


Redakcja Kolegium W skiadzie:
mgr A.ChroscieleWska, mgr inz. J. Dziewiecki,
prof. dr hab. inz. A. Janicki (redaktor naukowy),
dr inz.W. Kossowski, inz. L. Kowalski (redaktor dziatu "Technika”),
mgr J. Kutrowska (sekretarz redakcji),
mgr inz.J. Reluga (redaktor dziatu "Technologia”),
mgr inz. A.Teodorczuk, mgr inz.T. Ustaborowicz,

mgr inz. M. Wajcen (redaktor naczelny), mgr inz. R. Zieleniewski

Warunki prenumeraty
Jednostki gospodarki uspotecznionej, instytucje, organizacje i wszelkiego rodzaju zaktady piacy zamawiaja pie
numeiate w miejscowych Oddziatach RSW "Piasa*Ksigzka-Ruch", w miejscowos$ciach za$, w ktérych nie nvr
Oddziatébw RSW w urzedach pocztowych. Czytelnicy indywidualni optacajg prenumerate wytgcznie w'inze

dach pocztowych i u (toi eczycioli. Pronumeiate roczna w cenie 516/1 nalezy zanviwiu¢ do 25 listopada na tok
nastepny, p6troczng do 10 czerwca na Il pélioc/e. 1



ZJEDNOCZENIE PRZEMYStU AUTOMATYKI
| APARATURY POMIAROWEJ ,,MERA"™

<?.2.700

. MERA"

BIULETYN PRZEMY St U
KOMPUTEROWYCH SYSTEMOW
AUTOMATYZACJI | POMIAROW

WARSZAWA, MARZEC 1981



T. Ustaborowlcz
J.Kubricht.

E. l.ambrych
S. Wieleba

A. Nizankowski

Cz. Benc
J. Dawidowski
P. Owczarczak

A. Peszko

SPIS TRESCI Str.

Kierunki technicznego rozwoju produkcji aparatury pomiarowej
w Zjednoczeniu "Mera" w latach 1981-85.......ccccccoceiiinnne.
Podsystem graficzny dla konfiguracji dwumaszynowej R-32
MERA-400 /CZSC L1/ oo
Elementy pulpitowe systemu INTELEKTRAN-S... .

Pamieci dyskowe typu Winchester z niewymiennym pakietem
dyskéw. Innowacje w konstrukcji mechanicznej nos$nikiem roz-
woju pamieci dyskowych ...

Kompleks narzedzi komputerowego wspomagania procesu
tworzenia i konserwacji systeméw informatycznych zarzadza-
nia

Socjo-psychologipzne aspekty wdrazania innowacji w przed-
STEDTOTSIWIE i

Informacje nowosci

L. Jedrzejczak

Cyfrowe mierniki temperatury typu NTR i NTE .................

Technika Obliczeniowa krajow socjalistycznych.................

Opracowanie Redakcyjne: Redakcja Biuletynu "Mera", ul. Patriotow 77, 04-950 Warszawa

/ tel. 12-41-71/.
ul. Poezji 19.

Wydawca: Przedsiebiorstwo Automatyki Przemystowej "Mera-Pnefal"
04-994 Warszawa. 7.am. 54/81. 2300 egz.

18

21

25

29

32
34



mgr inz.TADEUSZ USTABOROWICZ

Zjednoczenie "Mera”

KIERUNKI

TECHNICZNEGO ROZWOJU PRODUKCJI
APARATURY POMIAROWEJ W ZJEDNOCZENIU

11MERA’1

W LATACH 1981-85

Zapotrzebowanalna aparature pomiarowa
od kilkunastu lat, jest duze. Wynika to z zasa-
dy i faktu,ze nby automatyzowatl' /regulowac
i optymalizowaé/ najpierw nalezy zmierzyé.
Wzrost cen energii i wzrost Swiadomosci o
wartosci Srodowiska maturalnego powoduje,
ze w ostatnich latach w krajach najbardziej
rozwinietych produkcja aparatury pomiarowej
wykazuje dynamike wyzszg niz produkcja
przemystu elektronicznego iako cato$¢ /np. :
w RFN/ w roku 1971! 4 18%, przy catej elek-
tronice 45%/.

W wyniku dziatan techniczno-organizacyj-
nych w latach 1981-85 przemyst aparatury
pomiarowej Zjednoczenia "Mera" bedzie da-
zyt do uzyskania nastepujgcych celéw gospo-
darczych:

1 Zwigkszenie stanu zaopatrzenia w nowo-
czesng aparature pomiarowag w wybranych
dziatach gospodarki'narodowej, w tym m. in. :
przemyst maszynowy, energetyka, gospodar-
ka terenowa i ochrona $rodowiska, przemyst
rolno-spozywczy, budownictwo /mieszkanio-
we/, komunikacja i tgcznos$é¢, szkolnictwo
wyzsze i nauka.

2. Podniesienie nowoczesnosci technicznej
rozwigzan konstrukcyjnych i technologii pro-
dukcji poréwnywalnych z poziomem techniki
europejskiej i Swiatowej celem uzyskania po-
wiekszenia optacalnego eksportu aparatury na
rynki zagraniczne.

Realizacja tych celow odbywaé sie bedzie
w warunkach ograniczonych mozliwos$ci w
zakresie zaopatrzenia materiatowego i pod-
zespotowego szczeg6lnie importu koopera-
cyjnego z krajow wysoko rozwinietych, ogra-
niczen inwestycyjnych oraz zmniejszenia
liczby zatrudnionych pracownikéw przemystu.
W latach do 1985 r. programowany wzrost pro-
dukcji aparatury pomiarowej w jednoczeniu
"Mera" bedzie wyzszy w poréwnaniu z okre-
sem 197G-80. Dynamike rozwoju tej produ-
kc.ii ilustruje rys. 1

W wyniku prac badawczych i konstrukcyj-
no-technologicznych zamierzamy rozwigzac
nastepujace problemy u uzytkownika i w
sferze wytwarzania u producentéw w "Merzel

- zwiekszy¢ stopien automatyzacji procesow
pomiarowych i badawczych w przemys$le i
nauce dla uzyskania ograniczenia liczby za-
trudnionych przy nich pracownikéw, zmniej-
szenia pracochtonnosci projektowania ztozo-
nych uktadéw pomiarowych,

- rozszerzy¢ dotychczasowe mozliwos$ci uzyt-
kowe aparatury, takie m. in. jak: zwiekszenie
doktadnosci uzyskiwanych wynikéw pomiardw,
zwiekszenie niezawodnosci, otrzymywanie
przetwarzanych informacji pomiarowych w
zgdanej postaci itp.

- wprowadzi¢ miniaturyzacje rozwigzan kon-
strukcyjnych wybranych rodzajéw aparatury
dla uzyskania zmniejszenia ciezaru, energii
pobieranej ze zrédet zasilania i oszczednos-
ci materiatlowych u uzytkownika m. in. w ener-
getyce zmniejszenie pulpitow i szaf sterowni-
czych z klasycznymi miernikami tablicowy-
mi,

- zwiekszy¢ stopien unifikacji konstrukcyj-
nej i technologicznej wytwarzanej aparatury
celem uzyskania zmniejszenia wielu rodza-
jow aparatury o tych samych funkcjach uzyt-
kowych, a w $lad za tym zwiekszenia skali
produkcji i obnizenia jej kosztow wytwarza-

Dziedzina aparatury pomiarowej charakte-
ryzuje sie szczego6lnie duzym bogactwem ro-
dzajéw, wykonan, typoéw, odmian, zakresow
wskazan itp. Ta r6znorodno$¢ wyklucza moz-
liwos$¢ produkowania petnego zakresu asorty-
mentowego przez jeden kraj. Stwarza to ko-
nieczno$¢ rozwoju selektywnego, w wybra-
nych obszarach aparatury i ukierunkowanych
rodzajach wielko$ci mierzonych.

W latach 1981-85 skoncentrowane beda
dziatania na rozwoju produkcji aparatury
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Rys. 1 Rozwo0j produkcji aparatury pomiarowej w latach 1975-85

systemowego jak i indywidualnego wykorzy-
stania. przeznaczonej do zastosowan zarow-
no przemystowych jak i w laboratoriach /w.
tyrn i do specyficznych zastosowan naukowych/
w trzech nastepujgcych obszarach asortymen-
towych obejmujacych:

- aparature do pomiaréw wielkosci elektrycz-
nych.

- aparature do pomiardw wielkosci nieelek-
trycznych,

- systemy pomiarowe dla automatyzacji i
komputeryzacji pomiaré6w w obu wymienio-
nych obszarach wielko$ci mierzonych

Z wymienionych obszaréw asortymento-
wych najbardziej dynamicznie rozwijane
bedg zautomatyzowane systemy pomiarowe
i aparatura "systemowa" modutowa dla ce-
léw automatyzacji i komputeryzacji pomia-
row i badan.

SYSTEMY POMIA HOWE

DO AUTOMATYZACJI 1 KOMPUTEJtIYZAC.il
POMIA ROW | BADAN

Potrzeba automatyzacji proceséw pomiaro-
wych wynika 7 koniecznos$ci zobiektywizowa-
nia wynikow pomiaréw, ograniczenia liczby
zatrudnionych przy nich pracownikow, zwiek-
szenia wydajnos$ci proces6w pomiarowych
oraz konieczno$ci pokonywania barier techno-
logicznych. To ostatnie ma miejsce np. w
produkcji ukiadéw scalonych. Stosowanie tech-
niki cyfrowej w pomiarach zapewnia uzyska-

nie znacznie wyzszej doktadnosci przyrzadow
dzieki mozliwosci bardzo szybkiego w czasie,
a ztozonego w obliczeniach automatycznego
weryfikowania pomiaréw ze standardami.
Szczegdlna potrzeba automatyzacji wystepuje
w nastepujacych dziedzinach pomiarowych:

- Pomiary masowe. Problem taki wystepuje
gtéwnie w produkcji wielkoseryjnej w przemy-
Sle.

- Pomiary rownoczesne wieloparametrowe,
badz pomiary z bardzo ztozonym sterowaniem.
\Y produkcji seryjnej /masowej/ istnieje po-
trzeba nadzorowania lub sterowania procesem
technologicznym na podstawie wielu pomiaréw
parametréw procesu, czesto dynamicznych.

- Pomiary wymagajace ztozonego przetwarza-
nia informacji.

- Pomiary uwarunkowane czasowo.

Stosownie do rodzaju zadan pomiarowych
automatyzacja pomiarow i badan moze by¢
zrealizowana réznymi $rodkami techniczny-
mi o réznym stopniu skomplikowania. Obec-
nie obserwuje sie trend do maksymalnego wy-
korzystania metod i srodkow wspoétczesnej
techniki cyfrowej i $rodkow informatyki. Z
tego wzgledu mozna moéwié¢ o komputeryzacji
pomiaréw. Automatyzacje i komputeryzacje
pomiarow i badan bedziemy rozwija¢ sukce-
sywnie, przy czym mozna tu odnotowaé naste-
pujace, istotne etapy rozwojowe:

- wykorzystanie w przyrzgdach pomiarowych



meioa cyfrowych utatwtajgcych rejestracje
wynikéw pomiaréw,

- wprowadzenie programowania nastaw i fun-
kcji przyrzagdow pomiarowych,

- wprowadzenie indywidualnych systeméw po-
miarowo-informacyjnych stanowigcych pota-
czenie przyrzadéw pomiarowych i urzadzen
komputerowych,

- wykorzystanie minikomputeréw dla celow
przetwarzania informacji pomiarowych w
czasie rzeczywistym,

- wprowadzenie standaryzacji metod tacze-
nia aparatury pomiarowej i urzgdzen infor-
matyki pozwalajgce na realizowanie zasady
modularyzacji sprzetu,tj. stosowania szero-
kiego asortymentu urzgdzen pomiarowych
produkowanych przez réznych wytworcow.

W latach 1981-85 wdrazane bedg do produ-
kcji przyrzady pomiarowe dostosowane do
pracy w systemach poprzez zastosowanie
zdalnego programowania podstawowych nas-
taw i wyposazenia ich w standardowy inter-
fejs cyfrowy IEC-625 o stosunkowo prostej
strukturze logicznej. Dzieki temu mozliwe
bedzie szybkie i tatwe zestawienie typowych
przyrzagdow pomiarowych i niezbednego
sprzetu komputerowego w zgdang konfigura-
cje pomiarowg. Przyrzady pomiarowe tego
typu bedg wykorzystywane réwniez poza sy-
stemami jako przyrzady /bloki/ "indywidual-
nego zastosowania".

Aktualnie opracowalismy i wdrazamy do
produkcji nastepujgce przyrzgdy pomiarowe
mogace pracowa¢ w systemach pomiarowych
z interfejsem IEC-625 /poprzez odpowied-
nie bloki zewnetrzne lub uktady wbudowane
do tych przyrzadow/:

- czestoSciomierze cyfrowe serii G-571,

C- 573,

- woltomierze cyfrowe serii V-542, V-550,
- mostki pomiarowe parametrow ifi.C serii
E-318. E-320,

- rejestratory /Plottery/ x-y typu KL. 2

Prace badawczo-rozwojowe zmierzajg do
rozszerzenia zakresu asortymentowego tych
przyrzadow, w tym m. in. :

- programowanych kalibratoréw pradu i na-
piecia statego i przemiennego o wysokiej
doktadnosci metrologicznej,

- mikroprocesorowych woltomierzy cyfro-
wych,

- automatycznych czesto$ciomierzy wielo-
funkcyjnych.

Dalszy rozw0j programowanej aparatury
pomiarowej zamierzamy skoncentrowaé
gtéwnie w kierunku rozszerzenia asortymen-
tu mikroprocesorowych przyrzadow "zinter-
fejsowanych”. W tym zakresie rozwdj obej-
mie rowniez kontrolery do sterowania ma-
tymi systemami pomiarowymi z interface
IEC-625. Rozw0j ten powigzany bedzie ze
wspotpracg w ramach RWPG dla wykorzy-
stania mozliwosci zaspokojenia potrzeb kra-
jowych na wybrane bloki aparatury z inter-
face IEC drogg importu z krajow RWPG.
Oznacza¢ to bedzie, ze w latach 1981-85 zai-
stnieje mozliwo$é kompletacji zautomatyzo-
wanych urzagdzen badawczych nie tylko z
krajowych przyrzadéw, lecz takze z systemo-
wej aparatury importowanej z krajow RWPG
i wyposazonej w interfejsy IEC-ISP-2.

Do pracy w systemach automatyzacji i kom-
puteryzacji pomiarow i badan przewidujemy
nastepujacy sprzet komputerowy:

Kys. 2



e -System mikrokomputerowy MERA-60 -
wspobtprace magistrali interface 1EG-625 z
magistralg systemu ME RA-60 zapewnia blok
modutowy MIE-60. System produkowany be-
dzie w wersjach konstrukcyjnych: laboratoryj-
nej MERA 60/10 i przemystowej MERA 60/30,

e System minikomputerowy MERA-400 - sys-
tem zapewnia wspoOtprace z szeregiem urza-
dzen zewnetrznych takich jak: pamieci dysko-
we, kasetowe, drukarki znakowe z klawiatu-
rag, monitory ekranowe z klawiaturg.

Ponadto bedg wdrozone do produkcji syste-
my pomiarowe do badan, testowania i urucha-
miania uktadow elektronicznych scalonych i
mikroprocesorowych obejmujgce m. in. :

- systemy testowania pakietéw z uktadami
cyfrowymi,

- testery i programery pamieci poétprzewod-
nikowych,

- analizatory stanow logicznych,

- analizatory wskaznikowe dla badan elemen-
tow wielkiej skali integracji.

Zastosowanie minikomputerow, mikrokom-
puteréw oraz interfejsu IEC w systemach po-
miarowych pozwoli je w petni zautomatyzo-
waé. Przy ich pomocy bedzie mozna dokony-
waé zautomatyzowanych pomiaréw w duzych
obiektach przemystowych, w duzych labora-
toriach badawczych oraz ciggtej kontroli ja-
kosci produkcji masowej danego wyrobu, w
tym m. in. produkcji samych przyrzagdéw po-
miarowych. Na rys. 2 pokazano przyktad
mozliwos$ci wykorzystania zautomatyzowane-
go systemu pomiarowego do wzorcowania cy-
frowych przyrzagdéw pomiarowych. System
taki zamierzamy wdrozyé do produkcji dla

potrzeb metrologicznych krajowej stuzby miar.

APARATURA DO POMIAROW WIELKOSCI
ELEKTRYCZNYCH

Aparatura ta jest obecnie podstawowym na-
rzedziem pomiarowym. Sygnaty elektryczne
sg najczesciej spotykanymi nosnikami infor-
macji pomiarowej, wystepujg bowiem jako
sygnaty naturalne, a wiekszo$¢ sygnatow nie-
elektrycznych jest tatwo przetwarzana na sy-
gnaty elektryczne.

W latach 1981-85 rozw0j techniczny obejmu-
je nastepujace jej rodzaje:
- przyrzagdy pomiarowe analogowe,
- przyrzady pomiarowe cyfrowe,
- aparatura do badan parametrow uktaddow i
obwodéw' elektrycznych i magnetycznych,
- aparatura do pomiaréw energii elektrycz-
nej,

- aparatura do rejestracji wynikéw pomia-
row.
Przyrzady pomiarowe analogowe

Zaktadamy, ze w najblizszych latach asor-
tyment przyrzagdéw analogowych z punktu
widzenia realizowanych funkcji metrologicz-
nych u uzytkownika nie ulegnie zasadniczym

zmianom, ale rozpocznie sie daleko idgca
ewolucja techniczna zmierzajgca w kierunku
docelowego uzyskania przyrzadéw bez czes-
ci ruchomych. Dotychczas w miernikach
stosowane sg nastepujace ustroje pomiarowe:
- indukcyjny,

- ferrodynamiczny,

- elektromagnetyczny,

- magnetoelektryczny.

W latach 1981-85 wprowadzona zostanie
unifikacja ustrojow pomiarowych. Wycofa-
ne zostang z produkcji wszystkie ustroje
oprécz magnetoelektrycznych. Pomiar in-
nych wielkos$ci elektrycznych poza pradem
i napieciem stalym bedzie realizowany za
posrednictwem elektronicznych przetworni-
kéw pomiarowych. Efektem tych przeobra-
zen bedzie radykalne zmniejszenie liczby
réznych typéw miernikOw przy szerszej je-
dnoczes$nie ofercie dla uzytkownikow.

Nastepny etap rozwoju obejmie wprowa-
dzenie przetwornikéw analogowych scalonych
0 matej mocy pobieranej. Umozliwi to
umieszczenie przetwornika w obudowie mier-
nika i rezygnacje z zasilania energig pomoc-
niczg. Cata energia bedzie pobierana z obwo-
du pomiarowego. Opisane wyzej etapy rozwo-
ju przyrzadéw analogowych zilustrowano na
rys. 3.

