs-
ciowego dla urzadzenia rejestrujacego /10niV/.
Przy tym minimalna rezystancja lego urzadze-
nia nie moze by¢ mniejsza niz 10 kV. Prze-
taczanie zakreséw pomiarowych 0-50; 0-100
i 0-200% 0., realizowane jest rezystorami 113,
114 i Ko znajdujgcymi sie w pytiiujemnego
sprzezenia zwrotnego wzmacniacza.
Tlenomierz N 5221 wyposazony jest w uktad
automatycznej kompensacji temperaturowej.
Uktad ten kompensuje zmiane wartosci sygna-
tu czujnika tlenowego w Funkcji temperatury.
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Rys. 1. Schemat ideowy
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Zmiany U w] wynikiem zaleznos$ci temperatu-
rowej przepuszczalnosci teflonowej membrany
czujnika dla dyfundujgcego przez nig tlenu.
Tcrmistor INTC 10 k51 tgcznie z rezystorem
zabudowane sa w czujniku tlenowym /rys. 4/.
Pozostato elementy ukiadu kompensacji znaj-
dujg sie w uktadzie wejsciowym wzmacniacza.
Rozwigzanie takie umozliwito zastosowanie je-
dynie dwuzylowego przewodu tgczgcego czuj-
nik 7 tlenomierzem, W wersjach starszych
tlenomierzy stosowano 4-zyiowy przewod.

OUktad do pomiaru temperatury realizowany
jest w uktadzie mostkowym. Czujnikiem tem -
peratury jest kompensator TP 20I1/Pt 100. Na-
piecie zasilania mostka stabilizowane jest dio-
da Zenera 1, 5V, W przekatnej mostka witgczo-
ny jest bezposrednio ten sam wskaznik wywzo-
rcowany dodatkowo w °C. Uktad umozliwia go-
miar temperatury w granicach od -10 do 40 C
z btedem mniejszym niz 1°C.

P Czujnik tlenowy N 5972

Czujnik pracuje na zasadzie ogniwa galwanicz-
nego”™ ktérym jako anode zastosowano srebro,
jako katode cynk. Elektrody umieszczone sg w
wypetnionym ciekltym elektrolitem pojemniku,
ktory od badanej cieczy oddzielony jest mem -
brang teflonows.

Rozpuszczony w badanej probce tlen dyfundu-
je przez membrane do warstwy elektrolitu znaj-
dujacej sie miedzy membrang a powierzchniag
katody, gdzie ulega redukcji wg réwnania:

02 + 2Ho0 + 4e ~ 40H™

O+ Rl %o

ra— h>

Jednocze$nie na anodzie przebiega reakcja
utlenienia cynku
Zn—»-Zn M ) 2e

W wyniku przebiegu ww. reakcji natezenie
powstatego w ogniwie pradu jest wprost pro-
porcjonalne do ci$nienia czgstkowego tlenu
rozpuszczonego w badanej cieczy dla statej
temperatury. Elektrolit zastosowany w czuj-
niku zestawiony jest z dwu sktadnikéw chlorku
potasu oraz kwasnego weglanu potasu wg na-
stepujacej recepty 60g KC3 czda i 0, 3g KHCCU
czda rozpuséci¢ w 1000ml wody destylowanej.
Dla wyznaczenia i skompensowania sygnatu ze-
rowego czujnika sporzadza sie roztwor bez-
tlenowy /zerowy/ w nastepujacy sposéb:
59 Na2So3 CZ3a rozpusci¢c w 95ml wody desty-
lowanej.

Konstrukcja mechaniczna

Tlenomierz posiada estetyczng obudowe z
tworzywa sztucznego odpornego na udary me-
chaniczne oraz chemiczne czynniki agresywne.
Elementy manipulacyjne w postaci pokretet
oraz klawiszy a takze gniazdo wejs$ciowe zgru-
powane sg na ptycie czotowej, co wydatnie u-
tatwia obstuge. Ptyta czotowa stanowi konstruk-
cyjnag catosé ze wskaznikiem typu MP5A 100jjA.

Uktad elektroniczny zrealizowany jest na
dwoch ptytkach drukowanych /rys. 2i 3/. W
tylnej ptycie obudowy znajduje sie wneka dla
pojemnika zasilacza. Tlenomierz uniwersalny
N 5221 wyposazony jest w dwa pojemniki; jeden

~+W 01
HI 02
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ow
oil
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015
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Rys. 2. Schemat montazowy ptytki 1
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Rys. 3. Schemat montazowy ptytki 2
-;i,.nowi zasilacz sieciowy, drugi przeznaczony Zakres temperatur pracy
j- -1 dla zasilania bateryjnego. Obudowa posia- czujnika oraz automatycz-
przechylny uchwyt utatwiajgcy przenoszenie, nej kompensacji zmian
iiinczeénie stuzy on jako podstawka w czasie temperatury 0-40 C

.jar6w na stole laboratoryjnym. Tlenomierz
ypiisazony jest w futerat utatwiajacy pomiar
u tmkach terenowych.

