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SYSTEMY WIELOMIKROPROCESOROWE

( CzesSc 1)

Organizacja systemow wielomikroproceso-
rowych do sterowania procesami przemysto-
wymi

Systemy wielomikroprocesorowe zwykle
scharakteryzowane sa przez topologie, kom-
pozycje, mechanizm sterowania, typ komu-
nikacyjnego kanalu oraz przez sposob, w ja-
ki zostajg przydzielane zadania. Wielopro-
cesorowy system moze posiada¢ wszystkie
procesory identyczne /kompozycja homoge-
niczna/ lub rézne procesory /kompozycja he-
terogeniczna/. Mechanizm sterowania moze
by¢ scentralizowany, z jednym tylko proce-
sorem podejmujacym wszystkie’decyzje lub
rozdzielony, z mozliwos$cia podejmowania
decyzji rozproszong pomiedzy wszystkie pro-
cesory wystepujace w systemie. Transmisja
danych moze by¢ typu szeregowego z kana-
tem komunikacyjnym o jednej linii lub typu
rownolegtego z kanatem o wielokrotnych li-
niach. Przydzielanie zadan kazdemu proce-
sorowi moze odbywaé sie dynamicznie, w
czasie pracy systemu lub statycznie, zrobio-
ne w czasie projektowania systemu.

Kryteriami oceny przydatnosci zastosowa-
nia r6znych wieloprocesorowych konfiguracji
do sterowania procesami przemystowymi mo-
ga by¢ takie kryteria jak wykorzystanie,koszt
poniesiony na software oraz mozliwosci
poprawnej pracy w przypadku wystapienia
uszkodzenia. Na przykiad systemy o organi-
zacji typu master/slave pozwalajg osiggnaé
w ogo6lnym przypadku najwyzszy poziom wy-
korzystania, ale atrybut ten moze nie mie¢
decydujacego znaczenia przy wyborze syste-
mu, ktéry ma by¢ zastosowany do sterowa-
nia konkretnym procesem przemystowym.

Systemy wykorzystywane w tego typu za-
stosowaniach powinny posiada¢ kilka dodat-
kowych cech:

1. Systemy takie muszg utrzymywacé zadane
parametry przez caty czas pracy. Najdogod-

niej mozna to osiggnaé przez zastosowanie
scentralizowanego sterowania, ktére uzysku-
jemy w ukitadzie o konfiguracji typu master/
slave, "Wowczas centralny procesor regular-
nie otrzymuje informacje od peryferyjnych
procesoréw, ktéra wykorzystuje do optyma-
lizacji ré6znych parametréw sterowania.

2. Wieloprocesorowy system musi odpowia-
da¢ szybko i sprawnie w celu szybkiej zmia-
ny parametrow sterowanego procesu. Najdo-
godniej mozna to osiggngé w systemie cha-
rakteryzujgcym sie minimalnym okablowa-
niem skojarzonym z takim systemem. ROw-
niez z tego powodu rozdzielanie zadah nie
powinno byé¢ zrobione w czasie rzeczywistym,
a juz w trakcie projektowania systemu. Oczy-
wiste jest , ze takie przydzielanie zadanh mo-
ze by¢ osiagniete tylko dla przypadku kiedy
wszystkie problemy sterowanego procesora
sg dobrze znane.

3. R6zne urzadzenia peryferyjne, takie jak:
pamieci dyskowe i taSmowe, konsola opera-
torska, terminale oraz drukarki powinny by¢
podporzadkowane centralnemu gtbwnemu pro-
cesorowi, ktéry powinien posiada¢ wieksze
mozliwosci niz peryferyjne procesory.

4. W celu osiggniecia duzej szybkosci, pros-
toty i ekonomii w przeptywie informacji po-
miedzy wieloprocesorowym systemem a pro-
cesem powinny by¢é wykorzystane hardware -
Owe jednostki do sterowania takg transmisjg.
Jednostki takie kieruja okreslone zbiory syg-
natéw do specjalnego procesora, ktéry zna
wszystkie zadania skojarzone z takimi syg-
natami i ktéry rozdziela te zadania do odpo-
wiednich procesoroéw.

Poprzez analize opisanych wyzej czynni-
kéw mozemy stwierdzié¢, ze heterogeniczny
wieloprocesorowy system o rozdzielonej in-
teligencji typu master/slave, ze statycznym
przydzielaniem zadanh jest najbardziej odpo-
wiedni do kompleksowego sterowania proce-



Kami przemystowymi, W koncepcji sterowa-
nia procesami za pomoca systemow o roz-
dzielonej inteligencji, sterowany problem
zostaje rozdzielony na mate okreslone pod-
systemy, kazdy sterowany przez osobny mi-
kroprocesor, Tak wiec systemy o rozdzie-
lonej inteligencji uzywaja jednego procesora
do rozwigzania jednego zadania, przy czym
czesto zadanie takie moze by¢é nadmiarowym
zadaniem systemu. Systemy takie zwykle
oferujg "zaré6wno nadmiarowy hardware jak i
nadmiarowy software oraz odizolowanie za-
dan.

W systemach takich inteligencja systemu
jest rozdzielona w calym systemie poprzez
utycie pewnej liczby mikroprocesoréw, kto-
re zostajg umieszczone najblizej /jak jest to
tylko mozliwe/ punktéw sterujacych, oraz
ktére posiadajg autonomiczne mozliwos$ci
sterowania i komunikowania sie z innymi ele-
mentami w tym systemie. Inna zaletg takie-
go systemu jest to, iz jest on z natury sys-
temem modularnym, w ktérym kazdy pod-
system jest bardzo podobny w hardware, ale
o software zaleznym od wykonywanych funk-
cji sterujgcych. Bardzo upraszcza to prob-
lem konserwacji i magazynowania czesci za-
miennych. W przypadku kiedy jeden podsys-
tem ulegnie uszkodzeniu, cata reszta syste-
mu moze w dalszym ciggu wykonywac¢ swoje
funkcje. Zwykle systemy takie sg réwniez
tansze od systemoéw tradycyjnych, przede
wszystkim dzieki zmniejszeniu kosztéw po-
niesionych na oprogramowanie.

Typowa konfiguracja systemu znajdujacego
zastosowanie do sterowania procesami prze-
mystowymi przedstawiona jest na rys. 16:
sktada sie ona z centralnego procesora typu

Rys. 16

master, z kilku peryferyjnych procesoréw
oraz z uktadéw miedzyprocesorowejkomuni-
kacji, ktore umozliwig potaczenie kazdego
procesora do kilku urzadzen peryferyjnych.
W czasie pracy przydzielanie zadan wszyst-
kim procesorom jest synchronizowane w $ci-
Sle okreslonych odcinkach czasowych wyzna-
czonych przez taimer. Na poczatku kazdego
takiego odcinka, procesor typu master ana-
lizuje rozkazy wysytane z konsoli operator-
skiej, przygotowuje stowa rozkazowe i wysy-
ta je do peryferyjnych procesoréw. Proceso-
ry te dziataja zgodnie z otrzymanymi rozka-
zami i pod koniec poszczegdblnych odcinkéw
czasowych przygotowujg stowa stanu, ktore
wysytajg do procesora typu master.

Uktady miedzyprocesorowej komunikacji
pozwalajg na wzajemne oddziatywanie kazde-
go procesora. Zazwyczaj ukitady te pozwala-
ja na przesytanie aktualnej informacji kilku
sposobami. W przypadku, kiedy programy
peryferyjnych procesoréw przechowywane sg
na dysku, procesor typu master pobiera te
programy i przesyta je poprzez ukiady mie-
dzyprocesorowej transmisji /UMPT/ do od-
powiedniego peryferyjnego procesora. Przy
projektowaniu miedzyprocesorowej komuni-
kacji dla wieloprocesorowych systemoéw przy-
stosowanych do sterowania procesami musi
byé¢ uwzglednionych kilka czynnikéw np, spo-
s6b przesytania danych z jednego procesora
do drugiego. Przesytanie to moze by¢ stero-
wane zaréwno przez program kazdego z po-
szczegblnych procesoréw lub wykorzystujac
bezposredni dostep do pamieci DMA, ktéry
odbywa sie pod kontrolg uktadéw miedzypro-
cesorowej transmisji. W tym pierwszym
przypadku zwykle system oparty jest na or-
ganizacji pamieci z wielokrotnymi portami.
System taki zostal juz poprzednio omoéwiony.