Poza typoszeregiem zunifikowanych gaba-
rytowo miernikéw tablicowych wprowadzone
zostang do produkcji nowe mierniki labora-
toryjne przetwornikowe, niewrazliwe na
ksztatt krzywej napiecia i pragdu, przysto-
sowane do wykonywania zaréwno pojedynczych
pomiaréw w laboratoriach jak i pracujacych
w zautomatyzowanych systemach pomiarowych
oraz nowe rozwigzania przyrzagdow uniwer-
salnych z odczytem cyfrowym o podwyzszo-
nych parametrach metrologicznych m. in. re-
zystancji wejSciowej na poziomie min.

1 Mdl/ V.

Przyrzady pomiarowe cyfrowe

Dotychczas cyfrowe przyrzady pomiarowe
sg w wiekszosci produkowane na bazie kra-
jowych uktadéw scalonych matej i $redniej
skali integracji. Dalszy rozwdéj cyfrowych
przyrzagdow pomiarowych prowadzi wytacz-
nie przez zastosowanie specjalizowanych
uktadoéw LSJ i mikroprocesoréw. Dla przy-
ktadu kazdy miernik cyfrowy zawierajgcy
przecietnie kilkanascie uktadéw scalonych ma-
tej i Sredniej skali integracji moze by¢ zbu-
dowany tylko z 2 uktadéw scalonych specjali-
zowanych wielkiej skali integracji plus pole
odczytowe. Ponadto moc pobierana przez
przyrzady cyfrowe, zbudowane na wielkiej
skali integracji, jest 5-krotnie mniejsza od
obecnie produkowanych.

Wprowadzenie mikroprocesorow pozwoli
przyrzadom uzyskaé¢ "inteligencje"”, co be-
dzie wyrazato sie tym. ze cze$¢ funkcji do-
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ne gabarytowo na bazie uktadéw wielkiej ska-

cztowieka bedzie automatycznie wykonywana li integracji o wyzszych parametrach metro-
przez sam przyrzad, "inteligencja" przyrza- logicznych, zwigkszonej niezawodnosci i

du pomiarowego prowadzi¢ bedzie do dalszych zmniejszonej mocy pobieranej przez miernik
nieosiagalnych dotychczas wtasciwosci. Odpo- z uktadu pomiarowego.

wiednio zaprogramowany mikroprocesor be- - W zakresie przyrzadoéw cyfrowych laborato-
dzie sterowat procesem pomiarowym w taki ryjnych wdrozymy do produkcji nowe opraco-
sposéb, Ze uzyskane wyniki pomiaréw beda wanie woltomierzy serii V-550 i czegstoscio-
charakteryzowaty sie wieksza doktadnoscia. mierzy o podwyzszonych parametrach metro-
Zastosowanie uktadow scalonych wielkiej logicznych i jakosciowychjprzeznaczonych
skali integracji zwiekszy znacznie niezawod- do pracy w systemach pomiarowych.

noéé przyrzadéw cyfrowych. Przyrzady te beda posiadaty:

- W zakresie miernikéw tablicowych wdro- - afitomatyczne uruchomienie pomiarow,
zymy do produkcji mierniki zminiaturyzowa- - automatyczne przetgczanie i zdalne progra-

tychczas wykonywanych przez obstugujgcego



inowaiiie zakreséw pomiarowych,
- automatyczny wybor polaryzacji mierzone-
go napiecia.

Aparatura do badan parametrow uktadéw i ob-
wodoéw elektrycznych i magnetycznych

Rozwdj tego typu przyrzagdéw zamierzamy
prowadzi¢ w oparciu o technike wielkiej ska-
li integracji i zastosowanie mikroprocesoréw.
Wprowadzimy do produkcji nowe zelekrotni-
zowane rozwigzania miernikow izolacji i uzie-
mien serii EMI, EMU oraz dotychczas nie-
produkowang aparature do badan magnetycz-
nych,takg jak:

- fluksomierze cyfrowe,

- histerezografy do badania materiatow mag-
netycznych twardych i migekkich,

- systemy automatycznego badania materia-

téw magnetycznych z automatyka mikropro-

cesoroway.

Podjete zostang prace badawcze dla opra-
cowania nowych zestawow programowanych
przyrzadéw RLC. Zestawy te obejmg mostki
pomiarowe z odczytem cyfrowym i automa-
tyczng kalibracjg oraz komparatory impe-
dancji przeznaczone do pracy w systemach
pomiarowych z interface IEC.

Rozwdj techniczny grupy przyrzadow dla
serwisu RTV bedziemy kontynuowa¢ koncen-
trujgc dziatalno$¢ gtoéwnie na asortymencie
podstawowej aparatury dla serwisu odbiorni-
kow telewizji kolorowej. Przewidujemy opra-
cowanie i wdrozenie do produkcji wyposaze-
nia pomiarowego dla ruchomych punktéw ser-
wisowych zlokalizowanych w samochodach
Nysa oraz dla placéwek serwisowych ogolne-
go przeznaczenia.

Aparatura do pomiaru energii elektrycznej

Pomiar energii elektrycznej od przeszto
80 lat odbywa sie wedtug klasycznej zasady
Ferrarisa zastosowanej w licznikach induk-
cyjnych. Rozwdj licznikdw przebiega mniej
dynamicznie niz innych rodzajow aparatury
z uwagi na to, ze produkowany dotychczas
klasyczny model licznika indukcyjnego osig-
gnat w pewnym sensie stopien doskonatos$ci
technicznej. Dotychczasowy rozwdéj polega
na dazeniu do polepszenia wtasciwosci metro-
logicznych i eksploatacyjnych licznika /prze-
dtuzenie zywotnosci/, co mozna osiagnac
jedynie przez stosowanie coraz lepszych ma-
teriatow przewodzacych i magnetycznych
oraz materiatow na tozyska. Tendencja
przysztosciowg bedzie jednak dazenie do zbu-
dowania licznika energii elektrycznej, ktory
nie zawieratby cze$ci wirujacych. W pierw-
szym okresie bedg to liczniki elektroniczne
precyzyjne dla celéw przemystowych, a w
dalszej - nalezy spodziewa¢ sie masowego
zastosowania licznikéw elektronicznych dla
odbiorcow indywidualnych.

Prace rozwojowe bedg prowadzone w dwéch
kierunkach obejmujacych:
1/ Dalszg modernizacje rozwigzan licznikow
klasycznych dla uzyskania:

- zwiekszenia przecigzalnos$ci pomiarowej,
- zwiekszenia wytrzymato$ci na napiecie
udarowe do 9 kV, tj. powyzej wymagan aktu-
alnych norm miedzynarodowych,

- zmniejszenia uchybu dodatkowego od wpty-
wu czestotliwosci napiecia zasilajgcego,

- zwiekszenia zywotnos$ci i niezawodnosci
powyzej 30 lat,

- zmniejszenie ciezaru licznika.

Przewidujemy wprowadzenie do produkcji
m: in. nowej serii licznikéw serii A7, C7 o
przecigzalnosci 600% ze zmodyfikowanym
odczytem wskazan.

2/ Uzyskanie w zakresie rozliczen energii
elektrycznej odbiorcéw przemystowych do-
ktadniejszych metod pomiaréw energii na

drodze elektronizacji.

Do roku 1985 zamierzamy opracowac i
wdrozy¢ w ramach pilotowych instalacji w
krajowej energetyce: "Elektroniczne syste-
my rozliczania energii”. Systemy te pozwo-
la na rejestracje energii w poszczeg6lnych
punktach pomiarowych oraz telemetryczne
przekazywanie tej informacji do centralnego
miejsca, gdzie informacje te w sumatorze
bedg odpowiednio przetworzone. Celem rea-
lizacji wymienionego zadania bedziemy pro-
wadzi¢ prace badawczo-rozwojowe nad opra-
cowaniem krajowego licznika elektroniczne-
go kl, 0,5 z perspektywg uzyskania doktad-
nosci metrologicznych w kl. 0, 2

Aparatura do rejestracji wynikow pomiarow.

Do osiggnie¢ w zakresie elektronicznych
rejestratorow analogowych nalezy zaliczy¢
witasne opracowanie i uruchomienie produ-
kcji rejestratora laboratoryjnego X - Y/t
typu KL1 o parametrach metrologicznych po-
rownywalnych z poziomem techniki europej-
skiej. Najstabszy dotychczas element reje-
stratoréw z punktu widzenia niezawodnosci
- potencjometr kompensacyjny, uzyskat nowg
jako$¢ przez wprowadzenie technologii po-
tencjometrow hybrydowych.

Dalszy rozwoj techniczny dziedziny reje-
stratoréw elektronicznych to zaréwno reje-
stratory cyfrowe jak i analogowe,

W zakresie rejestratoréw cyfrowych X - Y
wdrozymy do produkcji wersje rejestratora
KL 2 z interface IEC do zautomatyzowanych
systemow pomiarowych. Prace badawcze
skoncentrujemy na opracowaniu wersji "in-
teligentnej" rejestratora z zastosowaniem
uktadéw mikroprocesorowych. W dziedzinie
rejestrator6w analogowych prace rozwojowo-
konstrukcyjne skoncentruj emy na opracowa-
niu i wdrozeniu do produkcji rejestratorow
systemowych o strukturze dyskretnej bez
elementéow stykowych.

APARATURA DO POMIAROW
WIELKOSCI NIEELEKTRYCZNYCH

Aparatura pomiarowa wielkosci nieelek-
trycznych znajduje zastosowanie niemal we
wszystkich dziedzinach gospodarki narodo-



wej. Do gtéownych jej uzytkownikéw nalezy
za]iczy¢:

- przemyst: maszynowy, chemiczny, okre-
towy. spozywczy, metalurgiczny, wydobyw-
czy, papierniczy, materiatéw budowlanych,
- rolnictwo,

- energetyke zawodowg i cieplng,

- stuzby ochrony Srodowiska dziatajace w
przemy$le i organach administracji tereno-
wej.

Z duzej liczby rodzajow wielko$ci mierzo-
nych coraz wieksze znaczenie i najszersze
zastosowanie maja takie wielkosci jak: tem-
peratura, cis$nienie /r6znica cisniel/, prze-
ptyw, poziom, czas oraz podstawowe wiel-
kosci fizykochemiczne. Na tych obszarach
wielkosci mierzonych bedzie koncentrowana
gtéwnie dziatalno$¢é rozwojowo-produkcyjna
w latach 1981-85.

Aparatura do pomiaru temperatury

Dotychczasowy rozwo0j w tej dziedzinie
obejmowat gtédwnie technike pomiaréw meto-
dami elektrycznymi w petnym jej obszarze
asortymentowym, tj. czujnikéw i przetwor-
nikow pomiarowych, miernik6w analogowych
i cyfrowych oraz aparatury do rejestracji
i automatycznej regulacji. Wymagania w
zakresie czujnikéw pomiarowych temperatu-
ry obejmujgce miniaturyzacje, poprawe
wiasnosci dynamicznych, pociggaja koniecz-
no$¢ opracowania nowych rozwigzan opartych
na innych technologiach i materiatach niz
stosowane obecnie. Opracowanie technologii
wytwarzania czujnikéw cienkowarstwowych
Inapylanie i drukowanie/ oraz zastosowanie
potprzewodnikow /tranzystorow/ jako elemen-
tow pomiarowych stworzy baze dla rozwoju
nowoczesnych czujnikéw pomiarowych o wy-
sokich witasciwosciach metrologicznych i
uzytkowych. Dla przyktadu nalezy podaé, ze
czujniki p6tprzewodnikowe moga zapewnié
doktadno$¢ pomiaru czterokrotnie wyzszg od
doktadnosci opornikéw niklowych produkowa-
nych obecnie. Do zalet czujnikéw z opor-
nikiem cienkowarstwowym nalezy, poza ma-
tymi wymiarami, mata bezwtadno$¢ cieplna.

Podjete prace zmierzajg do opracowania

i wdrozenia do produkcji czujnikéw cienko-
warstwowych o rozszerzonym zakresie po-
miaru do 800°C przewidzianych do szero-
kiego zastosowania w pomiarach laborato-

ryjnych i przemystowych oraz. w wykonaniu
specjalistycznym w uktadach elektronizacji
pojazdéw samochodowych.

W zakresie wspotpracujacych z czujnika-
mi przetwornikéw pomiarowych temperatu-
ry, wprowadzilismy do produkcji 5 typéw
przetwornikow elektronicznych serii APR i
APU o nowoczesnych rozwigzaniach konstruk-
cyjnych. Dalszy rozw6j obejmie zminiaturo-
wane rozwigzanie na uktadach LSJ monoli-
tycznych lub hybrydowych m. in. takie jak:

- przetworniki wspdétpracujace z czujnikami
tranzystorowymi o standardowym sygnale
wyjsciowym, napieciowym lub pragdowym.

- przetworniki wspdtpracujgce z czujnikami
cienkowarstwowynii o klasie doktadnosci
0,1 - 02.

Dla celéw pomiaréw i automatycznej regu-
lacji temperatury w procesach przemysto-
wych zamierzamy opracowaé zorientowane
uzytkowo zestawy aparatury systemowej.
Miedzy innymi przewidujemy wdrozenie do
produkcji w Zaktadach "Mera-KFAP" zes-
tawu  panelowego przystosowanego do mon-
tazu w obudowie zbiorczej 19" i sktadajga-
cego sie z:

- czujnikow temperatury.

- uniwersalnego przetwornika pomiarowego
wyposazonego w uktad kompensacji "zim-
nych koncow",

- regulatora o standardowych sygnatach wej-
§ciowych i wyjsciowych,

- elektronicznego miernika z wyswietlaczem
wstegowym przeznaczonego do zdalnego po-
miaru temperatury i wyposazonego w uktad
sygnalizacji przekroczen /min - max/.

W oparciu o mikrokomputer Mera-60 wdro-
zymy do produkcji system pomiaréw przemy-
stowych temperatury ptynnego metalu, co
pozwoli uzyska¢ poprawe technologii wytwa-
rzania stopow zelaza i metali kolorowych.

Aparatura do pomiaru ciSnienia, przeptywu
i poziomu

Tendencje rozwojowe w dziedzinie ci$nie-
niomierzy przemystowych to cisnieniomie-
rze cyfrowe. Charakteryzujg sie one szere-
giem zalet w stosunku do tradycyjnych cis$nie-
niomierzy manometrycznych takich jak:

- wysoka doktadno$é, zmniejszenie subiektyw-
nego btedu odczytu,

- mozliwos$¢ przesytania wyniku pomiaru na
duze odlegtosci w formie cyfrowej, co znacz-
nie zmniejsza wptyw zaktdcen,

- tatwos$é wprowadzania wynikéw pomiaréw
cisnienia do zautomatyzowanych systemow
pomiarowych i automatycznej regulacji pro-
cesow technologicznych.

Podjete prace badawcze majg na celu opra-
cowanie i wdrozenie do produkcji nowoczes-
nych rozwigzan ci$nieniomierzy przemysto-
wych cyfrowych w wersji przyrzadow profi-
lowych klasy doktadnosci 0,2 - 0, 6 o gabary-
cie 144 x 72 mm. Konstrukcje tych cisnienio-
mierzy bedg oparte na czujnikach tensome-
trow poétprzewodnikowych. W zakresie prze-
twornikow pomiarowych cis$nienia, dla ukta-
déw automatycznej regulacji, produkowane
obecnie rozwigzania przetwornikéw piezore-
zystancyjnych serii EFTRONIK stanowig
standard $wiatowy. Zastosowanie w nich czuj-
nika pétprzewodnikowego pozwolito na wyeli-
minowanie cze$ci ruchomych, uzyskanie wy-
sokiej niezawodnos$ci i doktadnosci przetwa-
rzania 0,25 - 0, 50, W latach 1981-85 zmo-
dernizujemy te rozwigzania przez wprowa-
dzenie scalonych wzmacniaczy hybrydowych
i opracowanie krajowych czujnikéw piezore-
zystancyjnych celem zmniejszenia importo-
chtonnosci produkcji, uzyskania klasy doktad-



noséci 0,2 - 0, 5 utrzymania tych przetworni-
kéow w standardzie $wiatowym.

W dziedzinie pomiaréw natezenia przepty-
wu zamierzamy zmieni¢ zasadniczo dotych-
czasowg technike pomiaru przeptywu na ba-
zio réznicy cisnienia poprzez opracowanie
przetwornika nowej generacji opartego na za-
sadzie pojemnosciowej. Rozszerzy to zakres
zastosowan zarowno w kierunku zwiekszenia
dopuszczalnych cisnien statycznych, jak i za-
kreséw pomiarowych. Dodatkowym efektem
nowego opracowania czujnika pojemnos$ciowe-
go bedzie wyeliminowanie mechanicznych
elementéow ruchomych, a tym samym zwiek-
szenie doktadnosci, niezawodno$ci i zywot-
nosci aparatury. lfozwiazanie przetwornika
pojemno$ciowego bedzie podstawowym ele-
mentem nowego elektronicznego systemu do
pomiaru, rejestracji i sumowania natezenia
przeptywu.

W dziedzinie pomiaru poziomu koncentru-
jemy prace badawcze nad wykorzystaniem
nowych metod pomiaru na zasadzie bezkon-
taktowej. Metoda ultradzwiekowa pomiaru
poziomu zapewni separacje przetwornikéw
od medium mierzonego, co powinno zwiek-
szy¢ niezawodno$¢ pomiaréw mediow syp-
kich, gestych i agresywnych. W wymienio-
nych obszarach pomiaréw ci$nienia i prze-
ptywu podejmujemy opracowanie nowych
specjalistycznych czujnikéw pomiarowych
oraz paliwomierzy dla przemystu motoryza-
cyjnego w ramach "elektronizacji" pojazdow
samochodowych™.

Aparatura do pomiaru czasu

W dziedzinie pomiaréw czasu aktualny
techniczny rozwoj produkcji obejmuje 2 ro-
dzaje aparatury:

- zegary indywidualnego zastosowania,

- elementy sieci czasu przeznaczone do za-
stosowan w przemysle i placowkach uzytecz-
nosci publicznej.

Uruchomilismy produkcje zegarow elek-
tronicznych z mechanizmem kwarcowym
w 2 wersjach asortymentowych:
- zegary wnetrzowe stylowe
- zegar samochodowy /Polonez/
oraz elektronicznych central sieci czasu dla
potrzeb okretownictwa. Dalszym podstawo-
wym kierunkiem rozwojowym w tej grupie
aparatury bedzie jej elektronizacja. Wdro-
zymy do produkcji zegary wytgcznie z me-
chanizmami kwarcowymi, ktdre charaktery-
zujg sie duzg doktadnoscig chodu i ograni-

czeniem czynnosci zwigzanych z eksploatacja.