Doktadno$h pomiaru
z czujnikiem N 5972:
- w temperaturze

kalibracji -1, 5%
- w zakresie tempera-
0+ tur pracy - 3%
Pomiar temperatury
1 czujnikiem TP-201/Pt-100:
- zakres pomiaru -10 40°C
- doktadno$¢ pomiaru tI°C
s Wyjscie 0 - 10 raVv
Zasilanie:
| - sieciowe 110/220V +15%;
50 Hz
- bateryjne 12 baterii R6 /1,5V/
. o lub ich odpowiedni-
s. 4. Schemat ideowy czujnika tlenowego KOW
J>u M 3972
Wymiary 184 x 164 x 90 mm
Ciezar ok. 1,5 kg
I>ane techniczne Uchyby dodatkowe:
'ilenomierz uniwersalny N 5221 - od zmian temperatury
/...Kresy pomiarowe 0-50 otoczenia 0, 15%/°C
0 - 100 - dryft zera elektrycz-
0 - 200 %02 nego |%/8h
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Czujnik Urnowy N5!)72 Wymiary pl2 x 200 mm

Ciezar 0, 1 kg

Sygnat napieciowy czujni- )
ka dla 100% nasycenia Wymagany ruch cieczy ok. 0,2m/s

16 mV £20%
tlenem Lo - ? W yposazenie czujnika:
Sygnat napieciowy czujni-
ka dla 0% nasycenia 0 3 my - ostona 1 szt
tlenem . pem - zbiornik ochronny 1 szt.
Zakres autp_matycznej . - pojemnik z elektro-
kompensacji temperatury 0 - 40°C litem 1 s7t.
Doktadno$¢ kompensacji 2% w catym zakre-

sie kompensacji - pojemnik z siarczy-
Czas odpowiedzi na nem sodu 1 szt
skokowa zmiane - strzykawka z igtg 1szt.
natlenienia 30% sygnatu w 30 s - nozyczki 1 szt.
Dryft sygnatu 1% /24h
Czas pracy bez koniecz- * penseta °l szt
nos$ci regeneracji czuj- - folia na membrany 25 szt.
nika 1500 rbg - tulejka gumowa 3 szt.

Membrana teflon 10jim - uszczelki 1 kpi.



INFORMACJE -NOWOSCI

ini. TADEUSZ WEISE
LZAE ,Mera-Lumel"

REGULATORY TEMPERATURY RG1...4
DLA CIEPLOWNICTWA

W Zaktadach "Mera-Lumel™ w Zielonej Go6-
rze opracowano i uruchomiono produkcje re-
gulatoréw temperatury typu RG1. .. 4, Regula-
tory te przeznaczone sg do stosowania w sys-
temach cieptowniczych centralnego ogrzewania
i cieptej wody uzytkowej jako elementy umozli-
wiajace regulacje temperatury w budynkach za-
silanych z centralnego zZrodta ciepta wodg go-
raca. Wprowadzenie automatyzacji weztow
cieplnych w budynkach mieszkalnych pozwala
zaoszczedzi¢ ok, 15+20% ciepta dostarczonego
tym budynkom w ciggu roku.

Regulatory RG1...4 wykonywane sg w nastepu-
jacych wersjach:

- RG1 - regulator temperatury cieptej
uzytkowej,

- RG2 - regulator temperatury centralnego
ogrzewania do wspétpracy z czujnikami PtlOO,

wody

- RG3 - regulator temperatury do sterowania
pracg pomp cyrkulacyjnych cieptej wody uzyt-
kowej i pomp obiegowych centralnego ogrzewa-
nia / fot. 1. 1,

- RG4 - regulator temperatury centralnego
ogrzewania do wspéipracy z czujnikami termo-
kontaktronowymi.

Konstrukcja mechaniczna regulatora zapew-
nia petne zabezpieczenie ukladu elektrycznego
przed wptywami zewnetrznymi. W poszczegdl-
nych wykonaniach /RG1...RG4/ uktad elektrycz-
ny rézni sie jedynie cztonem wejsciowym. Po-
zostata czes$¢ ukiadu jest zunifikowana dla
wszystkich wykonan. Regulatory przewidziane
sg do bezposredniego montowania w weztach
cieplnych budynkéw i mogg pracowaé w dowol-
nej pozycji.