W przypadku, gdy wykorzystywany jest bez-
posredni dostep do pamieci DMA, to wysy-
tajacy procesor przesyta do uktadéw miedzy-
procesorowej komunikacji wymagang infor-
macje, wysytajac odpowiedni blok danych,
wybiera wtasciwy procesor i kieruje przesy-
taniem danych. Raz zainicjowana transmi-
sja powoduje pobranie odpowiednich danych
z nadajgcego modutu PM i przestanie ich do
odbierajgcego modutu PM. Zwykle sposdb
przesytania danych przez DMA jest znacznie
szybszy niz przesytanie sterowane progra-
mowo. Przesytanie danych przez DMA odby-
wa sie takze asynchronicznie w stosunku do
normalnego dziatania, wymagajgc réwnocze-
$nie minimalnego zaangazowania CPU. Dla
systemoéw sterujacych procesami ten sposéb
przesytania danych pociaga za sobg minimal-
ne okablowanie zwigzane z uktadami miedzy-
procesorowej transmisji.

Komunikacja miedzyprocesorowa moze od-
bywaé¢ sie poprzez:

- szeregowg komunikacyjng linie sterujacag-



Rys. 17

uzywang Iciedy mikroprocesory sa fizycznie

oddalone wigcej niz. kilka metrow /np. typ PRO-

WAY przyp. redakcji/,

- wspblna szyne sterujaca - uzywang kiedy
mikroprocesory znajduja sie bardzo blisko
siebie potgczone wspdlng réwnolegtag szyna
danych

- pamie¢ z wielokrotnymi portami - uzywa-
na kiedy mikroprocesory wspoétuzytkujg
wspoblna informacje w udzialowym systemie
pamieci.

Szeregowa komunikacyjna linia moze by¢
wykonana zaréwno jako potaczenie elektry-
czne jak tez jako potaczenie optyczne, poje-
dynczg parag przewodoéw lub kablem /witéok-
nem/ optycznym, ktéry taczy wszystkie jed-
nostki. Miedzyprocesorowa komunikacja w
systemach o rozdzielonej inteligencji moze
by¢ typu master/master lub typu master/sla-
ve. W przypadku, gdy komunikacja jest typu
master/master zezwala ona na komunikowa-
nie sie dowolnych modutéw PM z dowolnymi
modutami PM. Dla iego typu komunikacji
jest mozliwe osiagniecie trzech réznych spo-
sobow przesytania informacji. Moze to by¢
informacja przesytana do kazdego modutu
PM sekwencyjnie, woéwczas system ma stru-
kture taka jak przedstawiono na rys. 17;mo-
zliwe jest dzielenie informacji pomiedzy

Rys. 18

wszystkie moduty PM oraz przesytanie in-
formacji w pierécieniu /rys. 18/.

Nalezy zauwazyé, ze w ostatnim przypad-
ku wspélna informacyjna szyna jest takze
wykorzystywana przez indywidualne moduty
PM do ich wiasnego dziatania, co w efekcie
w powazny spos6éb moze rozwingé problem
rywalizacji i w rezultacie spowodowa¢ de-
gradacje wykonywanych przez system funk-
cji.

Konfiguracja master/slave przedstawiona
na rys. 19, jest najczesciej spotykana w sys-
temach o rozdzielonej inteligencji. W tym
sposobie cata komunikacja miedzyproceso-
rowa musi przechodzi¢ przez procesor ma-
ster, ktory steruje cata komunikacjag, uzy-
wajgc sztywnego formatu i odpowiedniego
schematu odpowiedzi. Podstawowg zaletg
takiego rozwigzania jest to, ze kazdy modut

Rys. 19

slave moze uzywac¢ réznych instrukcji wej/
wyj do komunikacji miedzyprocesorowej,
optymalnie dopasowanych do wykonywanych
przez dany modut zadan. W rezultacie po-
woduje to zmniejszenie kosztu interface u
oraz efektywne wykorzystanie instrukcji
wej/wyj. Dla tego przypadku procesor mas-
ter steruje catag komunikacjg miedzyproce-
sorowg poprzez powiadamianie 1sprawdza-
nie kazdego procesora slave, czy ma jaka$
informacje do odebrania, czy tez do prze-
kazania. Po takim sprawdzeniu i po wyko-
naniu na biezgco wykonywanej instrukcji pro-
cesory slave wykonujg odpowiednie trans-
misje.

Mozliwosci obecnie produkowanych mikro-
procesoréw zezwalajg na konstruowanie orga-
nizacji typu master/slave z jednym proceso-
rem master, ktéry ma mozliwosci sterowa-
nia az do 256 procesoréw slave. Kazdy pro-
cesorowy modut slave posiada odpowiednig
pamie¢ RAM, ktéra umozliwia wykonywanie
przydzielonego mu zadania, natomiast modut
master posiada odpowiednig pamie¢ RAM ja-
ko bufor catej wymienianej informacji, ktéra
jest wymieniana pomiedzy wszystkimi modu-
tami slave. Organizacja omawianego syste-
mu charakteryzuje sie tym, ze kazdy PM ty-
pu slave jest skojarzony z przeznaczonym do
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tego miedzyprocesorowym interface’em. Kaz-
dy taKi mikroprocesorowy interface moze po-
siada¢ identyczny hardware wylgczajac to, ze
nie jest przeznaczony do takiej samej ilosci
urzadzen. Procesorowy modut master moze
przerwaé¢ prace PM typu slave, ale PM typu
slave nie moze przerwaé pracy procesora
master. Procesor master pracuje na dwéch
poziomach wej/wyj, z kazdym procesorem
slave widzianym jako urzadzenie peryferyjne.
Natomiast PM typu slave moga pracowac lub
nie z dwupoziomowym systemem wej/wyj
/uzaleznione jest to od tego czy posiadajg one
wiasne urzgdzenia zewnetrzne/, przy czym

z ich strony PM typu master jest takze wi-
dziany jako urzgdzenie peryferyjne. Na rys.
20 przedstawiono system sktadajgcy sie z

trzech PM - z jednego typu master oraz dwéch

typu slave, a takze z dwéch miedzyproceso-
rowych interface* 6w. Dwa 8-bitowe bufory
dostarczajg mozliwos$ci do asynchronicznej
komunikacji pomiedzy PM typu master, aPM
typu slave poprzez szyne danych.

Miedzyprocesorowy interface oprécz dwéch
8-bitowych buforéw posiada komorki rejestru
stanu /latch/, ktoére stuzg jako zewnetrzne
flagi wskazujgce na zadania procesora mas-
ter do bezposredniego dostepu DMA oraz
wskazujg kiedy pojawiaja sie sygnaty na li-
niach przerwan procesora slave. Podstawo-
wa organizacja hardware’u musi takze zezwa-
la¢ na wymiane informacji pomiedzy PM typu
master, a PM typu slave pod kontrolg pro-
gramowanych sposobéw wej/wyj /wykorzys-
tujagc réwnoczesnie obydwa 8-bitowe bufory
i zewnetrzne flagi/. W przypadku przesyta-
nia z duza szybkoscia blokéw informacji po-
miedzy RAM 1a RAM 2 /lub pomiedzy RAM
1 a jakakolwiek RAM PM typu slave/ zostaje
wykorzystany kanal bezposredniego dostepu
DMA procesora master, ktdory zostaje wow-
czas multipleksowany pomiedzy wszystkie
PM typu slave. W tego typu operacjach nie
wykorzystuje sie kanatbw DMA procesorow
slave, poniewaz sg one uzywane do utworze-
nia potaczenia z urzadzeniami podsystemoéw,
do ktérych sa przeznaczone /np. do sterowa-
nia pamieciami dyskowymi/. Wskutek tego

kazdy PM widzi inny PM, z ktérym sie ko-
munikuje jako urzadzenie peryferyjne, z kt6-
rym moze wspolipracowaé¢ w asynchroniczny
sposo6b.