Hedg to: zegary domowe o podwyzszonej
trwatosci eksploatacyjnej oraz zegary steru-
jace dla programowania pracy domowych
urzgdzen elektrycznych, takich jak: telewi-
zory. radioodbiorniki, urzgdzenia grzejne,
oSwietleniowe.
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W zakresie elementéw systemu sieci cza-
su prace badawcze skoncentrowane bedg na
opracowaniu kompletnego asortymentu zmo-
dernizowanych elektronicznych central ze-
garowych tgcznic z zegarami wtérnymi cy-
frowymi.

Aparatura do pomiarow wielkosci fizykoche-
micznych /ochrony Srodowiska/

W zakresie podstawowej aparatury do kon*
troti wod i Sciekéw”aktualny asortyment pro-
dukcji obejmujacy: pehametry, tlenomierze
i konduktometry, w zréznicowanym wykona-
niu determinowanym warunkami eksploata-
cji zostanie unowocze$niony w oparciu o
uktady wielkiej skali integracji i mikropro-
cesory oraz unifikacje konstrukcyjng we-
wnatrzasortymenjowg. Rozwiniemy produk-
cje zestawdéw i systeméw pomiarowych /prze-
mystowych/ przeznaczonych do kontroli i
automatyzacji proceséw technologicznych -
w pierwszej kolejnosci w gospodarce wodno-
$ciekowej. W latach 1981-85 wdrozymy do
produkcji m. in. :

- nowg generacje miniaturowych przyrzadéw
cyfrowych do pomiaru podstawowych wielko$-
ci fizykochemicznych, tj. : pH, pX, potencja-
tu rodex, tlenu, konduktywnosci i temperatu-
ry,

-ynowe rodzaje czujnikéw i gtowic pomiaro*'
wych o zwiekszonej trwatosci i lepszych pa-
rametrach metrologicznych i eksploatacyj-
nych,

- systemy pomiarowe w wykonaniu przemy-
stowym do kontroli i sterowania procesami
oczyszczania i neutralizacji Sciekéw przemy-
stowych.

Zasadniczym problemem przemystu apara-
tury pomiarowej do rozwigzania w latach
1981-85 bedzie opracowanie i wdrozenie do pro-
dukcji nowoczesnych technologii opartych na
uzyskanych z kooperacji krajowej i krajow
RWPG materiatach, elementach i podzespo-
tach elektronicznych.

Do nich zaliczy¢ mozna:
1. Materialy magnetyczne /na magnesy trwa-
te na bazie CO, Sa, migkkie typu Armco/.

2. Uktady scalone L.SJ i VLSJ monolityczne
i hybrydowe /mikroprocesory, scalone ukta-
dy mnozace, przetworniki AC i CA, ukitady

interfejsowe/.

3. Elementy bierne precyzyjne /kondensato-
ry precyzyjne, oporniki i dzielniki oporowe,
potencjometry hybrydowe/.

4. Pola odczytowe cyfrowe i analogowe
/wskazniki cyfrowe wytadowcze, wskazniki
cyfrowe i analogowe ciektokrystaliczne, wskaz-
niki analogowe, wytadowcze, wskazniki ana-
logowe elektrochemiczne/.

Uwarunkowania materiatlowe bedg cechg
charakterystyczng rozwoju aparatury pomia-
rowej przedstawionych powyzej w og6lnym
zarysie kierunkow dziatan przemystu "Mera"
w latach 1981-85.
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PODSYSTEM GRAFICZNY

DLA KONFIGURACJI

DWUMASZYNOWEJ R-32 MERA-400

/czesc 1/

Podsystem graficzny jest narzedziem dla
przetwarzania danych "graficznych" i danych
"numerycznych". Poje¢ tych nie bedziemy w
niniejszym artykule formalizowa¢, lecz ogra-
niczymy sie do okre$lenia intuicyjnego: da-
ne graficzne zawierajg te i tylko te informa-
cje, ktdre sg konieczne dla opisu rysunku
z uwzglednieniem jego struktury. Z danymi
tymi wigzg sie na ogo6t pewne dane numeryczne
/np, wytrzymatos$¢ narysowanej konstrukcji,
czy tez jej koszt/, ktére moga by¢ przetwa-
rzane rownolegle z danymi graficznymi. Pod-
system graficzny nie zostat problemowo-
zorientowany, stanowi on jedynie baze dla
konstrukcji konkretnych systeméw komputero-
wo-wspomaganego projektowania z wykorzy-
staniem grafiki komputerowej. Witgczone w
chwili obecnej procedury konwersji danych
dla fotokoordynatografu zwigzane sg z pla-
nowanym wykorzystaniem podsystemu w mi-
kroelektronicei

Przetwarzanie danych graficznych obejmu-
je obecnie: konwersje danych dla r6znych
urzadzen graficznych dotgczonych do mini-
komputera Mera 400, zagadnienia transmi-
sji danych do R 32, przeksztatcanie danych
/przeksztatcenie liniowe, rzuty/, generacje
typowych elementéw graficznych, archiwowa-
nie danych. Witaczenie do podsystemu urzg-
dzen typu digitizer pozwoli na wykorzysta-
nie jako stacji przygotowania, archiwowania
i konserwacji danych graficznych dla urzga-
dzen technologicznych, co powinno stanowi¢
pierwszy etap prac nad problemowo-zoriento-
wanym, interakcyjnym systemem projektowa-
nia.

Konfiguracja sprzetowa

Podsystem graficzny instalowany jest na
dwu potgczonycti komputerach: R 32 i Mera
400, przy czym ten ostatni spetnia role nie-
zaleznego autonomicznego terminala graficz-
nego. Do Mery 400 dotgczone sg urzagdze-
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nia we/wy: kasetowa pamieé¢ dyskowa, dru-
karka znakowo-mozaikowa, monitory syste-
mowe DZM-KSR, czytnik/perforator taSmy
papierowej, Digigraf, pisak KL-2, a w
przysztosci monitor ekranowy z rezimem
graficznym, grafoskop z pi6rem Swietlnym
i urzgdzenia we graficznego. R 32 dysponu-
je standardowg konfiguracja urzadzen pery-
feryjnych.

Potgczenie Mery 400 z R 32 umozliwia
przesytanie informacji wieloma strumienia-
mi, przy czym jeden z nich traktowany jest
przez R 32 jako strumien we/wy na dodatko-
wg konsole operatorska. Strumieniem tym
Mera 400 przesyta przerwania i zlecenia ta-
dowania niezbednych procedur.

Struktura oprogramowania

Podsystem graficzny rezyduje na Merze
400. Jego opcjonalnym uzupetnieniem sg
programy instalowane na R 32. Zadaniem
gtéwnej procedury /o nazwie PSGRAF/ pod-
systemu jest sterowanie pracg procesorow
we/wy. Procesory we/wy konwertujg dane
z jezykéw urzadzen na jezyk wewnetrzny
/posredni/ lub odwrotnie oraz inicjujg ope-
racje we/wy z zachowaniem zasad podziatu
czasu. Procedura o nazwie INT interpre-
tuje polecenia uzytkownika i przygotowuje
dane dla egzekutoréow wy. INT wspotpracuje
z pakietem procedur graficznych. Dla R 32
moga dziata¢ niezalezne programy uzytkowe
z wyjéciem do terminala graficznego oraz
dodatkowe procesory podsystemu graficzne-
go tadowane na zlecenie od Mery. Przykta-
dem moze by¢ procesor obstugujacy archi-
wum dokumentow graficznych.

Zadania w podsystemie graficznym

Podsystem graficzny przeznaczony jest w
zasadzie do przetwarzania danych graficz-
nych w trybie interakcyjnym. Zadaniem na-
zwiemy sekwencje polecen wprowadzanych



przez jednego uzytkownika. Dysponuje on
zwykle jedng z klawiatur monitoré6w DZM-
KSR lub klawiaturg grafoskopu. Mozliwa

jest praca z podziatem czasu miedzy pieciu
jednoczesnych uzytkownikéw, Role uzytkowni-
kéw moga réowniez spetnia¢ samodzielne pro-
gramy przetwarzane w trybie wsadowym na

) 32.

Podamy dla ilustracji nastepujacy przykitad:

Zadanie 1: projektant wprowadza polecenia z
klawiatury monitora graficznego, obraz wy-
Swietlany jest na ekranie.

/.adanie 2: projektant z klawiatury DZM-KSR
wprowadza polecenia przydziatu tasmy magne-
tycznej na R 32 w celu skompletowania na
niej kodu rysunku dla Digigrafu.

Zadanie 3: projektant wprowadza z klawia-
tury DZM-KSR polecenia kres$lenia doku-
mentu i zapisuje je w archiwum na R 32.

Zadanie 4: programista przygotowat na R 32
program wykresu rozwigzania rownania
rozniczkowego. Program ten przekazuje pod-
systemami polecenia wykresu krzywej na
pisaku KL-2.

Zadanie 5: podobnie jak w zadaniu 4 wyko-
nywany jest na R 32 wspd6tbieznie program
rzutowania okreslonej bryty na rézne ptasz -
czyzny.

Wyniki w postaci sekwencji polecen prze-
sytane sg do podsystemu i interpretowane na
Digigrafie. Realizacja przedstawionych za-
dan polega na interpretacji kolejnych polecen
i edycji kolejnych rekordéw na strumieniu
wy. W zadaniach 4 i 5 polecenia wydawane
Sg przez program, w pozostatych przypad-
kach wydaje je projektant bezposrednio.

godnie z wczes$niejsza terminologia,
strumienie we/wy dotgczone sg do proceso-
row, przy czym niektore procesory korzy-
stajg z Kilku strumieni, jak na przykitad
procesor we z klawiatur monitorow DZM-
KSR oraz czytnika. Mozliwa jest réwniez sa-
modzielna gwarancja polecen przez proce-
sor. ktdérego nie tgczy sie z zadnym stru-
mieniem przesytania informacji. Kazde za-
danie moze zgtaszad polecenia dotgczania/
odtgczania istniejgcych w podsystemie proce-
soréow. Procesor we moze byé na przyktad
czasowo zastgpiony przez inny dodatkowo
dotgczony procesor we. Przykiadem moze
by6 dotaczenie procesora we z biblioteki dla
wyprowadzenia zapisanego tam fragmentu.
W takim wypadku procesor dotgczajgcy uzy-
skuje status "czasowo nieczynnego" we dla
zadania, a jego role przejmuje generator
fragmentéw bibliotecznych. Ostatnim z inter-
pretowanych polecen procesora zastepczego
jest polecenie odtgczenia we, przywracajgace
poprzedni stan.
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Zadanie przydziatu procesora moze spot-
ka¢ sie z odmowa realizacji przez podsy-
stem, jesli procesor taki jest przydzielony
do innego zadania lub posiada status czaso-
wo nieczynnego. Rekurencyjne przydziaty
procesorow sg wiec niedozwolone, co nie
dotyczy generatora fragmentow bibliotecz-
nych i procesora we z klawiatury w sytua-
cjach awaryjnych.

Przetwarzanie wsadowe.

Istnieje mozliwos$é pracy w trybie kompila-
cyjnym, przy czym samodzielne programy
podczas wykonania generujg polecenia dla
podsystemu graficznego. Tworzenie takich
programow utatwiajg pakiety procedur gra-
ficznych dla jezyka PL/I na R 32 i FORTRAN
na Merze 400. Pakiety te mogg by¢ posze-
rzane o procedury napisane przez uzytkowni-
ka.

Jezyki komunikacji z podsystemem graficz-
nym

W przetwarzaniu interakcyjnym wykorzy-
stywany jest podstawowy jezyk graficzny
/w skroécie PJG/ poziomem zblizony do je-
zyka typu ASSEMBL.FR. Nie powinien on
by¢ jezykiem projektowania ze wzgledu na
oczywisty brak komfortu kodowania polecen.
Jezyki problemowo-zorientowane o0 mozli-
wosciach rozwoju beda tworzone przez gru-
py opracowujgce zagadnienia projektowania
w mikroelektronice i w innych dziedzinach.
Interpretacja polecen takiego jezyka w przy-
padku najprostszym polegataby na jego kon-
wersji na PJG. Tak postgpiono w przypadku
jezyka opisu masek dla fotokoordynatografu.
Wyzszy poziom stanowi¢ bedg translatory
interpretacyjne jezykéw typu BASIC.

Programowanie w PJG mimo pewnej ucig-
zliwoséci pozwala jednak na:
- wydzielanie struktur graficznych /doku-
ment, fragment, fragment podrzedny itp/,
- przechowywanie struktur graficznych w
bibliotece na Merze i w archiwum na R 32,
- wykorzystywanie fragmentéw bibliotecz-
nych utworzonych w trybie wsadowym,
- petng zamienno$¢ urzadzen graficznych,
- petne wykorzystanie aparatu przeksztatcen
liniowych z automatycznym ich superpono-
waniem.

Podstawowy jezyk graficzny

W rozdziale niniejszym opiszemy szcze-
gétowo, zaprezentowany w poprzednim roz-
dziale PJG. Kolejne podrozdziaty omawiaé
bedg ptaszczyzne wykresu, elementarne po-
lecenia graficzne, polecenia ustalajgce pa-
rametry pracy urzadzen, polecenia prze-
ksztatcen, przydziatu procesordow i inne.
Zadaniem zamieszczonych przyktaddéw jest
ilustracja dziatania omawianych polecen.



Blaszezyzna wykresu

Wspoétrzedne punktow wykresu kodowane
sg w PJG jako wspodtrzedne uktadu prosto-
katnego kartezjanskiego o jednostce rownej
0,1 mm lub uktadu bedacego liniowym
przeksztatceniem powyzszego. Mozliwe jest
wiec postugiwanie sie uktadem ukos$nokagtnym
o ré6znych jednostkach na obu osiach. O mo-
zliwosciach takich mowa bedzie jednak w
podrozdziale dotyczacym przeksztatcen.
Obecnie przyjmujemy, ze w momencie przy-
dziatu urzadzenia wy graficznego obowigzu-
je przeksztatcenie tozsamos$ciowe, a pidéro
ustawione jest w punkcie /x,y/, bedgcym le-
wym dolnym rogiem ramki wykresu. Prawym
goérnym rogiem ramki jest punkt /xj. vy./.
Polecenie przytaczenia do zadania urzadze-
nia wy graficznego zawiera liste parametrow:
[x,y, (xL,yl , przy czym opuszczenie para-
metréw jest rGwnoznaczne z przyjeciem, ze
pioro znajduje sie w poczatku uktadu, a pole
wykresu nie jest ograniczone, natomiast
opuszczenie pary x® y* oznacza, Ze pocza-
tek uktadu znajduje sie w $rodku pola wykre-
su. Procesor wy nie dopuszcza do wykro-
czenia poza ramke, nie przerywajac wspot-
pracy z uzytkownikiem. Elementy nie miesz-
czace sie w zadanym polu nie sg rysowane,
obliczane jest jedynie "teoretyczne" potoze-
nie piéra poza ramka.

Po okresleniu pola wykresu uzytkownik po-
dejmuje decyzje, czy wspodtrzedne punktow
wykresu bedg podawane przyrostowo, czy
nie. -Dalej bedziemy uzywa¢ zwrotow: przy-
rostowy i nieprzyrostowy rodzaj pracy.

W pracy przyrostowej wspoétrzedne konca
odcinka podawane sg zawsze "wzgledem" je-
go poczatku. Tym samym aktualnym punktem
odniesienia jest aktualne potozenie pidra,

W pracy nieprzyrostowej ukiadem odniesie-
nia jest ustalony uktad wspétrzednych. Rodzaj
pracy moze by¢ zamieniany wielokrotnie w
obrebie zadania. Nie powoduje to zadnych
kolizji, gdyz procesor wy zawsze pamiegta
wspoOtrzedne nieprzyrostowe w "pierwotnym"
uktadzie odniesienia.

Dla przyktadu wymienimy polecenia nie-
zbedne dla narysowania figury:

przy zatozeniu, ze pioro umieszczono w /O, 0/.
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rrabela 1
L . W'sp6trzedne

Tres¢ polecenia przy- nieprzy-

rostowe rostowe
przenie$¢ pidro
do punktu /100, 50/ /100, 50/
rysuj odcinek
do punktu /100, 50/ / 200,100/
rysuj odcinek
do punktu /100,100/ /300,200/
rysuj odcinek
do punktu /-250,0/ / 50, 200/
rysuj odcinek
do punktu ¢ /50, -150/ /100, 50/

Nalezy zwréci¢ uwage na fakt. ze w pracy
przyrostowej pojedyncza pomytka w kodowa-
niu wspétrzednych pocigga za sobg nieodwra-
calne skutki; cata dalsza cze$é wykresu jest
btedna. W pracy nieprzyrostowej pojedynczy
btad jednego elementu nie bedzie oddziatywa¢
na elementy nastepne.

Sktadnia PJG

Kazde polecenie w PJG rozpoczyna sie
3-znakowym kodem, po ktérym jako obowigz-
kowy separator, wystepuje spacja. Polece-
nia pisane sa zawsze od poczatku wiersza.
"Mnemonikiem" kodu polecenia sg znaki
drugi itrzeci, znak pierwszy kodu polece-
nia okresla, jedng z grup polecen. Operandy
polecenia mkodowane sg poczawszy od pigte-
go znaku. Liczby zapisywane sg zgodnie z
wymaganiami jezyka FORTRAN dla tzw. for-
matu swobodnego. Kazdy operand musi by¢
zakonczony przecinkiem /takze ostatni/, po-
miniecie operandu, przy zachowaniu koncza-
cego go przecinka, interpretowane jest na-
stepujaco: przyjmuje sie warto$¢ odpowied-
niego operandu z poprzedniego polecenia, np. :

WLN 100, 200,
WPP ,1000,zamiast WPP 100,1000,
WLN " WLN 100,1000,
1lo$¢ operandéw i sposéb ich kodowania za-
lezy od tresci polecenia i jego kontekstu. In-
formacje umieszczone za ostatnim’operan-
dem stanowig komentarze i nie sg inter-

WL.N100, 200,

pretowane, np. :

WPP -100. -80, PRZEJSCIE W POWIETRZU
WLN 100,, PODSTAWA DOLNA

WLN ,80, PRAWY BOK

WLN -100, , PODSTAWA GORNA

WLN -100, -80, LEWY BOK

Klasy przetwarzania

Jesli uzytkownik nie zmieni standardowych
ustalen, operandy polecen zawierajg wspot-



rzedne punktéw ptaszczyzny kartezjanskiej
kodowane w zmiennym przecinku /format
swobodny jezyka FORTRAN dopuszcza auto-
matyczng konwersje danych statoprzecinko-
wych na zmiennoprzecinkowe/. Mozliwe jest
stosowanie dowolnych przeksztatcen liniowych
i ich superponowanie. Tego rodzaju przetwa-
rzanie odbywa sie w klasie B. Je$li uzytkow-
nik nie zamierza stosowa¢ przeksztatcen li-
niowych i zobowigze sie kodowa¢ dane w aryt-
metyce statoprzecinkowej, wowczas moze
zadeklarowac prace w klasie A. Zadeklaro-
wanie klasy C pozwala programiscie na ko-
dowanie rysunku przestrzennego. W polece-
niach dla klasy C wystagpig trzy operandy
zamiast dwu.