Fot. 1. Regulator temperatury RG3



<

Parametry techniczne Strefa
regulatoréw temperatury RG1...4 histere-
zy
Napiecie
zasilania
RG1 RG2 RG3 RG4 .
Zabezpie
Wejécie czujnik dwa czujnik  1...10 gf)svr:)';u
PtlOOa- czujniki PtlOOn/ czujni- Sasilania
/0°C PU oofxl /0°C kéw ter-
/o°c mokon- Wyjscie
witaczo- taktro-
ne sze- nowych
regowo potaczo-
nych sze-
regowo Tempe-
Nastawa stata ptynna ptynna  ptynna retltura
55 lub  40. .. 0. .. 1...10 otocze-
60°C 60°C 100°C  Zmiana nma-
oporu Stopien
10 krr ochrony
do 0 kft Wymiary
Niedo- R A o R Zewne-
Kiadnosé +1°C +1°C « +1°C trzne
nastawy Masa
mgr ini. ELZBIETA STATUCH-
OBR ,,Mera-Lumel”
ci ctrrAM if*7Tmy
} ) nery rjat
UMhK# W' JW 378 i %*/ (Lf a NP2 % T,
W Osérodku Badawczo-Rozwojowym Metrolo- stawczymi,

gii Elektrycznej "Mera-Lumel™ opracowano
elektroniczny trojpotozeniowy regulator kroko-
wy przeznaczony do sterowania silnikami na-

1°C N 1°C ~-2,5°C 200...
400 n. ;

187...220... 242 V 50 Hz

bezpiecznik 0, 08 A/250V

jeden przekaznik elektromagne-
tyczny RM2

dopuszczalne obcigzenie zestykow
przy cosCj-1 P<500VA, pi3A,
U*S250 V

0...50°C

IP 54 wg PN-63/E-08106

230 x 90 x 110 mm
ok. 2 kg

a s i
|\ o W iINK WF uw' Y

zaworami, zasuwami i transfor-
matorami regulacyjnymi. Regulator szczegol-
nie nadaje sie do zastosowania w uktadach re
gulacji piecow gazowych.agregatow ogrzewa-

r-j
-o! + - 5 701
| 7o 0
<
t> t> Z
"
20mA -
>
W 9 |
L. |
|
1 . ” | .
Rys. |I. Schemat blokowy elektronicznego regulatora krokowego: 1 - sygnaty wejs-
ciowe; 2 - sumator; 3,4 - wzmacniacze; 5, 6 - przerzutniki; 7 - regulacja strefy
nieczutosci; 8 - sprzezenie zwrotne; 9 - obwod wyjsSciowy; P~ - przekazniki
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nych parg i do regulacji przeptywu i ci$nienia.
Przystosowany jest do wspoOtpracy z czujnikiem
oporowym, z termoelementami lub z przetwér
nikami pomiarowymi o sygnale 0-+20 mA.
Zasade dziatania regulatora ilustruje schemat
blokowy /rysil.
Dane techniczne
Wejscie Pt 100.ft/°C

Fe-Konst

PtRhlIO-Pt

NiCr-NiAl

0 +20 mA
Klasa doktadnosci 1
Strefa histerezy 0, 2%’
Dynamika dziatanie Pl

zakres proporcjonalnosci

Xp =0+ 10%

strefa nieczutosci

LT =0,5=4%

czas catkowania

Tc - /29;47;61j263;427;

680/ s
Zasilanie 220 V, 50 Hz
Wyjscie 2 przekazniki elektromag-

netyczne o dopuszczalnym
obcigzeniu zestykdéw

I<3A, U<250V, P <500 V-A przy cos 4= 1

W uktadach, gdzie wymaga sie zaré6wno regu-
lacji, jak i pomiaru wartosci wielkosci regulo-

Fot i. Elektroniczny tréjpotozeniowy regula-
tor krokowy

wanej proponuje sie zastosowanie regulatora
krokowego z miernikiem waskoprofilowym MA
produkowanym w “"Mera-Lumel/ /rys.]/.
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SYSTEM INFORMATYCZNY

SCHEMAT POWIAZAN PROGRAVOAYCH

SYSTEM
KSIEGOWOSCI WIELODOSTEPNY
FINANSOWEJ
SYSTEM
OPERACYJNY
SYSTEM
PLAC SOM-3
SYSTEM
KSIEGOWOSCI
SRODKOW
TRWALYCH
OBSLUGA OPERATYWNYCH
STANOWISK PRACY
PODSYSTEM PODSYSTEM
ANYCH CEN WYROBOW
/ USLUG
Legenda:

P0O9425 - pamiecdyskowa

MPD9425 -modut sterujgcy pamiecig dyskowa
CT2100 - czytnik taSmy perforowanej

OTLO5S - dziurkarka tasmy papierowej
MCT2100- modut sterujgcy czytnikiem tasmy
MDT105S-moduf sterujgcy dziurkarkg tasmy

PROCESORY
SYSTEMOWE

MACROASSEMBLER

FORTRAN

PODSYSTEM
KONTROLI REALIZACJI
KONTRAKTOW

MERA 400 JC - jednostka centralna

PAO32KS - pamie¢ operacyjna 32kstow

DZM 180 - drukarka znakowa

MDZM180 - modutsterujgcy drukarka znakowg
KSR - terminal z drukarkg i klawiaturg
MKSR-modut sterujacy terminala

JSMERA 7905-jednostka sterujgcamonitorami
ekranowymi

ME 7910 - monitor ekranowy

KONAGURACIA SPRZETOWNA DLA GVBH,DEPOLMA ™

MERA400
JC

PAO
32KS



Prenumerata roczna