Zalety takiej organizacji sa ogromne.
Przede wszystkim jest ona pozbawiona cat-
kowicie rywalizacji, co w efekcie powoduje
petne wykorzystanie przez wszystkie PM
swoich cykli. Kazdy PM typu slave moze do-
wolnie wykorzystywa¢ swoj kanat DMA do
komunikowania sie z zewnetrznym $wiatem.
Natomiast kanat DMA procesora master jest
multipleksowany w czasie pomiedzy rézne
PM typu slave. Kazdy interface moze sie
ré6zni¢ w software podczas, gdy podstawowy
hardware pozostaje niezmieniony. Inna za-
letg jest to, ze komunikacyjny obieg pozwala
kazdemu procesorowi pracowaé¢ asynchroni-
cznie, zréznymi czestotliwosciami zega-
row.

W przypadku, gdy odlegto$¢ pomiedzy pro-
cesorowymi modutami PM przekracza od-
legto$¢ kilku metrow /zwykle ok. 4m/ wow-
czas szeregowa komunikacja, uzywajaca pa-
re przewodoéw lub tez system telefoniczny
z modemem, jest najlepsza metodg miedzy-
procesorowej komunikacji, poniewaz umo-
zliwia to zastosowanie standardowego forma-
tu szeregowej komunikacji, co pocigga za
sobg mozliwo$¢ zastosowania réznego hard-
ware u interface u, zachowujgc réwnoczes-
nie minimalny koszt poniesiony na software.

W systemach o rozdzielonej inteligencji
wykorzystujagcych komunikacje miedzypro-
cesorowg opartg na wspodlnej rownolegtej
szynie sterujgcej wszystkie moduty PM po-
taczone sa do wspdlnej szyny. System taki
zostat juz przedstawiony na rys. 9i czescio-
wo omoéwiony. Dobrym przykiadem systemu
o wspoélnej réwnolegtej szynie jest system
Intel SBC 80/20 /rys. 15/. Jest to system
zmontowany na jednej ptytce, ktéry zezwala
na wspotdziatanie az do 16 PM na wspdlnej
szynie danych. W systemie tym kazdy PM
jest typu master i kazdy PM zawiera logike
umozliwiajgcg utworzenie komunikacyjnej
szyny.

Przyktadowe rozwigzanie systemu o rozdzie-
lonej inteligencji

W omawianym przyktadzie system do ste-
rowania procesem sktada sie z jednego pro-
cesora typu master oraz z czterech proce-
soréw typu slave; system ten przedstawiono
na rys. 16. W w/w systemie tylko procesor
master moze zainicjowa¢ transmisje, row-
niez cata komunikacja odbywajaca sie po-
miedzy procesorami slave przeptywa przez
procesor master, ktéry moze w tym samym
czasie komunikowaé¢ sie tylko z jednym PM
typu slave. W celu przeprowadzenia trans-
misji procesor master wysyta odpowiednig
informacje do uktadéw miedzyprocesorowej
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transmisji /UMPT/. Informacja ta okres$la
wielkos¢ przesytanego bloku danych, adres
poczatku transmitowanego bloku w pamieci
nadajacego modutu PM oraz adres poczatku
pamieci odbiorczego PM, do ktdrej dany
blok zostanie zapisany. Przed rozpoczeciem
transmisji wymagane jest takze wyszczeg6l-
nienie procesora slave biorgcego udziat w
transmisji oraz kierunek transmisji. Nato-
miast przed zakonczeniem przesytania bloku
danych wymagane jest sprawdzenie okreslaja-
ce czy dana transmisja zostata wykonana po-
prawnie, W przypadku wykrycia'btedow w
transmisji UMPT powiadamiajg PM typu mas-
ter o koniecznos$ci powtérzenia danej trans-
misji.

W omawianym systemie zastosowano pie¢
rejestrow w uktadach UMPT, ktére przedsta-
wiono na rys. 21. Wszystkie te rejestry sag
dostepne programowo. Rejestr adresu PM ty-
pu slave /1.RS/ kieruje adresem pamieci od-
powiedniego PM typu slave w czasie pojedyn-
czego przesytania danych pomiedzy PM typu
master a PM typu slave. Poczatkowo rejestr
ten jest tadowany przez PM typu master ad-
resem poczatku bloku danych dla odpowiednie-
go PM typu slave. Zawartos$¢ tego rejestru
jest zwiekszana w czasie transmisji danych
zaréwno kiedy jest dokonywany zapis jak i od-
czyt do i z pamieci PM typu slave. Rejestr
licznika bloku /LB/ tadowany jest dopetnie-
niem do dwodch liczby okreslajacej wielkos¢
bloku danych, ktéry bedzie transmitowany.
Maksymalna wielko$¢ transmitowanego bloku
jest zalezna tylko od wielko$ci /od pojemno-
$§ci/ uzytego IjB, Rejestr adresu PM typu
master /LRM/ przechowuje adres poczatku
bloku danych w pamieci PM typu master. Re-
jestr rozkazéw /RR/ dostarcza mozliwosci
wyboru okreslonego sposobu pracy oraz wy-
boru tylko jednego PM typu slave, ktéry be-
dzie brat udziat w transmisji. Wszystkie te

rejestry posiadajg zazwyczaj mozliwos¢ od-
czytu zapisanej przez PM typu master infor-
macji w celu sprawdzenia, czy nie zostata
ona zapisana z btedem,

W uktadzie UMPT znajduje sie jeszcze
jeden rejestr, ktéry nie moze by¢ zapisany
przez PM typu master /moze by¢ tylko
sprawdzany/, jest to rejestr stanu - RS.
Rejestr ten wskazuje, w jakim stanie znaj-
duje sie uktad UMPT /czy w czasie transmi-
sji, czy w czasie sprawdzania/ oraz czy da-
na transmisja zostala przeprowadzona po-
prawnie. Rejestr ten moze by¢ zerowany od-
powiednig instrukcjag zatadowang do RR. W
UMPT znajduja sie jeszcze dwa bufory, kto-
re sag wykorzystywane w czasie transmisji
DMA, sa to: bufor odczytu i bufor zapisu,
ktére stuzg do pobierania danych z PM typu
master oraz zPM typu slave.

Algorytm pracy UMPT jest nastepujacy:
PM typu master taduje rejestry RAS, LB
oraz RAM, nastepnie odczytuje zawartosci
tych rejestréw w celu sprawdzenia czy ope-
racja zapisu zostata wykonana poprawnie.
Kolejnym krokiem jest zatadowanie RR zg-
dang instrukcjag /np. instrukcja odczytu/ z
kodem umozliwiajacym wybdér okreslonego
PM typu slave. Ostatecznie zadana instruk-
cja powoduje rozpoczecie transmisji we wias-

LSM-toglka sterujgca master, LST-logika ste-
rujgca transmisja, LSS-loglka sterujaca PM-
slave, LTD-loglka transmisji danych.

Szyna master

-szyna adresowa

-szyna danych DMA

-szyna danych dla transmisji sterowanej pro-
gramowo /TSP/

-szyna sygnatéw sterujacych /SS/

Szyna PM -slave

-szyna adresowa

-szyna danych

-szyna sygnatéw sterujacych

Rys. 22



Rys. 23

ciwyni kierunku, przy cyyin UMPT steruje
przebiegiem transmisji.