Klasa przetwarzania zwigzana jest z klasg
zasobow zadania. Zasobami tymi sag: pamie¢
operacyjna, procedury pomocnicze i moduty
konwersji. Najmniejsze zapotrzebowanie na
tego rodzaju zasoby podsystemu zgtasza
klasa A, najwieksze - klasa C. Oczywisty
jest najnizszy koszt przetwarzania w klasie
A i najwieksza szybkos¢.

Klase przetwarzania ustala polecenie

ZKP klasa,

gdzie klasa: = A|B|C
Nowe polecenie ZKP anuluje poprzednie.

Kreslenie prostych elementow graficznych

Kody polecen tej grupy rozpoczynajg sie
na litere W.
WLN x, y,[z]

jest poleceniem wykres$lenia linii do punktu
-Ix,y, I ewentualnie'/x,y, z/ - w klasie C.

WPP x,y, [z]

jest poleceniem przeniesienia piora do pun-
ktu /x,y/,, ewentualnie /x,y, z/.

WPT x,y, [z]

jest poleceniem przeniesienia piéra do pun-
ktu /x,y,/, ewentualnie /x,y, z/ i opuszcze-
nie pidra w celu narysowania kropki.

Polecenie:
fwSO x,y. |

ustala Srodek okregu. Jego wykonanie nie
wigze sie z zadng operacjg na urzadzeniu
wy. Polecenie to poprzedza zawsze jedno
lub kilka polecen kreslenia tuku okregu

/przy ustalonym S$rodku kreslone bedg tuki

koncentryczne/.
[wep

jest poleceniem kreslenia tuku do punktu
/x,yl w kierunku dodatnim /przeciwnym do
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ruchu wskazéwek zegara/. Kierunek prze-
ciwny zapewnia polecenie.

WCZx,y,

Poczatkiem linii /poprawniej: wektora/
lub luku jest aktualne potozenie piodra, kon-
cem - punkt, ktérego wspdétrzednymi sg ope-
randy polecenia.

Ostatnim z polecen omawianej grupy jest:

W.RT cc”tekst(S

gdzie tekst jest tancuchem znakow nie za-
wierajgcych(?>.Polecenie powyzsze stuzy do
wyrysowania tekstu na urzadzeniu graficz-
nym. Symbole cc interpretowane sg tylko
przez procesor Digigrafu: wskazujg one na
wielko$¢ i kat nachylenia liter, a sposob ko-
dowania tych parametréw jest catkowicie
zgodny z wymaganiami jezyka zewnetrznego
tego urzadzenia. Dla standardowego ksztat-
tu tekstu ktadziemy cc-(fp.

Przyktad /wspdtrzedne przyrostowe, kla-
sa Al:

WRT pp PRZYKLAD NR 1(?PODPIS RYSUNKU
WPT -1000, -800, PRZENIESIENIE PIORA

WSO 0, 0 SRODEK OKREGU
WLN 500. 0 PROMIEN

WCZ 0.0 PELNY OKRAG
WSO 50, 0, SRODEK M. OKREGU
WCP 0, 0 MALY OKRAG

Parametry pracy

Po zainicjowaniu zadania ustalone sg auto-
matycznie standardowe parametry pracy
urzadzenia wy: nr piéra, rodzaj linii, pred-
kos¢ kreslenia, hamowanie gtowicy przed
koricem linii. Polecenia:

lorplT] i ORP 1)

definiujg rodzaj pracy: p - nieprzyrostowy,

] - przyrostowy.
Ustalenie rodzaju pracy moze by¢ anulowa-
ne przez nastepne polecenie ORP.

OPK i,

okresla predkos$é kreslenia dla Digigrafu.
Parametr  przyjmuje wartos$ci: 1,2, ... 9.
Standardowa warto$¢ tego parametru réwna
sie 7, maksymalng predkoscig jest 9. Oczy-
wiscie, polecenie to interpretowane jest
przez procesor Digigrafu.

ORL i,



okres$la rodzaj linii. Parametrem jest:

0 dla linii ciggtej,

1 dla linii przerywanej,
2 dla linii punktowo-kreskowej.
OPI, i,

okresla nr pidra /kolor/ linii. Wykonanie
polecenia przez procesor Digigrafu wigze
sie z przesunieciem gtowicy (ak, by nowe
pioro znalazto sie w miejscu poprzedniego.
Polecenie jest ignorowane przez procesor
pisaka KI,-2.

OilA 1,

ustala hamowanie gtowicy przed osiggnie-
ciem konca odcinka. Nie zaleca sie zmian
standardu /i:0/ zapewniajgcego hamowanie,
gdyz przy jego braku maleje doktadnosé.

Standardowg warto$cig wszystkich para-
metrow jest zero, wyjatek stanowi OPK
7. i OPI. 1,

Dynamiczna gospodarka zasobaini zadania

Podsystem graficzny zaprogramowany zo-
stat w jezyku FORTRAN. W zwigzku z tym,
zasoby pamieci roboczej dla zadan musiaty
by¢ przydzielone statycznie. Zasymulowano
jednak aparat dynamicznej gospodarki proce-
sorami we/wy. Procesor w podsystemie
jest procedurg komunikujaca sie bezposred-
nio z interpreterem i z urzgdzeniem zewne-
trznym. W szczeg6lnym przypadku procesor
zamiast konwersji informacji moze jg samo-
dzielnie generowac¢. Do zasob6w kazdego za-
dania nalezy procesor we gtéwnego. Z regu-
ty wejsciem tym jest albo klawiatura, albo
tez maszyna R 32 z programem uzytkowym
wydajagcym Merze polecenia w PJG. Polece-
nia naptywajace z we gtéwnego mogg doty-
czy¢ przydziatu nowych procesoréw we/wy.
Jesli procesory te nie zostaty przydzielone
innym zadaniom, polecenie przydziatu pro-
cesora we:

CPE nr,

realizowane jest nastepujgco:

al procesor, ktéry przekazat do interpreta-
cji polecenie COE otrzymuje status czasowo
nieczynnego,

b/ informacje o tym procesorze zostajg odno-
towane na stosie, ktoérym dysponuje zadanie,
c/ procesor dotgczony przejmuje dziatalnosé
dotychczasowego procesora we i powinien
kontynuowa¢ jg az do przekazania polecenia
COE /p. nizej/, przy czym moze on zadac
przydziatu nowego procesora we.

Podsystem graficzny odmawia, przydziatu
rekurencyjnego procesoréw czasowo nieczyn-
nych. Wyjatkiem jest bibliotekarz dostepny
dla przydziatéw rekurencyjnych oraz rckuren-
cyjny przydziat we /.klawiatury gtéwnej w
wypadku btedu. Tego ostatniego przydziatu
dokonuje procedura obstugi btedu.-
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Nalezy wyjasni¢, ze w PJO. 'nazwami pro-
cesorow sg icli numery , np. : CPE 7, przy-
dziela procesor we z czytnika tasmy papiero-
wej, a CPF 9, jest pr/ydziatom konwertora
danych z jezyka fotokoordynatografu.

Polecenie:
COR nr,

konczy sekwencje polecen z przydzielonego
procesora we. Dalsze polecenia przekazywac
bedzie procesor, ktory przydzielit uprzednio
odtaczone we /dla jego okreslenia niezbedne
sg informacje ze stosu zadania/. Podanie nu-
meru odtgczonego procesora nie jest koniecz-
ne.

Zwr6¢my uwage, ze w kazdym zadaniu ak-
tywny jest tylko jeden procesor we. Jesli w
wyniku btedu zostanie automatycznie przydzie-
lone we z klawiatury gtéwnej dla wprowadze-
nia ewentualnych poprawek, wowczas sekwen*-
cje poleeen-poprawek /moze to by¢ sekwen-
cja pusta/ konczymy poleceniem COE.
Przydziatu procesora wy dokonuje polecenie:

CPY nr,

natomiast odigczenie przydzielonego proce-
sora wy wymaga wprowadzenie polecenia

COY nr,

Numeru odtgczonego procesora wy nie moz-
na pomingé, gdyz zadanie moze dysponowac
kilkoma procesorami jednoczes$nie.

Jak wspomniano wczes$niej, w poleceniu
CPY nr, po symbolu procesora wy moze wy-
stgpi¢ lista parametrow. Ich tres¢ omdwiona
bedzie w opisach konkretnych procesoréw.

Zesp6t procesorow na Merze moze by¢
uzupetniony przez procesory rezydujgce na
R 32. Aby przydzieli¢ procesory na R 32 na-
lezy uprzednio wprowadzi¢ polecenie:

CPE 32. klasa.

W wyniku realizacji RIAD otrzyma przerwa-
nie operatorskie / Mera traktowana jest jak
dodatkowa konsola/ i podejmie konwersacje,
w wyniku ktdrej na zlecenie Mery zatadowana
zostanie procedura interpretujgca parametr
polecenia CPE i przesytajgca do Mery syg-
nat gotowos$ci do wspotpracy. Zaleznie od
wartosci parametru, procedura na H 32
uaktywnia niezbedne asynchroniczne zadania,
ktére inicjujg operacje wejscia poprzez stru~
mienie przydzielone do Mery. Kazde z zadan
odbierze polecenie przydziatu konkretnego
procesora. Zadanie na R 32 dysponuje tylko
jednym strumieniem we/wy i dlatego na Me-
rze polecenia CPY nr, i CPE nr, przydzie-
lajg w zasadzie cate zadanie na R 32. a kon-
kretny procesor wybierany jest w przydzie-
lonym zadaniu na podstawie dodatkowego pa-
rametru. Np. : CPE H, A/DS38/ jest przy-
dzialem wejscia z zadania obstugujacego ar-
chiwum. parametr A oznacza tu procesor



udostepniajgcy dokument zapisany w archi-
wum, w nawiasach podano symbol dokumentu.

Przeksztatcenie liniowe

Kazde zadanie dysponuje wiasnym stosem
wspotczynnikéw przeksztatcen liniowych. Pa-
mieé ta wykorzystana jest tylko w klasie P,
gdzie przeksztatcenia wspoétrzednych dokony-
wane sg automatycznie. Aktualnie obowigzu-
jacag macierz przeksztatcenia tworzy 6 wspot
czynnikdw zapisanych na wierzctiotku stosu.
Stos inicjowany jest wspoétczynnikami prze-
ksztatcenia tozsamos$ciowego. Przedstawio-
ne dalej polecenia ustalajgce konkretne prze-
ksztatcenie liniowe realizowane sg nastepu-
jaco:
obliczane sg wspoétczynniki przeksztatcenia:

x'=axiby-tc , y,=dx 4 ey+f
i dopisywane na nowej pozycji stosu. Od tego
momentu przeksztatcenie to modyfikuje wszy-
stkie wspoOtrzedne. Powrot do przeksztatce-
nia obowigzujgcego poprzednio zapewnia po-
lecenia:
PKS 2,

W wyniku jego realizacji stos przeksztatcen
zostaje obnizony o jedng pozycje zawieraja-
caq wspoétczynniki aktualnego przeksztatce-
nia.

Czesto zachodzi potrzeba wprowadzenia
nowego przeksztatcenia i zsuperponowania
go z dotychczasowym. Osiggamy to poprzez
polecenie:

PKS 1,

Superponowane jest przeksztatcenie aktywne
z poprzednim bezpos$rednio nizszym. Wynik
zapisany jest na dotychczasowym wierzchot-
ku stosu.

Polecenie:

PSK a.b.

Okresla skalowanie. Jest to przeksztatcenie:

x1~B.'X , yi-b'y
Przyktad:

W bibliotece fragmentéw zapisano wczes-
niej fragment o nazwie A we wspdtrzednych
przyrostowych:

WPP -30,-40, J---m- S [mmmmeeee- \%
WLN 0, 80, f
WLN10.10,
WLN 40, 0,
WL.N -10. -10,
WLN 0,-80,
WPP -60, 30,
WLN 60. 0,
WPP 40. 10,
COF,

Rys. b

Patrz rysunek a. Polecenia:
PSK 2. 3.
CPF 6 ,A
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spowodujg wykres$lenie fragmentu w nowej
skali,takiej jak na rysunku b. /.wr6¢my uwa-
ge na fakt, Zze ostatnie polecenie efektywne
w zakatalogowanym fragmencie przenosi pi6-
ro na "srodek" obszaru przeznaczonego na
nastepng litere. Polecenie:

POR s, t, u,

ustala obrdt o kat podany w stopniach / a/,
minutach /1/ i sekundach /u/. Znak parame-
tru s precyzuje kierunek obrotu /dodatni
jest przeciwny do ruchu wskazéwek zegara/.
Kontynuujgc poprzedni przyktad wyobrazmy
sobie, Zze uzytkownik wprowadzit dalsze po-
lecenia:

POS 90, 0, 0,
CPF 6,A
CPF, 6, A

Otrzymamy wowczas fragment nastepujacy:

C

C

Pioro zatrzyma sie nad punktem P. Prze-
ksztatcenie poprzednie nie zostato zsuperpo-
nowane z obrotem i dlatego obrdécone litery
rysowane sg w skali 1.1

Analogiczne do poprzedniego jest polecenie:

POR .

ustalajgce obrot o kat podany w radianach.
Polecenie:

PSP x,y
ustala symetrie wzgledem punktu /x, y/.

Celem ustalenia symetrii wzgledem dowol-
nej prostej, nalezy uprzednio przenie$¢ pi6-
ro/w powietrzu lub po odcinku/ do dowolne-
go punktu na osi symetrii i poda¢ kat, jaki
tworzy o$ symetrii z dodatnim kierunkiem
osi Ox w stopniach lub radianach.

PSR r, symetria osiowa, kat w radianach
PSS s, t, u, symetria osiowa, kgt w stopniach

Dla przyktadu zatézmy, ze rysunek trdjkata
zapisano w bibliotece jako fragment o nazwie
XY Z [ we wspotrzednych nieprzyrostowych/.

[str. 17/.

Wprowadzono polecenia:
WPP 0, 0, 5,
PSS 26, 33, 0.
CPF 6,XYZ,



Wynikiem jest trojkat X*Y*?!/bez oznaczeh
dodatkowych, jak nazwy wierzchotkéw, kon-
tury osi symetrii i osi wspotrzednych/.

Polecenie:

posV d

ustala przesunigcie wg wzorow:
i >
X =z+dj , y =y+d2
Polecenie:
PSK a, b, c,

ustala przeksztatcenie x#-ax+by+c, a pole-
cenie:
PSY a, b, c,

ustala, ze y =ax+by+c,

Przyktad:
Zadane przeksztatcenie wyraza sie wzorami:

X = +X-y
y'= 2x+l
Polecenia:
PSK -1, -1, p,
PSY 2,0,1.
PKS 1,

pozwalajg wprowadzi¢ opisane przeksztat-
cenie.

Al

Zilustruje je rysunek litery F /linig ciagtg
w wersji oryginalnej, a kreskowang po prze-
ksztatceniu wspdtrzednych/.
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ELEMENTY PULPITOWE SYSTEMU

System INT12LEKTRAN-S jest analogowym
systemem automatycznej regulacji (Ha wolno-
zmiennych proceséw przemystowych gtédwnie
w energetyce, a takze w przemys$le chemicz-
nym, spozywczym, hutnictwie, przemysle
materiatow budowlanych / np. zaktady wapien-
nicze, cementownie/ i innych. Pozwala on na
wspoétprace z innymi systemami automatyki
i systemami cyfrowymi.

Samodzielnymi funkcjonalnie urzgdzeniami
systemu sg moduty zawierajgce czes$¢ elek-
troniczng uktadu regulacji oraz elementy pul-
pitowe zapewniajace kontrole jakosci regula-
cji i prowadzenie sterowania z pulpitu opera-
tora. W artykule opisano elementy pulpitowe
jako podstawowe el$nienty zabudowane w pul-
pitach sterowniczych lub szafach czy tabli-
cach. Elementy te ze wzgledu na swojg kon-
strukcje pozwalajg tworzyé tzw. poi. mozai-
kowe.

Podstawowe funkcje elementéw pulpitowych

Obecnie produkowane w Centrum Komputero-
wych Systemdéw Automatyki i Pomiaréow "Me-
ra-Elwro" elementy pulpitowe wspoétpracujace
z urzadzeniami analogowymi i analogowo-dy-
skretnymi mozna podzieli¢ na nastepujace
grupy funkcjonalne:

- stacyjki

- nastawniki

- mierniki

- elementy sygnalizacyjne

- wskazniki cyfrowe

Stacyjki stosowane w uktadach automatyki
i sterowania recznego, poprzez przetaczniki
klawiszowe wytwarzajg sygnaty zwarcia i
rozwarcia umozliwiajagce wykonanie odpowied-
nich potagczen w uktadzie regulacji. Czesé
stacyjek posiada mozliwo$¢ sygnalizacji sta-
nu sterowania recznego, sterowania sekwen-
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cyjnego, awarii sterowania recznego, spet-
nienia ré6znych warunkéw sterowania oraz
niesprawnos$ci. Oddzielny przycisk w pulpi-
cie sterowniczym umozliwia kontrole spraw-
nosci lampek we wszystkich stacyjkach.

Nastawniki spetniajg funkcje dwuprzewodo-
wych / ze wzgledu na sposob zasilania/ prze-
twornikow »potozenia potencjometru na stan-
dardowy sygnat przesytowy /4 - 20/mA pra-
du statego. Sygnat pradowy nastawiany jest
przy pomocy precyzyjnego potencjometru
dziesiecioobrotowego ze skalg od 0% do 100%
lub jednoobrotowego ze skalg.od «50% do +50%.
Urzadzenia te wspoOtpracujgc z modutami sy-
stemu mogg stanowi¢ zrodto warto$ci zadanej
od 0OV do 10V lub zrédto polaryzacji w zakre-
sie od ~5V do +5V napiecia statego.

Mierniki podzielone sg na trzy grupy:
- mierniki sygnatu napieciowego od 0OV do
10V ze skalg /0-100/%,
- mierniki sygnatu pradowego od 4mA do
20mA ze skalg /0-100/%,
- mierniki sygnatu odchyitki regulacji od
-2V do +2V ze skalg /-20 -0- +20/%. .

Elementy sygnalizacyjne majag mozliwos$¢
sygnalizacji réznych stanéw urzadzen przy
pomocy lampek lub napiséw znajdujgcych
sie na trzech réznobarwnych, pods$wietla-
nych polach.

Wskazniki cyfrowe, zbudowane na péiprze-
wodnikowych wyswietlaczach siedmiosegmen-
towych, pozwalajg wyswietlaé¢ liczby skiada-
jace sie z dwdch cyfr.

Napiecia zasilajgce elementéw' pulpitowych
wynoszg +5V, +5%, +24V, +20%, -24% +20%

Elementy pulpitowe przystosowane sg do
pracy w nastepujacych warunkach:



- temperatura otoczenia: od 0°C do 50°C,
- wilgotno$¢ wzgledna: od 30% do 80%,
- cisnienie atmosferyczne: od 80kPa do
120kPa.

baczng zaletg elementow pulpitowych sy-
stemu jest mozliwo$¢é dowolnego rozszerze-
nia ich funkcji oraz wykonan.

Konstrukcja mechaniczna elementow pulpito-
wych

Elementy pulpitowe z punktu widzenia kon-
strukcji mechanicznej przedstawiajg obraz
ztozonych ze sobg dwdch identycznych oston,
potgczonych w jednym koncu ptytag tylna
przy pomocy dwoch wkretéw samogwintuja-
cych a w drugim koncu potgczonych zatrzas-
kowe maskownicg stanowigcg czoto elementu.

Ptyta tylna moze by¢ wyposazona w zalez-
nos$ci od wykonania w ztgcza szufladowe typu
871/881 _/EJ..TRA/ o ilosciach stykow 9. 15
lub 25. Maskownica natomiast, jako ptyta
cholowa, nioze by¢ wyposazona dodatkowo
w uchwyt dla umieszczenia odpowiednich
/wymienialnych/ oznaczeri funkcjonalnych
elementu pulpitowego. W odpowiednich row-
kach lub wystepach wewngtrz oston stanowig-
cych obudowe elementu umieszczone moga
by¢ ptytki montazowe, najczesciej jako ptyt-
ki z obwodami drukowanymi, realizujgcymi
odpowiednie funkcje. Na ptytkach montazo-
wych mogg byé umiejscowione obok uktaddéw
elektronicznych przetgczniki klawiszowe, po-
tencjometry, wskazniki cyfrowe, diody ele-
ktroluminiscencyjne spetniajgce role sygna-
lizacji optycznej itp.

Czesci operacyjne i sygnalizacyjne tych
elementow sa wyprowadzone na zewngtrz po-
przez maskownice, na ktére mogg by¢ jesz-
cze odpowiednio w sposob trwaty naniesione
opisy, oznaczenia lub symbole zwigzane z
ich funkcja. Ostony elementu pulpitowego
majg na zewnatrz po dwa zatrzaski z kazdej
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strony pozwalajgce na pewne umiejscowie-

nie w konstrukcji nos$nej pulpitu - pola rar
strowego/tzw. kratownicy/, lub szafy, ta-
blicy - blachy pola czotowego lub drzwi. Ta-

kie rozwigzanie pozwala na tatwy montaz lub
ewentualng wymiane.elementéw w zestawach.

Elementy pulpitowe, ktore realizujg fun-
kcje miernikdw posiadaja nieco inng postac
konstrukcyjng. Maskownica bedgca ptyta
czotowg, jest tak uksztattowana, ze pozwala
na zatrzaskowe umocowanie miernika wasko-
profilowego typu MA lub MK produkcji LZAE
"Mera-Lumel” oraz na mocowanie dwoéch za-
czepéw spetniajacych role zatrzask6w mocu-
jacych catosé w konstrukcji nos$nej tak jak
elementy pulpitowe w wykonaniu podstawo-
wym opisane wyzej. Ogdlnie elementy pulpi-
towe posiadajg takie rozwigzanie konstruk-
cyjne, ze pozwalajg na tworzenie tzw. pol
mozaikowych o module podstawowym 12 mm.

Obecnie produkowane sg w CKSAIP "Me-
ra-Elwro" we Wroctawiu elementy pulpitowe
o wymiarach ptyty czotowej /w mm/:

- elementy pulpitowe

podstawowe -36 x72

- mierniki - 36 x72, 36x 96
- elementy masku-

jace -36 x72, 36x96

Po odpowiednim oprzyrzgdowaniu istnie-
je mozliwos$¢ rozszerzenia asortymentu, kon-
strukcji elementéw na inne wymiary ptyty
czotowej, bedace wymiarowo wielokrotnos-
cig 12 mm /np. 48 x 48, 72 x 72 itp/. Ele-
menty pulpitowe posiadajg detale wykonane
z tworzywa sztucznego z grupy irudnozapal-
nej w rozumieniu normy PN-64/B-02850
zgodnie z odpowiednim orzeczeniem OS$rod-
ka Badawczo-Rozwojowego Ochrony Prze-

Rys. 2. Element pulpitowy - miernik



Rys. 3. Konstrukcja nos$na - wycinek tzw. kratownicy.

ciwpozarowej. Poglgdowo rozwigzanie kon-
strukcyjne oméwionych elementow pulpito-
wych ilustruje rys. 1- element pulpitowy
podstawy i rys. 2 - element pulpitowy - mier-
nik.

Realizacja konstrukcyjna zbioréw elementéw
pulpitowych

Elementy pulpitowe na og6t stanowig wy-
petnienie zestaw6w pulpitowych njozaikowych
zarowno w czes$ci poziomej jak i pionowej
pulpitu sterowniczego. .Tak juz wspomniano
wyzej, dzieki modutowos$ci i zatrzaskom
istnieje duza tatwo$¢é w tworzeniu w réznej
konfiguracji tzw. p6l mozaikowych opartych
na rastrowej konstrukcji nos$nej - kratowni-
cy. lIstotnymi elementami tej konstrukcji sg
listwy podziatlowe w postaci pretéw ptaskich
4 x 40 mm. posiadajgce wykroje tak uksztat-
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towane i rozmieszczone /wpodziatce 12 mm/
ze pozwalajg na tworzenie ww rastrowej
konstrukcji nosnej. Przyktad wycinka takiej
konstrukcji podaje rys. 3.

Inng mozliwos$cig tworzenia zbhioréw ele-
mentéw pulpitowych jest zastosowanie ich
dla spetnienia odpowiednich funkcji jako po-
la operacyjne lub sygnalizacyjne na czoto-
wych powierzchniach szaf i tablic a nwet
w kasetach 19" przeznaczonych zasadniczo
dla uktadéw elektronicznych Systemu
INTELEKTRAN-S. Zastosowane w szafach
lub tablicach elementy pulpitowe mogg wy-
stepowac pojedynczo,, grupowo jak réwniez
w tzw. polach mozaikowych. Cato$¢ rozwig-
zania konstrukcyjnego elementu pulpitowego
i konstrukcji nosnej dla tego elementu ze
specyfikag mozliwoséci tworzenia pél mozaiko-
wych zostata zgtoszona jako wzor uzytkowy
do Urzedu Patentowego.
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PAMIEC]

NIZANKOWSKI

DYSKOWE TYPU WINCHESTER

Z NIEWYMIENNYM PAKIETEM DYSKOW

INNOWACJE W KONSTRUKCJI
NOSNIKIEM ROZWOJU PAMIECI

W 1968 roku w laboratoriach IBM w Kali-
forn! powstata i zostata wyprébowana nowa
technika odczytu i zapisu informacji na dys-
kach pamieci. Technika ta znana pod nazwg
Winchester, w skojarzeniu z wprowadzeniem
uktadow VLSI, elektromagnetycznych pozy-
cjoneréw, a takze ostatnio techniki cienko-
warstwowej do produkcji gtowic czytajaco-
piszacych zasadniczo wptyneta na rozwdj pa-
mieci dyskowych /PD/. Powstaty mozliwos-
ci znacznego zageszczenia zapisu na dys-
kach magnetycznych, zwiekszenia szybkos-
ci transmisji i niezawodnosci przy jednoczes-
nej obnizce ceny urzadzenia. Zalety tej
techniki ujawnity sie przede wszystkim w
pamieciach z niewymiennym pakietem dys-
kow, powodujac wzrost zainteresowania te-
go typu pamieciami na rynku $wiatowym.
llustracjg tego zainteresowania moze by¢
ponizsza tabela obrazujgca sprzedaz na ryn-
ku amerykanskim podsysteméw pamiecio-
wych w latach 1978-79 i prognozy na 1983 r.

Rok 1978 1979 1980 1983
Podsystemy o0go-
tem min fi 1868 2360 2713 4164
Pamieci dyskowe
Z wymiennym pa-
kietem 726 839 869 915
Pamieci dyskowe
z niewymiennym
pakietem 310 525 656 1279
Pamieci taSmowe 254 318 395 873
Inne 582 678 793 1097

Warto odnotowaé, ze rewolucjg na tym
rynku byto w 1979 r. masowe pojawianie
sie tzw. minidyskow, tj. PD typu Winchester
z niewymiennym pakietem o pojemnosciach
do 60 Mb a wadze ok. 10 kg i cenie nie prze-
kraczajgcej 1500 doi. amerykanskich /1/.
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MECHANICZNEJ
DYSKOWYCH

Podstawowg cechg techniki Winchester
jest odmienny od dotychczas stosowanych,
spos6b wprowadzania gtowicy na zgdang wy-
soko$¢ lotu oraz wysokos$¢ tego lotu wyra-
zajgca sie utamkiem mikrometra, umozliwia-
jagca w konsekwencji znaczne zageszczenie
zapisu informacji na powierzchni dysku, a
tym samym zwiekszenie pojemnos$ci pamieg-
ci. Jak wiadomo w "klasycznej" pamieci dys-
kowej np. IBM 2314 z wymiennym pakietem
dyskéw, gtowice czytajgco-piszace po zato-
zeniu uzytkowanego pakietu na wrzeciono i
uruchomieniu napedu, sg za pomocg mecha-
nizmu pozycjonujacego wprowadzane pomie-
dzy powierzchnie dyskéw z tym, ze odlegtosé
powierzchni roboczej gtowicy od powierzchni
dysku jest znacznie wieksza od odlegtosci
roboczej, ktéra wynosi okoto 2, 5 mikrome-
tra. Po osiggnieciu przez wrzeciono obrotow
nominalnych gtowice sg mechanicznie usta-
wiane w zadanej odlegtosci roboczej /wyso-
kosci lotu/ i utrzymywane na tej wysokosci
dzieki istnieniu nadcisnienia wystepujacego
pomiedzy powierzchniami dysku i gtowicy,
wywotanego lepko$cig przypowierzchniowych
warstw powietrza. Parcie powietrza jest
rownowazone dociskiem sprezyn wynoszacym
okoto 350 G. Nalezy zaznaczyé, ze narusze-
nie tej r6wnowagi prowadzi nieuchronnie do
zetkniecia obu powierzchni z sobg,a tym sa-
mym ich przewaznie nieodwracalnego uszko-
dzenia.

Autorzy techniki Winchester zaproponowali
odmienny sposéb wprowadzania gtowicy na
zgdang wysokos$¢ lotu. W rozwigzaniu wyko-
rzystanym przez IBM w modelu 3340 pakiet
dyskéw i zespot glowic stanowi zintegrowa-
ng konstrukcyjnie cato$¢. Gtowice osadzone
na ramieniu urzadzenia pozycjonujacego przy-
legajg do powierzchni dyskéw powleczonych
warstwg utatwiajgca $lizganie. Ramie z gto-
wicami i pakiet dyskéw sg umieszczone w
uszczelnionej obudowie,ktéra spetnia réwniez



Glowica czytajgco—piszagca PD Win-
2-szczelina robocza,

Kys.lI.
chester: 1-cewka,
3-ploza, 4-dysk.

role prowadnicy ramienia. Glowice o0 zmie-
nionej konstrukcji spoczywajg na powierz-
chniach dyskéw dociskane sprezynami sitg
okoto 10 G. Gtowica ksztattem przypomina
sanki o szerokich ptozach, element czytaja-
co-piszacy jest umieszczony na jej tylnej
§ciance /rys. i/. Po zatozeniu pakietu dys-
kéw na wrzeciono jednostki napedowej naste-
puje samoczynne potgczenie ramienia z me-
chanizmem pozycjonowania. Po uruchomie-
niu urzadzenia, gtowice $lizgaja sie po powie-
rzchniach dyskéw, by po osiggnieciu przez
wrzeciono okoto 80% nominalnych obrotow
unie$¢ sie pod wptywem sii aerodynamicz-
nych powstajacych w przypowierzchniowej
warstwie powietrza na zadang wysokos$¢, kto-
ra wynosi 0,5 - 1,0 mikrometra. Lot glowi
cy na tej wysokos$ci pozwala na istotne
zwiekszenie gestosci zapisu wyrazajgce sie
zaréwno ilo$cig bitéw informacji na okreslo-
nym odcinku $ciezki jak i iloscig $ciezek na

powierzchni dysku. Dodatkowa korzys$cig ta-
kiego rozwigzania jest praktycznie wyelimi-
nowanie uszkadzajgcych udaréw gtowicy o
powierzchnie dysku. Nabiera natomiast os-
trosci problem czystosci a $cislej, zanie-
czyszczen powietrza optywajacego glowice.
Kazde zanieczyszczenie, drobina o $Srednicy
powyzej 0,3 mikrometra, ktére znajdzie

sie pomiedzy gtowicg i dyskiem moze by¢
przyczyng miejscowego uszkodzenia jego po-
wierzchni. Problem ten rozwigzuje sie po-
przez liermetyzacje zespotu dyski-gtowice
oraz stosowanie tzw. filtrédw absolutnych
IfEPA /High Efficiency Particulate Airfilter/
zatrzymujacych 99, 97% zanieczyszczef o
Srednicy 3Q0, 3 mikrometra.

Wprowadzenie techniki Winchester do -
pamieci dyskowych z wymiennym pakietem,
bedac niewatpliwym osiggnieciem technicz-
nym, nie przyniosto jednak spodziewanych
korzysci handlowych przede wszystkim ze
wzgledu na znaczne zwiekszenie kosztéw
/osobny zesp6t gtowic dla kazdego pakietu/
nie rownowazacych zwiekszenia pojemnosci
i niezawodnos$ci. Sukcesem zakonczyto sie
natomiast zastosowanie tej techniki do PD
z niewymiennym pakietem, w ktérycti nie-
wymienialno$¢ pakietu obniza znacznie koszt
mechanizméw napedu, ejliminujgc problemy
zwigzane z konieczno$cig utrzymania bardzo
wysokich tolerancji wymiarowych elementow
odpowiedzialnych za centryczne i powtarzal-
ne osadzenie pakietu dyskéw na wrzecionie.

Konstrukcje pamieci dyskowej typu Winche-
ster z niewymiennym pakietem o pojemnosci
30-200 Mb ilustruje rys. 2. Zasadniczym ze-
spotem funkcjonalnym jest zamkniety w szczel-
nej obudowie osadzony na wrzecionie pakiet
dyskéw, ramie pozycjonera i zesp6t glowic
/lang. Head Disk Assy/, Zespdt ten jest
zwykle umieszczony na wykonanym ze stopu
aluminium korpusie, do ktérego przymoco-
wane sg: silnik napedu wrzeciona, wrzecio-

6 7 °

Rys. 2. PD typu Winchester v triuwymiennym pakiem /przekrdj/: 1- silnik

2-uktady elektroniki.
ner, O-dmuchawa. I-hamukc,

8-pakiot dyskow HEPA,
O-filtr.
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4-zespot gtowic, 5-pozycjo-



no, pozycjoner, ukiad obiegu powietrza oraz
zmontowane na [dylach drukowanych uktady
elektroniczne interfejs, przesytania danych,
serw.o i zasilania. Catos$¢ ostonieta pokry-

wami przystosowana jest do montazu w typo-
wych likcalowych stojakach lub szafach.

Wrzeciono, na ktérym jest osadzony pa-
kiet dyskow /zwykle 1-4 zaleznie od pojem-
nosci pamieci/, utozyskowane jest bezluzo-
wo za pomocg tozysk tocznych. Dob6r tozysk
i ici odpowiedni montaz zapewnia minimali-
zacje drgan ukladu wirujgcego. Obrébka kot-
nierza wrzeciona po montazu i jego wywaze-
nie pozwala na uzyskanie poprawnej prostopa-
dtosci ptaszczyzn dyskéw do jego osi obrotu,
Do napedu wrzeciona stosowane sg zwykle
synchroniczne silniki prgdu zmiennego z kon-
densatorem rozruchowym o mocy 200-300 W,
Naped przenoszony jest za pomoca przektad-
ni paskowej o przetozeniu zapewniajacym za-
dane obroty wrzeciona, ktore zwykle wyno-
szg 3000 lub 3600 obr./minute. Zastosowa-
nie silnika o duzym momencie rozruchowym
ma na celu skrécenie do minimum czasu
rozruchu, tak aby czas $lizgania sie gtowic
po powierzchni dysku byt zredukowany do
minimum. W tym samym celu zastosowany
jest hamulec elektromechaniczny, ktéry jest
wiaczany po wytgczeniu napedu. Zastosowa-
nie do napedu wrzeciona silnika pragdu zmien-
nego i przektadni paskowej jest -rozwigza-
niem najtanszym lecz niedogodnym ze wzgle-
du na mozliwo$¢ generowania przez prze-
ktadnie drgan, konieczno$é stosowania ha-
mulca, konieczno$¢ okresowej regulacji na-
piecia paska lub jego wymiany, nie mdéwiac
0 przestrzeni zajmowanej przez mechanizmy.
Niedogodnosci tych jest pozbawiony naped
zrealizowany za pomocg bezszczotkowego

Ilys. 3. Uktad obiegu powietrza: 1- pakiet
dyskéw, 2 - pozycjoner, 3 - dmuchawa,
4 - filtr HDDA
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sterowanego elektronicznie silnika pradu sia-
tego. Silnik taki jest bezposSrednio sprzegnie-
ty z osig wrzeciona lub jest wrecz "wkon-
struowany" w wrzeciono stanowigc z nim jed-
ng cato$é. Sterowanie elektroniczne umozli-
wia uzyskanie optymalnych warunkéw rozru-
chu, stabilizacje obrotdw w czasie pracy

oraz efektywne hamowanie. Niestety koszt
takiego rozwigzania jest znacznie wyzszy.

Zadaniem uktadu obiegu powietrza jest:
- usuwanie ewentualnych zanieczyszczen,
ktorych zrédtem moze by¢ Scieranie sie po-
wierzchni dysku lub gtowicy w czasie startu
lub lgdowania,
- wyréwnanie temperatury wewngtrz UDA,
- wyrdwnanie cisSnienia wewnatrz i na zew-
nagtrz uszczelnionego zespotu.