Omawiany system PM typu master posiada
cztery szyny /rys.22/, do ktérych zostaty
podtaczone wszystkie PM typu slave. Podczas
operacji DMA, PM typu slave wysyta poprzez
szyne adresowg zgdany adres, a sama tran-
smisja odbywa sie poprzez odpowiednig szy-
ne do transmisji DMA. Poprzez te szyne
transmisja moze odbywaé¢ sie w obydwu kie-

runkach. Transmisja danych sterowana pro-
gramowo zostaje przeprowadzona poprzez
oddzielng szyne do transmisji danych ste-
rowanej programowo /TSP/. Czwartg szyng
jest szyna sterujgca /SS/, poprzez ktoéra
wysatane zostajg sygnaty sterujagce wykorzy-
stywane w czasie obydwu sposobdw transmi-
sji danych. Kazdy PM typu slave w omawia-
nym systemie, posiada po trzy szyny: adre-
sowg, danych oraz sterujaca. Natomiast po-
miedzy obydwoma systemami szyn posredni-
czy ukiad DMPT skladajgcy sie z czterech
funkcjonalnych modutéw, sg to: logika steru-
jaca PM typu master |I,SM, logika sterujaca
transmisjg LST, logika sterujgca PM typu
slave I.SS oraz logika do transmisji danych
LTD. Na rysunku 22 poszczegdlne funkcjo-
nalne moduly rozdzielone sg liniami, ktoére
przedstawiajg wystepujgce potaczenia sygna-
towe pomiedzy tymi modutami.

Na rys. 23 przedstwiono bardziej szczeg6-
towa logike sterujaca pracag PM typu master.
Logika ta zawiera wszystkie niezbedne ukta-
dy sterujgce, wymagane do komunikowania
sie PM typu master z UMPT. Logika ta jest
potagczona z dwoma sposréd czterech szyn
wychodzacych z PM typu master oraz jest
potaczona z dwoma innymi modutami UMPT
poprzez wewnetrzng szyne sterujaca. Posia-
da rowniez zdolno$¢ zwiekszania zawartosSci
rejestrg adresu PM typu master RAM znajdu-
jacego sie w LST. Oprécz tego logika ta za-
wiera rejestr rozkazéw RR, reiestr stanu

Uennetrzna szuna
idanych U/IPf

Hennetrzng szyna
sterujgca UHPI

Rys. 24



HS, uktad umozliwiajagcy wyboér urzagdzen, de-
koder instrukcji oraz logike sterujacg DMA.
Zadaniem uktadu umozliwiajacego wyboér urza-
dzen jest wykrycie kodu adresu wybranego
urzadzenia, ktéry pojawia sie na liniach ste-
rujgcych $| przychodzacych do UMPT. Nato-
miast zadaniem dekodera instrukcji jest wyt-
worzenie odpowiednich sygnatéw stuzacych
do sterowania wykonywaniem réznych in-
strukcji. Logika sterujagca DMA wysyta w od-
powiednim czasue zadanie DIVIA do PM typu
master oraz wytwarza niezbedne sygnaly ste-
rujace do przeprowadzenia tej transmisji.

Rys. 24 ilustruje logike sterujgcag transmi-
eja LST, ktéra skilada sie z trzech reje-
strow RAS, RAM, LB, ktére majg mozliwos-
ci zarbwno odczytu jak i zapisu. Wyjscia re-
jestru RAS sg demultipleksowane na cztery
trzystanowe szyny adresowe PM typu slave.

W przypadku, gdy wymagana jest trans-
misja DMA do PM typu slave, tylko odpo-
wiednia szyna adresowa jest aktywna i na
niej pojawia sie zawartosé rejestru RAS.
Podobnie jest w przypadku, gdy wymagana
jest transmisja DMA do PM typu master,
wowczas to normalnie pozostajace w trzecim
stanie wyjsScia rejestru RAM stajg sie aktyw-
ne, co powoduje, ze zawartos¢ tego rejestru
pojawia sie na szynie adresowej PM typu
master. Zwiekszanie zawartosci ww, rejes-
trow jest sterowane za pomoca logiki umie-
szczonej zaréwno LSM jak i LSS,

Logika sterujaca PM typu slave, przedsta-
wiona na rys, 25 zawiera niezbedne uktady
do generowania oraz otrzymywania réznych
sygnatéw sterujagcych w czasie DMA trans-
misji do PM typu slave. Sygnaty te powodu-
ja wykonanie odczytu lub zapisu w pamieci
odpowiedniego PM typu slave. Przychodzace
sygnaly do PM typu slave przechodzag po-
przez multiplekser do bloku logiki DMA, nato-
miast wychodzace sygnaty z tego bloku prze-
chodzg poprzez demultiplekser do szyn ste-
rujgcych. W omawianym systemie zastoso-
wano trzystanowe wyjscia wszystkich sygna-
téw sterujacych.

Rys. 25

Wszystkie dane w czasie transmisji DMA
przeptywajg poprzez logike LTD /rys. 26/.
Dane otrzymywane z PM typu master zosta-
ja umieszczane w buforze zapisu, po czym
zostaje wykonany natychmiast test parzys-
tosci oraz nastepnie dane te przechodzg po-
przez demultiplekser do odpowiedniej szyny
danych PM typu slave. Natomiast dane wy-
sytane zPM typu slave przechodzg poprzez
multiplekser do bufora odczytu, gdzie wyko-
nany jest test parzystosci oraz nastepnie da-
ne te zostajg umieszczone na szynie do tran-
smisji danych DMA w kierunku do PM typu
master. W czasie operacji sprawdzania za-
pisu dana zostaje pobrana zPM typu master
i umieszczona w buforze zapisu oraz zostaje
pobrana dana z wybranego PM typu slave i
umieszczona w buforze odczytu, po czym
nastepuje sprawdzenie zawartosci tych bufo-
row. W przypadku, gdy nie sg one identyczne
to komparator ustawia odpowiedni bit BO w
rejestrze stanu RS.

Charakterystyczne wtasciwosci mikroproce-
soréw uzywanych w systemach 'wielomlkro-
procesorowych

Przystepujac do projektowania systemow
wielomikroprocesorowych. musimy wiedzie¢
jakimi wtasciwosciami powinny charaktery-
zowac sie uktady mikroprocesorowe. Mikro-
procesory stosowane w tego typu systemach
powinny bezposrednio dostarcza¢ informa-
cje /w postaci odpowiednich sygnatéw poja-
wiajgcych ste na wyjsciach uktadu/, w jakim
stanie cyklu maszynowego znajduje sie pro-
cesor /cykl pobrania instrukcji, cykl pamie-
ci-odczytu/zapisu, kiedy na szynie adreso-



wej pojawia sie wtasciwy adres oraz infor-
macje mowigcg o potwierdzeniu przychodza-
cych przerwan/.

Wszystkie te sygnaly sa niezbedne do ste-
rowania szynami oraz do wykrywania uszko-
dzen 1lnieprawidtlowego dziatania. Konieczne
jest takze wejscie sterujagce READY, ktoére
zezwala wprowadzan mikroprocesor w stan
WAIT w przypadku, gdy mikroprocesor nie
uzyska odpowiedzi o gotowosci urzadzenia,
do ktérego ma by¢ zrobiony dostep. Mikro-
procesorowe uktady powinny takze posiadac
wejscie 1IOLD, ktére powoduje, ze po dokon-
czeniu obecnie wykonywanej instrukcji zosta-
ja wprowadzone w stan wysokiej impedancji
szyny adresowe, danych i sygnatéw steruja-
cych, uaktualniajgc réwnoczesnie wyjscie
HOLD ACKNOWLEDGE. Po zaniku sygnatu
HOLD procesor bedzie wykonywat nastepna,
kolejng instrukcje.