Uktad obiegu powietrza przedstawiony jest
na rys. 3. Obieg powietrza jest wymuszany
dmuchawg napedzang przektadnig paskowg z
osi wrzeciona. Powietrze przechodzi przez
filtr HEPA i kanatami kierowane jest na
wrzeciono wewngtrz uszczelnionej komory,
skad po zabraniu ewentualnych zanieczysz-
czen powraca do dmuchawy. Potaczenie
uktadu z atmosferg zapewnia dodatkowy filtr
HEPA. Zapobiega on niekontrolowanemu
przedostawaniu sie powietrza a wiec i zanie-
czyszczen, np, przez elementy tozyskowania
wrzeciona do wnetrza uszczelnionej komory,

Do przestawiania gtowic wykorzystywany
jest znacznie prostszy z punktu widzenia kon-
strukcji mechanicznej niz stosowany np. w
IBM 2314 mechanizm. Mechanizm ten stoso-
wany juz we wczes$niejszych pamieciach IBM
3330, o0 napedzie elektrycznym dziatajacym
na zasadzie cewki gtos$nikowej, wyszukuje z3-
dany cylinder, zliczajgc za pomocga specjalnej
glowicy czytajacej tzw. S$ciezki serwo nagra-
ne zwykle na dolnej powierzchni pakietu dys-
kow. Glowica zliczajgca umieszczona jest na
ramieniu urzadzenia pozycjonujacego wspol-
nie z gtowicami czytajgco-piszacymi. Daje
to w pamieciach z niewymiennym pakietem
absolutng gwarancje poprawnego umieszcze-
nia gtowicy czytajgco-piszacej nad wybrang
Sciezka, poniewaz potozenie tej ostatniej
jest zdeterminowane $ladem S$ciezki serwo.
Uproszczenie mechanizmu pozycjonowania
jest okupione rozbudowa i znacznym skom-
plikowaniem elektronicznego ukfadu sterowa-
nia. Niemniej rozwigzanie to jest znacznie
tansze i bardziej niezawodne od mechanizmu
z napedem hydraulicznym.

Stosowane sg w zasadzie dwa podstawowe
rozwigzania kinematyki mechanizmu pozycjo-
nowania - liniowy i obrotowy /rys. 4/.Zrédtem
napedu jest. wspomniany juz wyzej uktad elek-
tromagnetyczny wymuszajacy ruch ramienia,
na ktérym umocowane sg gtowice serwo i czy-
tajagco-piszace. Pozycjoner liniowy sktada
sie y nieruchomej c.ewki i przesuwajgcego



Rys. 4. Przemieszczanie glowicy za pomocg pozycjonera liniowego i obrotowego

sie w jej wnetrzu rdxenia. Rdzen jest prowa-
dzony po linii proBte] za pomocg bezluzowych
prowadnic. Gwarantuje to pozbawiony drgan
przesuw gtowic osadzonych na wysiegniku
stanowigcym przedtuzenie rdzenia. Pozycjo-
ner obrotowy jest urzgdzeniem znacznie tan-
szym ze wzgledu na prostote uktadu tozysko-
wania. Istotng jego wadg jest tukowa trajek-
tornia ruchu gtowic w ptasz.czyznie dysku,
poniewaz zmienny kat potozenia gtowicy w
stosunku do promienia dysku wptywa ujemnie
na stabilno$¢ lotu gtowicy. Powoduje to ko-
nieczno$¢ wydituzania ramienia pozycjonera
celem zblizenia trajektorii do prostej. Pogar-
sza to z kolei parametry dynamiczne uktadu
pozycjonowania. Niemniej dzieki niBkiej ce-
nie i duzej trwatosci poz.ycjonery obrotowe

sg nadal konkurencyjne dla innych rozwigzan”
poniewaz przy tej samej doktadnosci pozycjo-
nowania, uzyskuje sie rowniez poréwnywalne
cz.asy dostepu przy rozsagdnym jeszcze zwiek-
szeniu mocy uktadu elektromegnetycznego.
Dla pozycjoneréw elektromagnetycznych $red-
ni czas dostepu przy dyskach 14-c.alowych wy-
nosi 35-45 ms przy czasie przejscia z $ciez-
ki na $ciezke 6-10 ms.
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Pojemnos¢ 30-300 i wiecej Mb na
wrzeciono
2500-5000 bitow/cm

200-400 $ciezek/cm

Gestos¢ zapisu
I1o$¢ Sciezek
Szybkos$¢ transmi-
sji powyzej

Czas miedzyawa-
ryjny powyzej

1, 2 Mb/sec

5000 godzin /dla HDA
do 20 tys/.

Wedtug opinii specjalistow amerykanskich
pamieci dyskowe majg przed sobg perspek-

tywe rozwoju co najmniej do roku 2000.
Literatura:

Datamation, Jan. 1978 str. 139; Aug. 1979
str. 52

Elektronie Design, Oct. 1979 str 42; Sept, 1979
str. 70; March. 1980 str. 60;

Electronics, June 1979 str. 83 i 86; Jan.1980
str. 125

Systems International.
May 1980 str. 45;

May 1979 str. 47,
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KOMPLEKS NARZEDZI KOMPUTEROWEGO WSPOMAGANIA
PROCESU TWORZENIA | KONSERWACJI
SYSTEMOW INFORMATYCZNYCH ZARZADZANIA

Od Redakcji

Publikujgc artykut o waznych pracach badawczych nad kompleksem narzedzi programowych
do projektowania systeméw zarzgdzania Redakcja liczy, ze Czytelnicy zgtoszg propozycje wy-
korzystania juz wykonanych,a takze bedacych w trakcie realizacji modutéw kompleksu, j

Systemy Informatyczne Zarzgdzania /S1Z/,
a szczeg6lnie systemy informatyczne zarzg-
dzania wspierane nowoczesng technikg kom-
puterowa, nalezg do grupy najbardziej skom-
plikowanych narzedzi wspierajagcych dziatal-
no$¢ cztowieka. W najprostszych sytuacjach
uwalniaja one cztowieka od zrutynizowanych,
dobrze zdefiniowanych i powtarzalnych czyn-
nosci, takich jak: sporzadzanie faktur lub
bilansu kont bankowych. W sytuacjach trud-
niejszych, gdzie udziat cztowieka jest jesz-
cze niezbedny, SIZ utatwiajg mu wypracowa-
nie optymalnej decyzji poprzez dostarczenie
odpowiednich informacji w odpowiedniej po-
staci, czasie i miejscu. Aby moc jednak sto-
sowaé powyzsze SIZ, nalezy je najpierw
stworzyé. Z uwagi na kreatywny charakter
procesOw tworzenia, a procesOw tworzenia
SIZ w szczegdlnosci, trudne jest wyodrebnie-

nie niezaleznych i nieroztgcznych jego etapow.

Mozemy jednak przyja¢ /13_/, ze proces two-
rzenia SlZ dzieli sie na trzy gtéowne, wzajem-
nie zazebiajgce sie etapy.

Sg nimi:

- proces tworzenia projektu logicznego SIZ

- proces okres$lania jego reprezentacji fi-
zycznej,

- proces realizacji /implementacji/ opro-
gramowania SIZ.

Po zakonczeniu tych etapéw otrzymujemy
ostateczny wynik dziatalno$ci - gotowy pro-
dukt programowy. On to wtasnie z reguty
jesi przedmiotem dalszego rozpowszechnia-
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nia. PoszczegOlne etapy tworzenia SIZ
wspierane sg oczywiscie odpowiednio okre-
Slonymi zestawami dokumentacji, bedacych
podstawg wymiany informacji pomiedzy ze-
spotami wykonujgcymi poszczegdlne prace.
ZaleznoS$ci te ilustruje rys. 1

f

Wraz ze wzrostem mocy obliczeniowych
komputeréw oraz wielkosci ich pamieci zew-
netrznych wzrasta réwniez stopien skompli-
kowania SIZ. Powoduje to nagty wzrost
kosztdw tworzenia tych systeméw, ktory to z
kolei powoduje konieczno$¢ opracowywania
systemow jednoczes$nie dla wielu uzytkowni-
kéw. Wzrasta wiec rola rozpowszechniania
SI1Z i konieczno$¢ zapewnienia nowego ro-
dzaju ustug - konserwacji istniejgcego opro-
gramowania. Obie te czynnosci, a wtasciwie
ich brak, powodujg nieraz niewchodzenie
do szerokiej eksploatacji nawet dobrze opra-
cowanych i zaimplementowanych SIZ.

Aby zwiekszy¢ efektywno$¢ tworzenia i
rozpowszechniania oprogramowania SIZ w
wielu krajach podjeto prace badawcze nad
opracowaniem "narzedzi komputerowych"
wspomagajacych te procesy. Pierwszymi
krokami w tym kierunku byty, opracowane w

latach 60-tych, jezyki programowania wysokie-

go rzedu oraz pierwsze systemy zarzagdza-
nia bazami danych. Jednak dopiero nowators-
kie prace zespotu prof. Teicherow'a z Uni-
wersytetu Michigan /Stany Zjednoczone/roz-
poczety nowy etap w budowie "narzedzi kom-
puterowych". Pakiet programowy PSL/PSA
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Rys. 1 Gldwne etapy tworzenia i rozpowszech-
niania S17.

opracowany w ramach projektu 1SDOS /Infor-
mation Systems Design and Optimization
System/ rozpoczat nowg ere w podejsciu do
metod projektowania SIZ. tatwa przenoszal-
no$¢ opracowanego pakietu na rézne typy
komputeréw podnosi jeszcze hardziej waloi’y
powyzszego kierunku.

Akademia Ekonomiczna w Poznaniu bada-
nia w tym kierunku rozpoczeta w 1977 roku
pracami nad automatyzacjg prac dokumenta-
cyjnych. Kolejnymi etapami tego przedsie-
wziecia byty:

- system edytor dokumentacji PD 1300
/1977 rok/.

- system edytor dokumentacji
sja H /1978 rok/,

- system generator dokumentacji GD 1.3
/1979 rok/.

Ostatni z wyzej wymienionych systemow
doczekat sie rowniez swej implementacji na
komputerach .1S.

PD 1300.wer-

Jednoczes$nie z wyzej wymienionymi bada-
niami Akademia Ekonomiczna w Poznaniu
prowadzita prace zwigzane z implementacja
pakietu PSI,/PSA /Problem Statement
| anguage /Problem Statement Aualyzer/ na
komputerze Odra 1309 /1979 rok/ oraz wdra-
zaniem pakietu programowego PIUS 2 /1980
rok/. Wyniki dotychczasowych prac w tym
zakresie oraz kierunki dalszych badan przed-
stawiajg kolejne punkty pracy.

Przeglad pakietow? programowych wspieraja-
cych proces tworzenia i konserwacji SizZ

Obecnie eksploatowanycli jest wiele pakie-
téow programowych wspierajacych proces
tworzenia i konserwacji SIZ /"IL Z uwagi
na szeroki zakres zagadnien realizowanych
zn pomocg tych pakietéw, oméwimy je w
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czterech nastepujgcych grupach:

- pakiety programowe analizatorow jezykow
projektowania logicznego Sl/,,

- pakicty programowo optymalizacji projek-
towanych SlZ,

- pakiety programowe realizacji SlZ,

- pakiety programowe generacji dokumenta-
cji SIZ.

Dla pewnego udogodnienia w dalszej cze$-
ci pracy w miejsce petnych riazw pakietow
programowych postugiwaé¢ sie bedziemy od-
powiednio nazwami: ANALIZATOR, OPTY-

MALIZATOR, REALIZATOR, i DOKUMFN-
TATOR.

ANA1.1ZATOR

Zadaniem pakietu programowego ANALI-
ZA IOR jest wspieranie procesu tworzenia
projektu logicznego SIZ. Udwng funkcja pa-
kietu jest kompleksowa analiza wszystkich
informacji podawanych przez projektantow’
na temat przedmiotowego SIZ w jezyku pro-
jektowania logicznego. Najlepszg opracowa-
ng dotychczas realizacjg takiego pakietu
jest juz szeroko znany /Ti), 12] pakiet pro-
gramowy PSL/PSA. Na jego bazie zbudowa-
no 5 wyspecjalizowanych szeregéw "wirtual-
nych maszyn projektujgcych” [2. Podejs$-
cie to w radykalny sposéb rozwigzato jedng
z najwiekszych wad pakietu PSL/PSA - trud-
nos$ci w opanowaniu tego narzedzia programo-
wego wynikajgce z duzego "skomplikowania"
pakietu. Potraktowano mianowicie proces
projektowania logicznego SIZ jako 5 "nieza-
leznych j a doktadniej - nie odbywajgcych
sie réwnoczes$nie, czynnos$ci dajacych odpo-
wiedzi na nastepujace pytania:

1 KT O projektuje SI2?

2. C O ma realizowaé¢ projektowany SIZ?
3. J AK ma torealizowac?

4 KIFDY madziata¢ projektowany SI1Z?
5. Jaka jest WYKONALNOSC projekto-
wanego SI1Z?

One tez sg kryterium wyboru odpowiednich
podzbioréw /stad prostota opanowania !/zdan
jezyka PSL i komend analizatora PSA.

OPTYMALIZATOR

Zadaniem pakietu programowego OPTYMA-

LIZATOR jest wspieranie procesu, odpo-
'wiednio do zalozonej docelowej bazy sprze-
towej projektowanego SIZ, doboru reprezen-
tacji fizycznej systemu zaprojektowanego w
procesie projektowania logicznego. Giowng
funkcjg pakietu jest odpowiedni dobdr i opty-
malizacja struktury fizycznej SIZ na drodze
symulacji komputerowej dziatania projekto-
wanego systemu. Pakiet ten realizuje prze-
de wszystkim proces projektowania fizycz-
nej reprezentacji danych w bazie danych sy-
stemu w kontek$cie wykorzystania mozli-
wosci sprzelu komputerowego. Istotnym
elementem dla koncepcji tego pakietu jest
przyjecie technologii implementacji opro-
gramowania SIZ opartej o wykorzystanie
pakietow programowych systeméw zarzgdza-
nia bazami danych /np. DMS 2/, ktéra w



znacznym stopniu upraszcza proces optyma-
lizacji fizycznej realizowanych procesow.
Najbardziej celowymi dla symulacji dziata-
nia Sl/, wydaja sie jezyki symulacyjne typu
SIMSORIP 1 lub CSI

REALIZATOR

Zadaniem pakietu programowego REALI-
ZATOR jest "aulomatyczna” realizacja
/implementacja/ oprogramowania S1Z.
opracowanego " eze$Smoj w trakcie projekto-
wania logicznego i fizycznego, ftéwna funkcja
pakietu jest konwersja opisu SIZ na ciag
zdan w konkretnym jezyku DDL/DM1- /Data
Definition | unguage/Data Manipulation |.an-
guage/ system zarzgdzania bazg danych
oraz zdan odpowiedniego jezyka JCL. /Job
Control 1anguage/. Dla komputeréw ODI1A
serii 1300 najbardziej celowe wydaje sie
stosowanie jako systemu zarzgdzania bazg
danych pakietu programowego DMS 2 pracu-
jacego pod kontrolg systemu operacyjnego
GKOUGE 3.

DOKUMKNTATOR

Zadaniem pakietu programowego DOKIJ-
MFNTATOR jest wspieranie wszystkich
procesow dokumentacyjnych wystepujacych
w trakcie tworzenia /lub pézniej, podczas
konserwacji/ SIZ. Jego gtéwnymi funkcjami
sg: tworzenie, redagowanie, emisja, aktua-
lizacja i archiwowanie opracowan o charak-
terze dokumentacyjnym. Procesy dokumento-
wania wystepujgce na kazdym etapie projek-
towania SIZ. nalezg do najwczes$niej zautoma-
tyzowanych proces6w tworzenia tych systemow
Zakres ich oddziatywania ilustruje rys. 2. Ja-
ko przyktady tego typu pakietow mogg stuzyé

Rys. 2. Procesy dokumentacyjne w trakcie
tworzenia SIZ
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opracowane | wdrozone juz systemy: FD
1300 lub GD 1 35.

KoiTipleks narzedzi komputerowego wspoma-
gania tworzenia i konserwacji SIZ

W pracach nad kompleksem narzedzi kom-
puterowego wspomagania tworzenia i konser-
wacji SIZ oparto sie na nastepujacych zato-
zeniach:

1 Wszystkie niezbedne informacje o tworzo-
nym SIZ muszg by¢ przecliowywane w syste-
mie komputerowym.

2. W dowolnym momencie mozliwe jest
przerwanie procesu tworzenia i dalsze jego
kontynuowanie w czasie p6zniejszym.

3. Jednolite zasady tworzenia dokumentacji
obejmujg Wszystkie etapy tworzenia SIZ.

4. Nalezy wykorzyslywa¢ opracowane i
sprawdzone juz narzedzia komputerowe, ta-
kie jak np. : pakiety PSL/PSA, DMS 2 czy GD.

Centralne miejsce w proponowanej koncep-
cji zajmuje baza danych projektu SI1Z. Za-
wiera ona wszystkie informacje powstate w
trakcie procesu tworzenia SIZ i jego p6z-
niejszej konserwacji. Informacje zapisane

w tej bazie modelujg projektowany SIZ, lub
inaczej, odwzorowujg jego "rzeczywistosc".
Z tych tez wzgledow mozemy nazwac jag Mo-
delowg Bazg Danych Projektu S1Z/3]. Pro-
cesy tworzenia i konserwacji SIZ polegaj g
wiec na odpowiednim przeksztatcaniu /aktua-
lizowaniu/ MBD P SIZ tak, aby zawierata
ona aktualny stan projektowanego /konserwo-
wanego/ SlIZ. Kazdy z poprzednio wymienio-
nych etapéw tworzenia SIZ wspierany jest
poprzez odpowiedni pakiet programowy [A].
| tak: proces projektowania logicznego SIZ
wspierany jest przez pakiet ANAI 1ZATOR,
proces projektowania fizycznego wspierany
jest przez pakiet OPTYMALIZATOR, a pro-
ces realizacji SIZ wspierany jest przez REA-
LIZATOR. Proces konserwacji SIZ wspiera-
ny jest w zaleznosci od potrzeb przez wymie-
nione wyzej pakiety i pakiet DOKUMENTATOR
wspomagajacy procesy dokumentowania. Ten
ostatni pakiet z uwagi na swéj uniwersalny
charakter wspiera rowniez kazdy z wcze$-
niejszych etapéw tworzenia SIZ. W propono-
wanej koncepcji /rys. 3/ nie ma wydzielone-
go procesu dokumentowania, mimo ze ist-
nieje pakiet programowy wspierajgcy doku-
mentowanie. Wynika to z zatozenia automa-
tycznego samodokumentowania sie projektu
SIZ. Samodokumentowanie to polega na
generowaniu dokumentacji poszczegdlnych
etapow tworzenia SIZ przez pakiet DOKU-
MENTATOR na podstawie MDI) P SIZ zgod-
nie z pewnymi standardami dokumentowa-
nia [\\J.

W chwili obecnej zakonczono juz prace
zwigzane z pakietem programowym ANALI-
ZATOR. Polegaty ona na rozpoznaniu, opra-
cowaniu technologii stosowania i wdrozenia
pakietu programowego PSL/PSA. iikutecz-
no$¢ opracowanej technologii sprawdzono
juz wtrakcie realizacji projektu "Baza da-



Pys. 3. Koncepcja kompleksu narzedzi kom-
puterowego wspomagania procesOw tworzenia
i konserwacji SIZ.

nych dla potrzeb zarzgdzania obszarem zlew-
ni goérnej Noteci™ /1979 rok/ oraz w trakcie
zaje¢ na Podyplomowym Studium Projekto-
wania Systeméw Informatycznych /1979 rok/.
W trakcie tych prac zaimplementowano pa-
kiet programowy PSI./PSA na Wielodostep-
nym Abonenckim Sjystemie Komputerowym
/na bazie komputera ODRA 1305/ oraz opra-
cowano podrecznik jezyka PSL.