Ostatnia cecha jest szczegdlnie uzyteczna
dla nieduzych wieloprocesorowych systemoéw
wspoétdzielacych pamie¢ RAM, W takich sys-
temach mikroprocesorowe szyny sg bezpo-
Srednio tgczone do szyn systemu co powodu-
je, ze sag to te same szyny. Natomiast wiek-
sze systemy wymagaja zastosowania bufo-
row, sterownikéw szyn oraz logiki do zamia-
ny interface'u szyn, ktére sa zwykle ustawia-
ne w stan wysokiej impedancji przed tym jak
inny procesor albo sterownik DMA uzyska
dostep do tych szyn. Dla tego rodzaju syste-
moéw logika interface'll zamienia szyny pro-
cesora /ktére moga nie mie¢ tréjstanowyclr
wejs¢/ na szyny systemu, ktére muszg po-
siada¢ sterowane tréjstanowe wejscia. ROw-
niez pozadane jest wyjscie mikroprocesora
HUS REQUEST, sygnat ten pojawiajacy sie
na tym wyjsciu zostaje skierowany do arbi-
tra, ktéry na tej podstawie rozwigzuje kon-
flikty w dostepie do szyn oraz wysyta z pow-
rotem do tego mikroprocesora sygnhat pot-
wierdzajacy uzyskanie dostepu/HUS GRANT/.

W momencie gdy wyjScie mikroprocesora
HUS REQUEST staje sie aktywne, to mikro-
procesor automatycznie wchodzi w stan WAIT
rownoczes$nie powodujagc odmierzanie pewne-
go odcinka czasowego poprzez zewnetrzny
lub wewnetrzny w petni niezawodny uktad
uzaleznien czasowych . Jedli w czasie te-
go odcinka nie pojawi sie sygnat na wejsciach
HUS GRANT Ilub READY ACKNOWIEDGE, to
wowczas procesor zostaje poinformowany
/poprzez przerwanie/ o niemozliwosci uzys-
kania sterowania szynami systemu lub innym
urzadzeniem /moga by¢ zajete lub uszkodzo-
ne/. Wykorzystywane sa réwniez sygnaty
HUS IN oraz HUS OUT w przypadku utworze-
nia tancuchowego sposobu arbitrazu szynami.
Woéwczas wyjscie HUS CUT kazdego mikro-
procesora jest potgczone z wejsciem HUS
IN nastepnego o nizszym priorytecie proce-
sora, tworzac ten sposéb tancuch.
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Uzytkowanie szynami systemu moze by¢
polepszone poprzez wykorzystanie dostar-
czanych przez niektére mikroprocesory in-
strukcji DEI.AY, ktéra umozliwia utworze-
nie wewnetrznej petli czasu, gdy mikropro-
cesor oczekuje na udziat w zasobach nie
otrzymawszy jeszcze akceptacji, Miedzypro-
cesorowa komunikacja oraz komunikacja
wej/wyj bedzie przeprowadzana efektywnie,
gdy mikroprocesor bedzie miat zdolno$¢ do
posredniego indeksowego adresowania uzy-
wajac wewnetrzne 16-bitowe rejestry.

Z istniejagcych obecnie systeméw wielo-mi-
kroprocesorowych na wyréznienie zastuguje
seria SBC firmy Intel. Najczes$ciej system
taki sktada sie z dwéch mikroprocesoréw
dobrze wyposazonych dla systeméw o roz-
dzielonej inteligencji - kazdy zawiera prog-
ramowany synchroniczny/asynchroniczny in-
terface umozliwiajagcy komunikowanie sie z
48 liniami ivej/wyj. Najpopularniejszy z tej
serii system SBC 80/20 przedstawiony na
rys. 15 jest systemem z komunikacjg mie-
dzyprocesorowg typu master/master, ktoéry
dostarcza arbitrazu do wspodtdziatania na
system owycli szynach czterech systemoéw
SBC 80/20, Z dodatkowg zewnetrzng siecia
priorytetow szyny takiego systemu moga by¢
dzielone pomiedzy 16 uktadéw SBC 80/20.

W systemie tym S$terownik szyn zaopatrzo-
ny jest w witasny zegar /niezalezny od zega-
ra procesorowego/, ktéry dostarcza referen-
cyjnych czaséw umozliwiajacych rozdziele-
nie szyn /dokonanie potaczenn/ pomiedzy
wiele zadan dostepu do szyn. Sterowniki o
roznych szybkos$ciach przesytania danych
moga dzieli¢ zasoby na tej samej szynie,
przesytajagc dane przez te szyne asynchro-
nicznie. Woéwczas szybkos$¢ przesytania jest
zalezna tylko od szybkos$ci transmisji nadaj-
nikéw i odbiornikéw. System ten jest w ten
sposOb zaprojektowany, ze nie wymaga do-
datkowych préb uzyskania dostepu do stero-
wania szyna poprzez wolne PM typu masterj
ale i z drugiej strony nie ogranicza szybkos-
ci, .z ktébrg moga przesyta¢ dane szybkie
modemy System ten jest przede wszyst-
kim przystosowany do sterowania procesa-
mi. Osiggniete jest to poprzez mozliwos¢é
bezposredniego potgczenia z procesorami
systemu SBC duzej liczby modutow wej/wyj
zaréwno z cyfrowymi jak i tez analogowymi
sygnatami.

WielomikroprocesoroWei systemy stajg
sie coraz bardziej kompleksowe, umozliwia-
jac tym samym zastosowanie ich w coraz to
trudniejszych systemach o rozdzielonej in-
teligencji. Systemy o rozdzielonej inteligen-
cji moga réwniez utatwié¢ prace ludzi pracu-
jacych przy obstudze systemu poprzez prze-
prowadzanie diagnostyki oraz poprzez infor-
mowanie tej obstugi co nalezy zrobi¢ aby
usung¢ awarie. W systemach takich jest to



mozliwe dzieki zastosowaniu jednego proceso-
rowego modutu PM do diagnostyki, ktéry mo-
ze kontrolowaé¢ inne PM w tym systemie. Po-
za tym system taki moze by¢ obstuzony przez
wspdblng telefoniczng linie z osrodka obstugi
sprawdzajgc czy dany PM, czy tez inna jed-
nostka funkcjonalna pracuje poprawnie lub tez
moze dokona¢ /poprzez te linie/ zamiany sof-
tware. Nagromadzanie nadmiernego hardwa-
re”~ i software\i w takim systemie wplywa
na poprawe rzetelnosci i obnizenie czasu nie-
zbednego do usuniecia awarii, co obniza czas
niedziatania /poniewaz kazdy PM jest prawie
identyczny - umozliwiajac w ten sposéb sku-
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| Pomiarow —Warszawa

ZBIERANIE | PRZETWARZANIE DANYCH

W SYSTEMACH POMIAROWYCH Z MINIKOMPUTEREM

TYPU MERA 300
W OPARCIU O STANDARD I|EC-625

Wysokie wymagania, jakie stawia wspot-
czesna technika przed ukiadami pomiarowymi,
zmuszajg pomiarowcow do projektowania 1
stosowania systemoéw pomiarowych. System
w tym rozumieniu jest to zbiér przyrzadoéw
pomiarowych i urzadzen pomocniczych, ktére
realizujg trzy podstawowe etapy procesu po-
miarowego:

- wykonanie pomiaréw,

- przetworzenie danych pomiarowych,

- rejestracja wyniku pracy w uzytecznej for-
mie.

nys. lilustruje przeptyw danych pomiaro-
wych od obiektu /procesu/ do odbiorcy. Nie-
rzadko proces pomiarowy wymaga sprzeze-
nia zwrotnego i woéwczas obiekt /proces/ pod-
dawany jest programowanym wymuszeniom.

Automatyczne systemy pomiarowe nie tylko
umozliwiajg wykonanie pewnych pomiaréw,
ale dajg réwniez inne korzys$ci takie jak:

- znaczne podniesienie doktadnosci i obiektyw-
nosci pomiarow,

- zautomatyzowana forma rejestracji 1obli-
czen,

- znaczne skrdcenie czasu pomiaru i uzyski-
wania dokumentaciji,

- szybkie wykrywanie stanéw anormalnych.

- wieksza przepustowos$¢ stanowiska pomia-
rowego.

W wiekszosci systemoéw da sie wyodrebnié
pewng cze$¢ wspodlna, uniwersalng, niezalez-
ng od przeznaczenia systemu. Czes$¢ te moz-

Hys.l. Schemat przeptywu informacji w sy-
stemie pomiarowym

na potraktowac¢ jako oddzielny problem przy
budowie systemoéw pomiarowych.

Z dostepnych informacji wynika, ze w kra-
ju brak opracowanego podstawowego, hiespe-
ejalizowanego systemu pomiarowego zbudo-
wanego w oparciu o produkowane przyrzady.
Préobe stworzenia takiego systemu przedsta-
wiono ponizej.

Zastosowany standard interfejsu

Sposréd wielu opracowanych standardéw
interfejsu coraz wiekszg popularno$¢ zdoby-
wa standard IEC-B25 wywodzacy sie z HP-1IB
opracowanego przez firme Hewlett-Packard
w roku 1972. Zaletami tego standardu jest
tatwos$¢ budowania systemoéw pomiarowych,
elastyczne wykorzystanie sprzetu pomiaro-
wego oraz. nieskomplikowana obstuga. Oma-
wiany standard umozliwia wykorzystanie w
systemie programowanych przyrzagdéw pomia-
rowych réznych firm bez koniecznosci ich
adaptacji. Uwzgledniajac powyzsze przestan-
ki prezentowany ponizej system oparty zos-
tat o ten wtasnie standard. Blizsze dane do-
b~czace tego standardu mozna znalezé¢ w [2],

Zestaw przyrzadéw pomiarowych

Produkcja programowanych przyrzadéw
pomiarowych moze pochwali¢ sie wiele firm
Swiatowych. Znajdujg sie wsérdéd nich oprécz
Hewlett Packarda - autora standardu, réw-
niez firmy Pluke, Krohn-HIlte, Solartron,
Systron-Donner, 'Tektronix. Na terenie na-
szego kraju jednostkg powotana do programo-
wania technicznego rozwoju produkcji apara-
tury systemowej ogdélnego zastosowania jest
Centrum Naukowo-Produkcyjne Technik Kom-
puterowych i Pomiaréw, W chwili obecnej
nalezy bra¢ pod uwage asortyment programo-
wanych przyrzagdéw pomiarowych przedsta-
wiony w tabeli L Prezentowana konfiguracja
systemu pomiarowego oparta jest wprawdzie



tylko o przyrzady firmy "MerawOentrum", a<
moze by¢ ona w kazdej chwili rozszerzona o

inne przyrzady.

Tabela 1

Asortyment programowanych przyrzadéw po-

miarowych produkcji krajow RWPG, aktual-
nie dostepnych w PRL
Rodzaj Typ przy- Producent
przyrzadu rzadu przyrzadu
woltomierz V542
V550
MERA-CEN -
V553 +1542/ TRUM
isb4 /55° Warszawa
V 629
czestoscio- C571 + 1101 MERA-CEN-
mierz C573 + 1573 TRUM-Warsza-
wa
czaso- BM526 +
mierz BP5260 + TESLA
BP 5261 /CSRS/
mostek MERATRONIK
RLC E318 S zczecin
kallbrator GDI MERA-LU-
GA2 MEL- Zielona
Goéra
zasilacz 5421 S MERATRONIK
S zczecin
generator BM536 TESLA
BM546 /CSRS/
TR-0313 EMC /Wegry/
ttumik TT4132 EMG
TT4134 /Wegry/
BM547 TESLA /CSRS/

Wybér kontrolera

W wyniku poszukiwan sprzetu sterujgcego

w standardzie IEC-625 uzyskano informacije,
ze komputery Mera (10 i Mera 400 wyposazo-
ne w interfejs IEC-625 majg by¢ dostepne wg
planu od roku 1982. Ograniczone $rodki de-
wizowe nie pozwalaja na import kontroleréw
produkowanych w KK /np. IIP 0(125 firmy
Hewlett Packard lub Tli 4051 firmy Tektro-
nix/. Jes$li chodzi o kraje RWPG jedynie
Wegry oferujag kalkulator typu 066 z blokiem
78843 - IEC, ktOérego cena wydaje sie byé
zbyt wygérowana w stosunku do mozliwosci,
jakie oferuje.

W tej sytuacji celowe jest wykorzystanie
potencjatu informatycznego istniejagcego juz
w wielu osrodkach, a opartego na minikom-
puterach serii Mera 300. Powszechnos$¢ tego
typu minikomputeréw, mimo zaniechania pro-
dukcji, stwarza dla ich posiadaczy mozli-
wos$¢ sterowania magistralg IEC juz dzis, o
ile zostang zaopatrzone w pakiet interfejsowy.
Pakiet taki zostat opracowany w CNPTKIiP
pod nazwag MA 1-300. W skiad modutu wche

dzi Jednostka Sterujgca wraz z ukfadami
adaptera. Jednostka Sterujgca modutu MAI-
-300 pracuje w Kanale Arytmometru Progra-
mowanym /KARP/ zgodnie z interfejsem 8b/
1000. Minikomputer MOMIK 8b/I000 poprzez
Jednostke Sterujgcg moze realizowaé¢ funkcje
kontrolera, nadajnika i odbiornika IEC-625.
Zrealizowane zostaly funkcje ClI, C2, C3. C4,
C5, nadajnik T8 lub T4, odbiornik L4 Cii.
Oznacza to, ze spos$réd wariantéw, jakie do-
puszcza standard IEC-625 zrealizowano w
zakresie kontrolera petng funkcje, w zakre-
sie nadajnika pominieto odpytywanie szere-
gowe i prace typu "tylko nadawaj", w zakre-
sie odbiornika pominieto prace typu "tylko
odbior™. W przypadku kontrolera systemu
pomiarowego wyboér taki jest uzasadniony.

Urzadzenia rejestrujace

W tej dziedzinie sytuacja nie jest najlep-
sza. Opraedbwania "Unitry-Unimy", "Mera-
Elwro", CKSAIiP dotyczace drukarek, per-
foratoréw, czytnikéw tasmy dziurkowanej,
pamieci kasetowych wyposazonych w interfejs
IEC-625 nie zostaly wdrozone do chwili obec-
nej. Dopdki ten stan rzeczy nie ulegnie zmia-
nie do wykorzystania pozostajg peryferia mi-
nikomputera. W proponowanym rozwigzaniu
systemu pomiarowego z uzyciem MERY 306
do dyspozycji pozostaja:

- dziurkarka tasmy papierowej DT105,

- drukarka znakowo-mozaikowa DZM-180,
- monitor ekranowy M.KRA-7952,

- czytnik tasmy papierowej CT1001 A,

- pamie¢ kasetowa PK-1,

- pamie¢ dyskowa MERA 9425

Dziatanie systemu

Wspoélnym elementem systemoéw pomiaro-
wych sa nie tylko przyrzady, ale i algorytmy
pracy. Przy programowaniu systemu nalezy
odpowiedzie¢ na kilka podstawowych pytan:

-Jak zbiera¢ dane?
- Jak przetwarzac?
- Jak przedstawiac¢?

Z odpowiedzi na nie wynika algorytm pracy
systemu. Ponizej przedstawiono analize tych
pytan prowadzacag do szybkiego sformutowa-
nia jednoznacznych odpowiedzi.

Jak zbiera¢ dane'’

OdpowiedZ na to pytanie wymaga ustaleh co
do:
a/ liczby punktéw pomiarowych
- 1 pkt pomiarowy.
- wiecej niz jeden pkt pomiarowy
b/ liczby pomiaréw
- zaprogramowana liczba pomiaréw,
- liczba pomiaréw wynikajgca z zadanego
czasu,
- liczba pomiaréw uwarunkowana przebiegiem
zjawiska /stanu obiektu pomiarowego/



¢/ odstepu miedzy poszczegd6lnymi pomiara-
mi

- zaprogramowany

- uwarunkowany przebiegiem zjawiska /sta-
nem obiektu pomiarowego/.

Konsekwencja tych ustalen powinien by¢ do-
bér wtasciwego sprzetu oraz oprogramowa-
nia.

Jak przetwarzacé?