Prace nad pakietem programowym OPTY -
MAI.IZA/TOR znajdujg sie jeszcze w fazie
wstepnej. Prace nad pakietem programowym
REALIZATOR znajdujg sie obecnie w fazie
realizacji pierwszych eksperymentalnych

Literatura

procesoriw tego pakietu. Z uwagi na oparcie
tego pakietu o wykorzystanie mozliwosci pa-
kietu DMS 2, bedzie to realizacja ukierunko-
wana na sprzet komputerowy ODRA serii
1300. Adaptacje pakietu na komputery JS EMC
podejmiemy w czasie pdzniejszym. Prace
nad opracowaniem procesow ttumaczacych
na konkretny JCL zostang podjete w termi-
nie pézniejszym z uwagi-na znikomy /cho¢
wazny!/ udziat w ogdlnej pracochtonnosci
implementacji kompleksu narzedziowego.

Prace nad pakietem programowym DOKU-
MENTATOR~cho¢ najbardziej zaawansowane,
prowadzone sg nadal w zwigzku z natural-
nym rozwojem funkcji realizowanych przez
ten pakiet. W chwili obecnej dostepne sg na
systemie WASK dwie generacje tego pakie-
tu:

- system ED 1300, wersja WASK,

- system GD 1 35.

Do chwili obecnej za pomocg tych pakietéow
wydano juz ponad 80 opracowan dokumentacyj
nych. Prowadzi sie réwniez konserwacje
tych opracowan.

Prace nad kompleksem narzedzi kompute-
rowego wspomagania tworzenia i konserwa-
cji SIZ prowadzone sg wsp6lnie z Centrum
Komputeryzacji Rynku CEKAR w Warszawie
w oparciu o przyjetg technologie implemen-
tacji pakietow programowych jednoczes$nie
na komputery ODRA 1300 i JS EMC (6J.

Jako ilustracja mozliwo$ci opracowywane-
go kompleksu narzedzi komputerowego wspo-
magania procesu tworzenia i konserwacji
SI1Z moze postuzyé¢ wynik eksperymentu prze-
prowadzonego w sierpniu 1980 roku w Akade-
mii Ekonomicznej w Poznaniu [i]. Konce-
pcja prezentowana w pracy, aczkolwiek w
pewnycli swych elementach zbiezna z wynika-
mi przedstawionymi w /*8 97, ma jednak
charakter oryginalny i spore walory praktycz
ne w $wietle obecnych mozliwosci sprzeto-
wych polskiej informatyki.
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SOCJO - PSYCHOLOGICZNE ASPEKTY

WDRAZANIA INNOWACJI

W wyniku wielu studiéw empirycznych wiek-
szo$¢ ekonomistéw doszta do przekonania, ze
wspdtcze$nie najwazniejszym czynnikiem
wzrostu produkcji staje sie dyfuzja wiedzy
oraz rezultatow badan naukowych, a niektd-
rzy stwierdzajg wprost, te w badaniach eko-
nomicznych wtasnie nauke i wyksztatcenie
powinno sie traktowac: jako decydujgcy czyn-
nik postepu ekonomicznego. ' Podstawg spo-
zytkowania rezultatéw badan naukowych jest
wdrazanie do przedsiebiorstw innowacji tech-
nicznych i organizacyjnych, opartych o te re-
zultaty. W gospodarce socjalistycznej przed-
siebiorstwa nie troszczg sie o przetrwanie i
zdobywanie rynkéw zbytu, bowiem w przewa-
zajacej wiekszos$ci znajdujg sie w niezmiernie
korzystnych warunkach rynku producenta. Brak
proces6w innowacyjnych w gospodarce ujaw-
nia sie z catg ostro$cig na rynkach miedzyna-
rodowych w takich formach jak mata atrak-
cyjnos$¢ towardw, trudnosci ich sprzedazy,
niskie ceny pobierane za nie.

Celem niniejszego ariykutu jest przedsta-
wienie socjo-psychologicznych uwarunkowan
zachowania sie cztowieka w sytuacjach in-
nowacyjnych /zwtaszcza na etapie wdrazania
innowacji/ oraz zaprezentowanie najwazniej-
szych technik, ktdrych stosowanie moze za-
pewni¢ usprawnienie procesu tworzenia i
wdrazania innowacii.

Najbardziej znang i uzyteczng do przewidy-
wania zachowan cztowieka w sytuacjach inno-
wacyjnych jest teoria hierarchii potrzeb Ma-
slowa. Wyr6znia ona siedem hierarchicznych
grup potrzeb - fizjologiczne, bezpieczenhstwa,
przynaleznos$ci, uznania spotecznego, samo-
realizacji, poznawcze i estetyczne - z ktorych
kazda ujawnia sie wyrazniej po zaspokojeniu
poprzednich. Grupy potrzeb dotyczace: bez-
pieczenstwa. przynaleznosci. uznania spotecz-
nego. samorealizacji i estetyki - to potrzeby
emocjonalne stanowigce element naszej psy*

W PRZEDSIEBIORSTWIE

chiki. Opierajg sie one raczej na uczuciu niz
na racjach rozumowych, a ich zwigzek ze
zdolnosSciami poznawczymi cztowieka jest ra-
czej niewielki.

W socjo-psychologicznej interpretacji sy-
tuacji innowacyjnej, kazda nowo$¢ podlega
szczegO6lnie ostrej i wyjatkowo krytycznej
ocenie. To co trwa, jest znane i akceptowa-
ne na zasadzie tradycji, nawyku - daje poczu-
cie bezpieczeAstwa, przynaleznos$ci do gru-
py spotecznej, uznania spotecznego. Nato-
miast nowos$¢ jest probg dokonania pewnego
wytomu w tym co znane i zastgpienia czyms$
innym, co nie jest jeszcze znane, a czego
skutki trudno przewidzie¢. Zadaniem Bocjo-
psychologicznym technik wdrazania innowa-
cji jest takie tworzenie i wprowadzanie
zmian, aby nie zagrazac¢ potrzebom, ktére
sg przyczyna oporow przed innowacjami, a
przeciwnie - przez okre$lone sposoby wpro-
wadzania zaspokajac je.

W dalszej cze$ci artykutu zaprezentowano
najwazniejsze, znane z literaturj , tech-
niki pokonywania oporéw innowacyjnych i
przedstawiono ich krétkg charakterystyke.

Pomyst wtasnoscig grupy. Przy stosowaniu
tej zasady grupa identyfikuje sie ze swoim
tworem i nie szuka jego stabosci, lecz moc-
nych stron, gdyz one potwierdzajg jej war-
tos¢. Wszyscy ktorzy czujg sie autorami
nowej idei, na tej zasadzie, ze jej stworze-
nie potwierdza ich wartos$¢, beda jej broni¢
przed atakami otoczenia. Poniewaz grupa
dysponuje znacznie silniejszg pozycja prze-
targowa niz jednostka /indywidualny twérca/
istnieje wieksza szansa obrony idei i dopro-
wadzenia do jej realizacji.

Informowanie przysztych uzytkownikéw inno-
wacji. Istotnym warunkiem zmniejszenia
oporéw jest poinformowanie uzytkownikéw
badz uczestnikéw systemu, ktoérego dotyczy

x/,S, Kownacki - Psychosocjologiczne metody oddziatywania na jako$¢ produkcji TNOiK

Bydgoszcz lifTil r.
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Pozadany i praktycznie realizowany zakres szko-
lenia podstawowych stuzb w przedsiebiorstwie
przed przystgpieniem do wdrozenia wyrobu opra-
cowanego” w petnym cyklu rozwojowym

/zr6dto - badania wtasne/

Ry8.1.

innowacja o jej tresci i zakresie. Odczuwa-
jg to.oni jako pewng forme liczenia sie z
nimi, a wiec potwierdzenia ich wartosci.

W przeciwnym wypadku, tzn. jesli innowa-
cja wprowadzana jest bez wiedzy uzytkowni-
kow i uczestnikdw systemu, odczuwano to
jako fakt "manipulowania " nimi - nastepuje
wiec zagrozenie potrzeby uznania wiasnej
wartosci.

Pobudzanie przysztych uzytkownikéw innowa-
cji. Jeszcze wieksze znaczenie motywacyjne
ma informacja, ktérej tre$¢ nie ogranicza
sie tylko do odpowiedzi na pytanie "co", ale
rowniez "dlaczego" - jakie skutki bedzie mia-
ta innowacja dla zatogi, szczegélnie w od-
niesieniu do przewidywanych korzysci.

Ksztatcenie przysztych uzytKownikéw jonowa -
cji. l.iczno obserwacje potwierdzajg, ze im
wyzszy poziom wyksztatcenia pracownikow,
tym sg om bardziej podatni na przyjmowanie
innowacji. W szczegdlnosci istnieje potrze-
ba ksztatcenia w zakresie elementéw wiedzy
o procesach innowacyjnych, ich specyfice,
przyczynach oporéw przed nimi, powodach
utrwalania postaw twdérczych i konserwatyw-
nych, znaczeniu twérczego myslenia dla
pracy kierowniczej, znajomos$ci metod heury-
stycznych i psychosocjologicznych zasad
wdrazania innowacji. Wedtug opinii pracow-
nikow placéwek zaplecza naukowo-badawcze-
go. kierownictwa przedsiebiorstw przemystu
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elektromaszynowego zwykle nie organizujg
szkolenia zalég przed przystgpieniem do
prac wdrozeniowych. Aktualng sytuacje za-
prezentowano syntetycznie na rys. 1. Z przed-
stawionych danych wynika, Zze w zdecydowa-
nej wiekszosci przypadkéw prace wdrozenio-
we winny by¢ zawsze poprzedzone szkoleniem
dozoru i bezposrednich wykonawcéw produ-
kcji, stuzb kontroli jakos$ci technicznych,
stuzb obstugi produkcji, stuzb utrzymania
rtichu oraz serwisu i obstugi uzytkownika.

W praktyce natomiast szkolenia takie prowa-
dzone sg tylko sporadycznie.

Dobor kadr o postawach kreatywnych. Szcze-
go6lnie wazng sprawg jest dobdr na stanowis-
ka kluczowe w organizacji, a zwitaszcza na
stanowiska dyrektoréw ludzi o postawie twor-
czej. Najistotniejszg charakterystykg tego
typu postawy jest che¢ do podejmowania ta-
kich dziatan, ktére w stopniu maksymalnym
przyczyniag sie do coraz lepszego funkcjo-
nowania danej instytucji. Twoércza postawa
dyrektora na zasadzie transferu udziela sie
pozostatej kadrze kierowniczej i pracowni-
kom.

Rotacja kadr - dotyczaca zwitaszcza stanowisk
kierowniczych. Z chwilg objecia stanowiska
przez nowego kierownika powstaje pewnego
rodzaju presja na wykazanie sie lub potwier-
dzenie na tym stanowisku. Nowy kierownik -



to nowa osobowos$¢, czesto nowe preferencje,
jiowy .sposéb widzenia problemoéw pracy, nowe
rozwigzania i koncepcje. Sytuacja ta stwarza
duze szanse na zainicjowanie i wprowadzenie
korzystnych zmian w $rodowisku pracy. |0
dtuzszym okresie pracy na tym samym sta-
nowisku kierownik przyzwyczaja sie do tego
co sam stworzyt, zaczyna ten stan traktowad
jako "wtasne dziecko", a negacje odczuwa
jako uderzenie we wtasng warto$6, 1’odkres-
lié jednak nalezy, ze rotacja kadr musi byo
prowadzona w sposéb planowy 1koherentnie
z omowiong uprzednio technika doboru kadr
o0 postawach kreatywnych.

Oddziatywanie na grupy nieformalne i ich
przywddcéw. Grupy nieformalne w Zaktadzie
pracy to grupy osob, ktdére tgczag zwigzki
innego typu niz wiezi wynikajgce z procesu
pracy /np. kolezenstwo, przyjazn, wspoélne
zainteresowania/ lub wspdlne interesy nie
pokrywajace sie z interesami przedsiebior-
stwa i funkcjonujagcych w nim komérek. Grupy
takie i icii przywodcy istniejag w kazdym za-
ktadzie niezaleznie od woli kierownictwa.
Wczesniejsze poinformowanie przedstawi-
cieli kierownictwa i przywddcow nieformal-
nych o zamierzonej innowacji, zaspokaja ich
potrzebe wiasnej wartosci. tatwiej wéwczas
o przekonanie ich do okreslonej sprawy, aby
nastepna kadra kierownicza 1"liderzy opi-
nii" wptyneli na pozostatg cze$d zatogi.

Wspotudziat przysztych uzytkownikéw inno-
wacji w procesie innowacyjnym. Mechanizm
powstawania oporéw przed innowacjami po-
dobny jest do mechanizméw rodzenia sie opo-
row otoczenia przed nowatorstwem jednostki.
Dziatalno$é nowatorska jednostki podnosi
warto$o tej jednostki, nie wptywa natomiast
w ten sam spos6b na uczestnikdw organiza-
cji, ktérej nowos$o dotyczy i gdzie jest wdra-
zana. Z odmienng sytuacjg mamy do czynie-
nia wowczas, gdy innowacje sg wspottworzone
przez cztonkéw organizacji, w ktérej majg
byé wdrazane. Wystepuje wéwczas - skutecz-
nie likwidujgca opory innowacyjne - daleko
idgca ldentyfikacja ludzi z tym, co sami two-
rza.

Przedstawione techniki likwidowania opo-
rowf innowacyjnych bazuja na tworzeniu wa-
runkéw "kooperacji pozytywnej". Na prze-
ciwstawnym biegunie znajdujg sie techniki
oparte na omawianej przez T. Kotarbinskiego
/"Traktat o dobrej robocie"/ kooperacji ne-
gatywnej - technice walki. Z tej grupy metod
warto zalecié do stosowania, przy duzej
ostroznos$ci nastepujace techniki:

0 Stwarzanie faktéw dokonanych

Ten spos6b charakteryzuje sie tym, ze
przed wdrozeniem innowacji nie podejmuje

sie zadnych prob poinformowania ani stoso-
wania innych metod wywotywania pozytywne-
go nastawienia do innowacji u osob, ktérych
ona dotyczy. Okre$long zmiane wprowadza
sie bez zgody pracownikéw /forma umiarko-
wana/ lub réowniez bez wiedzy /forma skraj-
na/. Stosowanie metody w formie umiarko-
wanej jest czasem wskazane w przypadku ko-
niecznosci podejmowania szybkich decyzji
lub szybkiego dziatania. Jest to jednak do-
puszczalne jedynie w sytuacji, gdy podmiot
dziatania ma wystarczajace powody ku temu,
aby by¢ przekonanym o wtasciwosci meryto-
rycznej realizowanej innowacji. Wtedy bo-
wiem mimo poczatkowego sceptyzmu dla in-
nowacji i wobec wprowadzajgcych jg,osoby
ktérych ona dotyczy szybko dostrzegajg jej
praktyczne walory i zaczynajg akceptowad
nowg sytuacje. Natomiast w wypadkujgdy
wprowadzana tg technikag innowacja nie przy-
nosi szybko widocznych efektéow dla odbior-
cow - pracownicy zaczynajg manifestowad
zachowanie, ktorego celem jest udowodnie-
nie, ze pomyst nie byt trafny i ze odpowie-
dzialno$¢ za ten stan rzeczy ponosi kierow-
nik - autokrata.

e Odwracanie uwagi od przedmiotu innowacji

Technika ta polega na odwracaniu uwagi
0s0b, ktoérych nowa sytuacja dotyczy, od jej
tre$ci - w innym kierunku, najcze$ciej na
sprawy, ktérycli waga gatunkowa dla tych
0s6b jest wieksza. Trzeba jednak zdawac so-
bie sprawe, ze ta technika wprowadzania
zmian ma w pewnym swoim obszarze konse-
kwencje negatywne. Umozliwia ona jednak
czasem szybkie wprowadzenie zmiany przy
okazji wprowadzenia innowacji o wiekszym
ciezarze gatunkowym korzystnej dla zainte-
resowanych.

Doprowadzenie do kryzysu w sferze bedacej
przedmiotem innowacji

Technika ta moze byé stosowana w dwu
odmianach. Pierwsza odmiana polega na
poinformowaniu o negatywnych aspektach
obecnej sytuacji w obszarze, ktéry ma ulec
zmianie. Poniewaz ludzie oceniajg okreslo-
ne sytuacje na podstawie informacji, ktory-
mi dysponujg, odpowiednio manipulujgc do-
ptywem Informacji, a szczegdlnie udoste-
pniajgc rzetelng informacje, mozna zmienic¢
ich postepowanie. Druga odmiana omawianej
techniki polega na celowym doprowadzeniu
do ujawnienia sie w praktyce negatywnych
skutkéw istniejagcego stanu rzeczy przed
zmiang.
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INFORMACJE-NOWOSCI

mgr inz. LECH JEDRZEJCZAK

CYFROWE MIERNIKI
TYPU NTR

Cyfrowe mierniki temperatury typu NTR
i NTE uzupetniajg grupe tablicowych mierni-
kow cyfrowych produkowanych w L.ZAE "Me-
ra-l.umel™. Przeznaczone sg one do ciggte-
go pomiaru temperatury w zakresach naj-
czesciej wystepujacych w przemysle. Mier-
niki te przystosowane sg do typowych znorma-
lizowanych czujnikédw oporowych

/v . 'g i czujnikow termoelektrycz-

nych wg /. Miernik w wykonaniu

z wyjsciem w kodzie BCD i z uproszczonym
interfejsem "iSP-i” wedtug zalecen RWPG
moze 1ly¢é wykorzystany w systemach cen-
tralnej rejestracji danych oraz w uktadach
automatycznego sterowania i regulacji lub

do sterowania dodatkowym polem odczytowym,

drukarkg i innymi podobnymi urzgdzeniami.

Miernik NTR przystosowany jest do czuj-
nikéw' oporowych PtIOO lub NilOO z linig dwu-

TEMPERATURY
|  NTE

przewodowg albo czteroprzewodowg. Wyko-
nanie przystosowane do wspotdziatania z li-
nig dwuprzewodowag ma ograniczony zakres
zastosowan do przypadkdw, gdzie opornosé
linii nie przekracza IO-f. W innych przypad-
kach. gdzie opornos¢ linii jest wieksza, ale
nie przekracza 500." nalezy stosowaé wyko-
nanie z linig  czteroprzewodowg. Nato.iiast.
miernik NTE jest przystosowany do wspo6t-
dziatania z czujnikami termoelektrycznymi
typu Ee-Konst /J/, lub NiCr-NiAl/K/. albo
PtRIilO-PI /S/. W wykonaniach podstawowych
miernik wyposazony jest w wewnetrzna kom-
pensacje temperatury zimnych koncéw termo-
elementu. Na zgdanie miernik moze by¢ wy-
konany bez wewnetrznej kompensacji i przy-
stosowany do wspétdziatania z zewnetrznym
termostatem spoiny odniesienia dotgczanym
przez uzytkownika. Znormalizowane tempe-
ratury spoiny odniesienia w'ynoszg: 0°C

20°C albo 50°C.