Dane dla systemu pomiarowego moga po-
chodzi¢ z nosnika przygotowanego wczesniej
i winnym miejscu, badz tez jesli system
pracuje w czasie rzeczywistym dane sa dos-
tarczane na biezgco. Przetwarzanie moze
by¢ przeprowadzane w oparciu o pojedyncze
dane pomiarowe albo o caty zbiér danych po-
miarowych. Zaleznie od potrzeb, sposéb ich
przetwarzania moze obejmowaé rézny zakres
czynnoséci. Nie wyczerpujac catego obszaru
wymieni¢ nalezy:

a/ weryfikacja wiarygodnosci danych pomia-
rowych ze wzgledu na:

- przekroczenie ustalonego dla nich przedzia-
tu,

- stan awaryjny w procesie pomiarowym,

b/ porzadkowanie danych pomiarowych

- wg wartosci /rosnacej lub malejacej/,

- wg klas /granice klas ustalone lub wyliczo-
ne automatycznie/

- wyszukanie wartosci maksymalnej i
malnej.

mini-

criootA N

. A-
C 1 INTERFEJSU W

A~

onos
\%

DZM180 v

Rys. 2. Konfiguracja przyktadowego systemu
pomiarowego
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OHIS PROCEDUR PROGRAMU
"OPRACOWANIE DANYCH POMIAROWYCH"

nazwa Dziatanie

ADAPTACIJA DANYCH POMIAROWYCH

BUDOWANIE - PORZADKOWANIE ZBIORU DANYCH
CZYTANIE WZORCA Z TASMY

'DUMPING" - PERFORACJA TASMY Z POMIARAMI
'EXECUTE" - WYKONAJ] PROGRAH

GRANICE POMIAROW (M IN.MAX)

HISTOGRAM

INFORMACJA O PROCEDURACH Z TASMY

JAK ZBIERAC DANE?

KOMPARACJA DANYCH POMIAROWYCH Z UZORCEH

«—IOMmMOOw>»

'LOAD' - WCZYTANIE POMIAROW Z TASMY
"MEAN” - SREDNIA | WARIANCIA

WYKRES W FUNKCIJI PROBEK

OPIS

PROGRAMOWANIE

PRZEPISYWANIE Z TOMU DO TOMU
REJESTRACJA POMIAROW
SEGREGACJA POMIAROW WG KLAS
TABELA

USTALANIE LICZBY KLAS
WYDRUK POMIAROW U KLASACH
WYDRUK OKRESLONYCH POMIAROW
ZADAWANIE GRANIC KLAS

NSccHqrTOovOoZZ

Rys. 3. Wykaz procedur uzytecznych do obstu-
gi systemu pomiarowego

e/ komparacja z danymi wzorcowymi,

d/ obliczenia:

- $rednia arytmetyczna, wariancja,

- linearyzacja charakterystyk,

- przeliczanie na odpowiednie jednostki.

Jak przedstawiaé¢?

Zaréwno informacja stanowigca wynik po-
miaru jak i wynik przetwarzania wymaga
przedstawienia jej w postaci wtasciwej do
dalszego przetwarzania lub analizy. Istotne
sg:

a/ forma informacji

- liczbowe dane pomiarowe,
- wykresy, »

- tabele,

- wyniki obliczen;

b/ nosnik informacji

- tasma lub karta papierowa
- arkusz papieru,

-dysk elastyczny,

- dysk twardy,

- tasma magnetyczna,

- pamie¢ ferrytowa.

Realizacja systemu pomiarowego

Opracowany w "Mera-Centrum" system
pomiarowy ma za zadanie zbieranie, prze-
twarzanie i rejestracje danych pomiarowych
i nie jest zorientowany na okres$lone, jednos-
tkowe zastosowanie. Strukture sprzetowa
systemu ilustruje rys. 2



OPRACOUANIE DANYCH POMAROAYCH

Procedurair

ILOSC POMIAROM DO WYKONANIA » 100

WYKONANO POMIAROM

PROCEDURAIA
PROCEDURA:-W

100

NR PIERUSZEGO POMIARU DO WYDRUKU - 1

ILOSC POHIAROW DO WYDRUKU - 100

0001/ D +00.08230E+00
/006/ D +00.93700E+00
0011/ D +02.17110E+00
0014/ D +03.21670E+00
/021/ D +04.11020E+00
/02&/ D +04.87720E+00
/031/ D +05.337BOE+00
/034/ D +04.10830E+00
0041/ D +06.60220E+00
/044/ D +07.03050E+GO
/051/ D #07.40230E+00
/054/ D +07.72620E+00
/041/ D +08.00B1OE+00
0064/ D +08.25390E+00
/071/ D +08.46860E+00
/076/ D +08.65420E+00
/081/ D +08.S2020E+00
/084/ D +08.96380E+00
/091/ D +09.08950E+00
/096/ D +09.19980E+00

PROCEDURA 1G

MIN-7002/ D

PROCEDURAIU

+00.08030E*00

LICZPA KLAS=12

/002/
/007/
/012/
/017/
/022/

/06271
/047/+
/072/
/077/
/082/
/087/
0092/
/097/

N
S
N
3
o
O 0000000000000 0000UO

HAW100/ D

+00.
+01.
+02.
+03.
+04 .
+05.
+03.
+06.
+06.
+07.
+07.
+07.
+08.
+08.
+0B.
+08.
+0B.
+08.
+09.
+0°.

0BO30E+00
20150E+00
39390E+00
40660E+00
27300E+00
01730E+00
63870E+00
21280E+00
692BOE+00
10910E+00
47080E+00
7B570E+00
06000E+00
29c20E+00
50820E+00
49080E+00
85050E+00
99C30E+00
112BOE+00
22020E+00

*09."7B20E+00

/003/
000Bo
/013/
/018/
/023/
/028/
0033/
/03B/
0043/
0048/
0053/
/056/
0063/
0066/
/073/
/078/
/083/
/088/
/093/
/098/

lvlviviviviviviwiwihBulvi-NBelvivielvlvlw)

+00.08650E+00
+01 .456¢c0E+00
+02.40960E+00
+03.59070E+00
+04.43090E+00
+05.15220E+00
+05.77600E+00
+06.31440E+00
+06.780POE+00
+07.18540E+00
+07.53730E+00
+07 .84300E+00
+08.11050E+00
+08.3+330E+00
+08.5467CE+00
+08.72450E+00
+0B .-879°0E+00
+09.01610E+00
+09.13540E+00
+09.2+000E+00

/004/
/009/
/014/
/019/
/024/
7029/
/034/
/039/
/044/
/049/
/034/
/052/
/064/
/069/
/0740
/079/
/084/
/089-
/094/
/099 0

lvlvihviviviviviviviviwivlelwl  Swelviwlele)

400.37330E+Q0
+91.70290E+00
+02.81840E+00
+03.74920E+00
+0A_SB+00E+00
+05.28520E+00
+03.89000E+00
+06.41310E+00
+06.86630E+00
+07.23990E+00
+07.60200E+00
+07.90000E+00
+08.15940E+00
+08.33420E+00
+0B.5B410E+00
+08-75720E+00
+08.90B60OE+00
+09.0412CE+00
+09.15730E+00
+09.25940E+00

Rys. 4. Fragment wydrukéw powstatych w wyniku wywotania procedur R, A, W, G 1 U.

PROCEDURA:N

DANE DO WYKRESU

SKALA 1*1

MIN-MAX ZE ZBIORU Z =1
NR PIERWSZEGO POHIARU *

ILOSC POHIAROW =

M

D
D
D
D +00.37530E+00
D
D
D
D

IN=/002/

+00 .0e2?0E+00
+00 -08030E-*00
+00 .0eésoE+00

+00 . C6220E+00
+00 . ?3'DOE+00
+01 . 20120E+00
+01 . ASGEOE+OC
« 401 .~02°0E—00
+01 _0aoROE+OA
+0C.nioE+o00
+02 .3¢3POE-00
»N;  40RAOE+0C
+02.21?A0E+00
xClJ . O20'0E*"""
.21 i'OE+:00
-8, joii cE-00
» *02 ,Cc0_0E+00
§ +08.24c20f+00
7 +C2.7“270E*00
D **"rtc»od
z . 2~300E*00
B 4)4 . A30c OE+00
D *04 .CSA20E+00
% -04 — eecr»@
.2— 20E+00

*

St

g o 0o

-

Rys. 5. Fragment wydrukéw powstatych w wyniku wywotania procedury N.
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LICZONE DLA cROBEK OD /001/ DO /100/
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Rys. 0. Wydruki powstate w wyniku wywotania
procedur 1L i T.