Dane techniczne miernika NTIt | NTE

Rodzaj parametru NTR NTK
1 Zakresy potni arowe Z czujnikiem: Zczujnikiem:
1*t100;-200, 0. .. +200, 0°C Fe-Konst /1/;
0. ., tGOO, 0°C 0...900, 0°C, O0...400, 0°C
N110;-50, 0. .. +100, 0°C NiCr-NiAl/K/ ;0. ..1300°C
PtRH10-Pt/S/; 400.. . 1G00°C
2. Rodzaj linii 2-przewodowa RA10fl 2-przewodowa R< 20 S-
wejsciowej lub
4-przewodowa
3. Prad czujnika 2,5 mA
Kompensacja tem- wewnetrzna lub zewnetrzna:
peratury zimnych dla temperatur spoin
koncow termoele- odniesienia t=0°C lub 20°C
mentu lub 50°C
5. Rozdzielczo$¢ 0.1°C 001°C dla Fe-Konst
1 C dla pozostatych
R Ptad podstawowy 0, 2% +1 jednostka 0,3% +1 jednostka
+0, 5~ dodatkowo dla kom-
pensacji wewnetrznej zim-
nych kohAcéw
7. Czas odpowiedzi 2s 3s
8. Sygnalizacja
przerwania obwo- automatyczna automatyczna
du wejsciowego
9. Zasilanie 220V +10 -15% 50Hz 220V +10 - 15% 50 Hz
10, Pobd6r mocy 15 VA 15 VA
11. 1&kres temperatury
pracy 5...20... 40°C 5...20... 40°C
Oba typy miernikéw majg uktady lineary- nym catkowaniem, ktéra zapewnia dobrg li-
zujace nieliniowo$é charakterystyk czujni- niowosSc¢ przyrzadu. Znormalizowane wymia-
kéw oporowych i termoelektrycznych. Ukta- ry /144x72/ umozliwiajg uzytkowanie przy-
dy linearyzujace funkcjonuja wedtug orygi- rzadu w zestawach typowych miernikow ta-
nalnej zasady ksztattowania charakterystyki blicowych.

przetwornika analogowo-cyfrowego z podwoj-

55



TECHNIKA OBLICZENIOWA
KRAJOW SOCJALISTYCZNYCH

Zbiér artykutéw pod redakcjg M. li). Ra-
kowskiego. Specjalistyczne wydawnictwo,
wychodzgce dwa razy w roku w Moskwie w
jezyku rosyjskim. Wydawnictwo "Statysty-
ka". Redaguje miedzynarodowe kolegium w
sktadzie: P.Popow /PRJ,/, B. Sowa /CSRS/,
li. Czoppe / NRD/, M. Wajcen /P RL/, L.
Nemet/WR],/, J. P. Seliwanow, F. N. Mielni-

kowa. W. W. Przatkowski, B. N. Naumow,
A. E. Eatiejew, N. I. Czeszenko, A. M. Lario-
riow, N. W. Gorszkow / ZSRR/. |. Pmitriewa

/wyd. "Statystyka"/.

Wydawnictwo przeznaczone jest dla pracow-
nikéw zajmujacych sie problemami techniki
obliczeniowej, opracowaniem i wykorzysta-
niem $rodkéw Jednolitego Systemu i Syste-
mow Minikomputerowych Elektronicznych
Maszyn Cyfrowych.

Do nabycia w Ksiegarni Wydawnictw Ra-
dzieckich, 00-042 Warszawa, ul. Nowy Swiat
47, tel. 27-40-47. Wysytkag za zaliczeniem.

TECHNIKA OBLICZENIOWA
KRAJOW SOCJALISTYCZNYCH numer 8

jlozdziat 1 Miedzynarodowa wspotpraca kra-
jow socjalistycznych w dziedzinie techniki
obliczeniowej’

P. N. Naumow: Etapy rozwoju Systemu Mini-
komputerowego Elektronicznych Maszyn Cy-
frowych /SM EMC/ - ZSRR.

Opisano stan opracowania SM EMC, ten-
dencje rozwoju Srodkow techniki obliczenio-
wej tej klasy w najblizszych latach, podsta-
wowe zatozenia techniczne opracowania SM
EMC. Przytoczone sg etapy kolejnosci opra-
cowan, synchronizacja opracowan $rodkéw
technicznych i programowych, a takze ich wy-
korzystanie w systemach sterowania /proble-
mowo-zorientowane kompleksy/.

J. Gantner: Minikomputer SM-52/10 - WRL

SM-52/10 - wysokowydajna elektroniczna
maszyna cyfrowa z pamiecig potprzewodni-
kowg o pojemnos$ci do 1 Mbajt. SM-52/10 jest

kompatybilny z EMC JS-1010 i w emulacyjnym
rezimie posiada programowg zgodno$é z
EMC-SM-3 i SM-4. Procesor wykonany na
elementach TTL, ECL i MOS, zawiera pa-
mied "cache" i mikroprocesory. Zbiér roz-
kazéw zawiera systemowo-zorientowane,
jezykowo-zorientowane i emulowane rozkazy.
Wydajnos¢ maszyny zwieksza sie poprzez
rozszerzong arytmetyke i hardware’owe wy-
razenia. Bloki sprzezenia dla urzadzen zew-
netrznych” tym wideoterminala, sterowane
sg z mikroprocesora.

G Merkel, H. G. Jungnikel: Modularno$¢ jed-
nostek przygotowania danych i terminali
opracowanych dla JS i SM EMC w NRD

Podano krotki przeglad prac pafAstwowego
przedsiebiorstwa Kombinatu ROBOTRON,
prowadzonych w ramach JS i SM EMC. Prze-
analizowane wymagania dla urzagdzen dialogu
cztowieka z maszyng w procesie przygotowa-
nia danych i przetwarzania informacji. Omo-
wiona koncepcja Kombinatu ROBOTRON rea-
lizacji modutowego, orientowanego na mikro-
komputerze asortymentu wyrobéw dla przy-
gotowania danych i terminali dla JS i SM EMC.

L. Karrasko: Rozwdj minikomputeréw na Ku-
bie.

Opisano grupe minikomputerow: CID-201,

SM-2303 /CID-300/ i mikrokomputerow SM-50/

/40-1 /CID-400/, a takze opracowany w Repu-
blice Kuby wideoterminal SM-7203 /CID-702/.

R. S. Sedegow, W. A. Baszko, A. M. Szipulin:
Zasady budowy wielopoziomowego Systemu
Sterowania - ZSRR

Uzasadnia sie konieczno$¢ przejscia na
nowe klasy zautomatyzowanych systeméw
sterowania - wielopoziomowe. Opisano zasa-
dy budowy systemu, posiadajacego trzypozio-
mowg strukture. Rozpatrzono wymagania
techniczne, programowe i informacyjne dla
wielopoziomowych zautomatyzowanych syste-
moéw sterowania, a takze niektére problemy
organizacji opracowania systemu z udziatem
szeregu krajow socjalistycznych.
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W. M. KostelaAski, W. W. Rezanow: Kompu-
terowe Kompleksy Sterowania SM-1. SM-2.
/ KKS/.

Opisano komputerowe kompleksy sterowa-
nia SM-1. SM-2 przeznaczone dla wykorzy-
stania w zautomatyzowanych systemach stero-
wania agregatami, procesami technologicz-
nymi produkcji, w eksperymentalnych kom-
pleksach badawczych. w informacyjno-poszu-
kiwawczyeh systemach, w tacznos$ci itp. W
SM-1, SM-2 w poréwnaniu z systemem
M-6000 /M-7000/ zapewniona zostata zgod-
no$¢ programowa i interfejsu wejscia-wyj-
§cia. Zapewnione sprzezenie kompleksow
SM-1, SM-2 z JS EMC, systemem CAMAC
i innymi radzieckimi systemami. Omdwio-
no charakterystyki techniczne i systemowe
mozliwosci kompleksow.

E. T. Beiner, P.P. Treis, E. A. Jakubajtis:
Terminalowo-Interfejsowa maszyna na ba-
zie EMC SM-3 - ZSRR,

Krétki opis struktury terminalowo-inter-
fejsowej maszyny /TIM/ zapewniajgcej do-
step do zasobow sieci transmisji danych z
pakietowg komutacjg z pewnych typédw pun-
ktow abonenckich. TIM - zbudowana na ba-
zie standardowej konfiguracji EMC SM-3,
uzupetnionej urzgdzeniem zdalnej transmi-
sji danych. Abonentom zapewnia sie prace
w rezimie zdalnego wprowadzania/wyprowa-
dzania zadan, a takze w dialogowym rezimie
z systemowymi programami uzytkowymi
JS EMC, Oprogramowanie posiada struktu-
re modutows.

W. Fere, M. Kummer: Zastosowanie mikro-
komputera w laboratoryjnej chromatografii
gazowej - NRD

Zastosowanie mikrokomputera przy auto-
matyzacji laboratoryjnego chromatografu
gazowego. Jako przyktad podano zastoso-
wanie mikrokomputera SM-50/10 w charak-
terze terminala dla laboratoryjnego chroma-
tografu i opisano sprzet i programy. Wiele
uwagi poswieca sie doswiadczeniu zdobytemu
przy opracowaniu programu.

W. D. Guskow, H. D. Kabanow, W. S. Krawczen-
ko, A. N. Szkamarda: Organizacja wielopro-
cesorowej pracy na bazie modutéw mikrokom-
putera SM-50/40-1 - ZSRR.

Omowiono strukture 8-bitowego mikrokom-
putera SM-50/40-1 i jednolity réwnolegty in-
terfejs 1 41 okre$lajgcy ogdlne zasady wymia-
ny danych pomiedzy procesorem i innymi mo-
dutami SM-50/40-1. Opisano trzy sposoby
organizacji réwnolegtej pracy SM-50/40-1.
Zaproponowanospos6b zwiekszenia wydajnos-
ci wielomaszynowych komplekséw poprzez
wsparcie sprzetem protok6tow wymiany da-
nych, Przytoczono algorytmy pracy magi-
strali | 41 dla organizacji dostepu do kilku
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procesorow do ogolnej pamieci i urzadzen
wejscia-wyjscia.

ii. Giebler,M. Lauermann: Mikrokomputer
SM-50/50-2 - NR1)

Podano techniczne charakterystyki i opis
poszczegdlnych komponentow mikrokompute-
ra SM-50/50-2. Wyjasniono nowy sposob po-
dejsScia przy opracowaniu tej maszyny™ w
ktorym EMC i baza elementowa projektowa-
ne sg metodag symulacji. Oméwiono wtasci-
wosci opracowanych uktadéw scalonych wy-
sokiej integracji, podkreslono mozliwos$¢
ich uniwersalnego wykorzystania w innych
systemach EMC.

A. Peszko, B. Gwizdata: Pamieci na elastycz-
nych dyskach magnetycznych - PRL

Opisano budowe i eksploatacyjne charakte-
rystyki pamieci SM-5602 /PRL/ wprowadzo-
nej do SM EMC po miedzynarodowych bada-
niach w systemie SM-3. Przedstawiono opar-
te na tej pamieci urzadzenia z kontrolerem
dla SM-3 1 mikroprocesorowe urzadzenie
przygotowania i przetwarzania danych na ela-
stycznych dyskach magnetycznych.

A.J. Sokotow, L. A. Sopoczkin, J.P, Straszun,
L. A Sergiejew: Urzgdzenia sprzezenia z
obiektem Komputerowych Kompleksdw Stero-
wania SM EMC - ZSRR.

N Podano rezultaty opracowan urzadzen
sprzezenia z obiektem komputerowych kom-
plekséw sterowania SM EMC /KKS/. Opra-
cowania szty w dwoch kierunkach: konstruk-
cji zestawu agregatowych modutéw sprzeze-
nia z obiektem KKS SM-t, SM-2 i konstruk-
cji konfiguracji urzadzen sprzezenia z obiek-
tem dla wykorzystania w zestawie SM-3 i
SM-4. Analiza zasad budowy i parametry
techniczne urzadzen sprzezenia z obiektem.

A. G. Liubimow: Zrédta
terow - ZSRR

zasilania minikompu-

Okres$lono zmiany jakosSciowe w cyfrowych
i analogowych przetwornikach sygnatéw spo-
wodowane wzrostem poziomu Integracji ele-
mentéw i zmiany wymagan na zrddta zasila-
nia. Zasady budowy réznych typow Zzrodet
zasilania i wymagania na nie dla minikompu-
terdw. Schematy strukturalne zrédet zasila-
nia minikomputerow.

I, Machaczka: System operacyjny FOBOS dla
SM EMC - CSRS

Podano informacje o systemie operacyjnym
FOBOS t jego programach /sterujacych,
translatorach, stuzbowych i pomocniczych/.
System FOBOS przystosowany jest do maszyn
cyfrowych SM EMC i odpowiada wymaganiom
wiekszosci obszaréw zastosowan tych maszyn.

W, D. Praczenko, E. H. Filinow, S. A. Chri-
stoczewski: Baza danych IRIS dla hierar-
chicznego wielomaszynowego kompleksu -

ZSRR.



Zastosowanie SM EMC w hierarchicznym
wielomaszynowym kompleksie. Na niskim po-
ziomie proponowane wykorzystanie SM EMC
do funkcji sterowania, zbioru i wstepnego
przetwarzania danych, a na wyzszych pozio-
mach - EMC, wyposazona w scentralizowa-
ne banki danych. Opis konkretnej realizacji
na przyktadzie projektowania hierarchiczne-
go rozdziatu informacyjnego systemu /IRIS/,
przeznaczonego do pracy z bazami danych w
wielomaszynowych kompleksach SM EMC i
M-4030 KKS.

G. B. Wigdorczik, A, J. Worobiew, B. I. Rosto-
kin: System symulacji dyskretnych i ciggtych
procesow dla SM EMC - 2SRR.

Zasady budowy systemu symulacji, pozwa-
lajgcego na modelowanie ciggte, dyskretne
i quasi-ciggte procesy. Podstawowe propo-
zycje byly stosowane w systemie symulacji
w jezyku FORTRAN IV /SIMFOR/ dla syste-
mu operacyjnego czasu rzeczywistego
/ FOBOS/ systemow SM-3 i SM-4. Przedsta-
wiono podstawowe $rodki, zapewnione przez
jezyk SIMFOR dla pisania, uruchomienia 1
eksperymentow.

E. Kratochwil, J. Clouba: P ROTAB - transla-
tory tablic decyzyjnych dla JS EMC - CSRS.

Mozliwosci i charakterystyki translatorow
tablic decyzyjnych P ROTAB. Translatory
realizujg zautomatyzowany przektad tabl ic
rozwigzan na wybrane wyzsze jezyki progra-
mowania. Przedstawiono pierwsze translato-
ry takiego typu, podtaczone do standardowe-
go oprogramowania JS EMC. Zastosowanie
takich translatoréw daje uzytkownikom sy-
stemow operacyjnych MOS i DOS-3/JS efek-
tywny $rodek dla rozwigzywania réznych
problemow.

I.J. Landau, E. N. Wagner: Zautomatyzowane
stanowiska projektowe i nowe podejscie do
projektowania komputerowo wspomaganego -
ZSRR.

Zagadnienia zwigzane z wdrozeniem zauto-
matyzowanych stanowisk projektowych w réz-
nych gateziach przemystu. Praktyczne zale-
cenia dla potencjalnych uzytkownikéw ZSP i
programistéw' programow uzytkowych: zagad-
nienia zwiekszenia efektywnosci ich wykorzy-
stania; nakres$lone kierunki dalszego dosko-
nalenia systeméw komputerowo wspomaga-
nych, zbudowanych na bazie ZSP.

J. Rusnak, 1. Gérski, E. Smolak: Zautomaty-
zowany System Sterowania wieloprofilowym
szpitalem na bazie minikomputera - CSRS.

36

Rezultaty prac naukowo-badawczych przy
tworzeniu ZSS wieloprofilowym szpitalem.
ZSS utworzony na bazie wieloprocesorowego
systemu z mozliwos$cig niezaleznej pracy
elementéw systemu przy jednoczesnym lo-
gicznym i fizycznym potgczeniu. Obszerny
system oprogramowania. Wskazane wybrane
metody dla realizacji ZSS na bazie SM-3/20
i SM-4/20.

D. Iwanow, B. Charalanow: Zautomatyzowany
System Zarzadzania Produkcjg w przedsiebior
stwie przemystu spozywczego - LRB.

Zautomatyzowany System Zarzgdzania Pro-
dukcjg /ASUP/ zrealizowany dla przedsie-
biorstwa z dyskretno-ciggtym charakterem
produkcji. Na bazie wdrozenia konkretnego
systemu w fabryce "Republika™ /miasto
Swogie, LRB/ opracowano typowe rozwigza-
nia projektowe dla przedsiebiorstwa przemy-
stu spozywczego. Podano zasadnicze grupy
funkcji ASUP i realizowane programy uzytko-
we jak réwniez zadania sprawozdawcze i
kontrolne produkcji w czasie rzeczywistym
na bazie KKS SM-1.

T. Sekei. L. S. Szatalina: Zautomatyzowany
System Sterowania Zjednoczenia
"Mosawtotechobstuziwanie" - WRL, ZSRR.

Rezultaty pierwszego etapu pracy ZSS
Zjednoczenia "Mosawtotechobstuziwanie" -
system przygotowania dokumentacji serwiso-
wej dla remontu i obstugi samochodow marki
"Ziguli". Sformutowano wymagania dla sy-
stemu. przedstawiono jego konfiguracje i
zestawiono podstawowe zasady opracowania
oprogramowania.

L. Mirgos: Pamied na taSmie magnetycznej
SM-5304 - PRL.

Zasady dziatania, konstrukcja i mozliwo$-
ci zastosowania pamigeci SM-5304, przezna-
czonej dla przechowywania informacji w ré6z-
nych systemach. Podano charakterystyki
techniczne urzadzenia.

). Simeonow, B. Iliew: Interpreter rozkazow
- LRB.

W wielu wypadkach tylko modyfikacja pro-
gramu pozwala wykonywa¢ program i syste-
my JS FMC-2 na maszynach serii JS EMC-1.
Interprefer pozwala wykonywa¢ niedozwolone
rozkazy poprzez programowe przerwanie.
Kazda proba wykorzystania nowej "nieistnie-
jacej instrukcji powoduje przérwanie progra-
mu. To pozwala modelowa¢ instrukcje w
czasie przerwania.
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