Oprogramowanie przygotowane w formie

procedur /rys.

3/ na podstawie informacji
wczesniej podanej pozwata na prosta obstuge
systemu i elastyczng zmiane zadan pomiaro-

wych. Przykitadowe wyniki dziatania systemu
przedstawione na rys. 4, 5i 6 dotycza tado-
wania kondensatora napieciem statym.

W procedurze "it" podaje sie liczbe pomia-
row, ktére majg by¢ wykonane i zapoczatko-
wuje sie ich realizacje. W procedurze "W"
nastepuje wydruk okreslonych pomiaréw,
przy czym od operatora wymaga sie podania
numeru pierwszego pomiaru do wydruku oraz
ilosci pomiaréw do wydruku. Procedura "G"
wyszukuje ze wszystkich wykonanych pomia-
row wartosci najmniejszg i najwiekszg. Pro-
cedura "H" dostarcza wykresu wstegowego
licznosci okreslonych klaska jakie zostat po-
dzielony caty zbiér danych. Z tego wzgledu
musi by¢ ona poprzedzona procedurg "U" w
ktérej zadaje sie liczbe klas i procedurg "S"
segregujgacag dane pomiarowe wg okreslonych
klas. Procedura "T" przedstawia te samg
informacje co procedura "H" lecz w formie
tabelarycznej. Procedura "N" dostarcza wy-
kresu w funkcji prébek, co przy zachowaniu
rownych odstepdw czasu miedzy pomiarami
daje wykres w funkcji czasu. Procedura umo-
zliwia uzyskanie wydruku w réznej skali, wy-
druku catosci lub wycinka krzywej, a takze
kryje w sobie mozliwo$¢ zmiany rozdziel-
czos$ci przy rozpatrywaniu wycinkow krzywej.
Z pominietych w przykitadzie procedur warto
zwréci¢ jeszcze uwage na procedure "P*
ktéra pozwala na zaprogramowanie kolejnosci
wykonywanych procedur, ograniczajgc tym sa-
mym czynnosci operatorskie.

Literatura

[\] .1 Stomczynski: Opis funkcjonalny. Modut
adaptera interfejsu MERA 300 - IEC BUS.
MAI-300. /Maszynopis, praca niepubliko-
wana/® Warszawa, OBRTK1P 1978.

[2] K. Badzmirowski, If. Karkowska, Z.Kar-
kowski: Cyfrowe systemy pomiarowe.
Warszawa, WNT, 1979, 251 s.

/3/ System interfejsu dla programowanej
aparatury pomiarowej.Przesytanie infor-
macji; bajty szeregowo, bity réwnolegle.
Praca zbiorowa pod red. doc. dr inz.
A. Buczytko. Wroctaw, Instytut KSAIiP,
1079.
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ZUK "Mera-Elzab"

SYSTEMY MONITOROW EKRANOWYCH

Na bazie wdrozonej w 1977 r. licencyjnej
produkcji systemu monitoréw ekranowych
7,MK "Mera-Elzab" w Zabrzu oferuje odbior-
com dwa podstawowe systemy monitorow ekra-
nowych: MERA 7900 i MERA 7800. Konfigura-
cje systemow przedstawiajg rys. 1,2, 3 i 4.

System' monitoréw ekranowych M ERA 7900

Produkowany w ZUK- "Mera-Elzab" sys-
tem MERA 7900 stanowi zestaw urzadzen,
ktéore moga by¢ taczone w rézne konfiguracje
celem spetnienia okreslonych wymagan uzyt-
kownika, System MERA 7900 jest rozbudowa-
nym systemem terminali danycli, ztozonym z:

- jednostki sterujgcej MERA 7904/7905 dla
pracy w konfiguracji lokalnej /zdalnej z kom-
puterami typu IBM 360/370 i serii RIAD,

- niezaleznego monitora ekranowego MERA
7950 dla konfiguracji pojedynczych.

Mera 7950 liera 7G40

Rys. 2. System zdalny MERA 7900,konfigura-
cja pojedyncza

ttem 79ra titra 7910
Htra 7i'fP litra 7910 IW'Q 7910

Rys.l. System zdalny MERA 7900, konfigura- Rys. 3. System lokalny MERA 7900, konfigu-
cja grupowa racja grupowa

17
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Rys. 4. System lokalny MERA 7800, konfi-
guracja grupowa.

- zaleznych monitoréw ekranowych MERA
7910 do prezentacji danych przesytanych =z
Systemu Przetwarzania Danych lub wprowa-
dzonych z klawiatury,

- drukarek mozaikowych MERA 7980 do
kopiowania informacji prezentowanej na ek-
ranie monitora lub przesytanej z Systemu
Przetwarzania Danych.

Modutowa budowa systemu zapewnia mozli-

wosci wybrania dowolnej konfiguracji urzadzen.

Uzytkownik moze wybraé rozmiar pamieci,
liczbe i rodzaj urzadzeh we/wy oraz wtasci-
wosci procesora.

Monitor niezalezny MERA 7950 przeznaczo-
ny jest do pracy w konfiguracjach pojedyn-
czych.) est podtgczony do Systemu Przetwarza-
nia Danych zdalnie poprzez modemy. Wyposa-
zony jest w niezbednag do tego celu elektroni-
ke i interfejs modemowy.

MERA 7950 zawiera witasny programowalny
mikroprocesor, sterowany pamiecig stata ty-
pu ROM. Poniewaz pamie¢ ta jest statyczna,
jej zawartos$¢ nie jest niszczona w momencie
zaniku napiecia w sieci. Pamie¢ operacyjna
mikroprocesora jest pamiecig dynamiczng ty-
pu RWM. Do monitora dotgczona jest 1-met-
rowym kablem klawiatura MERA 7940. Dane
i statusy pomiedzy mikroprocesorem i klawia-
turg przesyta adapter klawiatury. Monitor
jest programowany i dzieki temu moze by¢
adaptowany do réznych typéw procedur komu-
nikacyjnych. Prace operatora utatwia mozli-
wos$¢ regulowania kata nachylenia ekranu i
jego antyrefleksyjne pokrycie.

Dane techniczne
interfejs modemowy
zasada transm isji

CCITT V24/V26
synchroniczna lub
asynchroniczna
1200/2400/4800 lub
9600 bodoéw

- 24 wiersze - 80 znakéw w wierszu

- duze i mate litery

- antyrefleksyjny, ruchomy ekran.

szybkos$¢ transmisji

18

Monitor zalezny MERA 7910 znajduje zasto-
sowanie w konfiguracjach grupowych do pre-
zentacji danych przesytanych z Systemu Prze-
twarzania Danych lub przygotowanych przez
operatora za pomocg klawiatury na ekranie
monitora. Jest podigczany do jednostek steru-
jacych 7904/7905 kablem koncentrycznym o
maks,dtugosci 600 m. Wspoéipraca monitora
7910 z jednostka sterujgca 7904/7905 odbywa
sie poprzez zamontowany w jednostce adapter
monitora DA 7932. Do monitora dotgczana
jest 1-metrowym kablem' klawiatura MERA
7940.

Monitor zalezny MERA 7910 zawiera niez-
bedng logike, przetwarzajgca informacje row-
nolegta wychodzaca z monitora, na informa-
cje szeregowg stosowana w sieci komunikacyj-
nej i odwrotnie. Pozostate ukiady, tzn. ukita-
dy sterowania transmisja, ukfady we/wy, pre-
zentacji itd .j zamontowane sa w jednostce
sterujacej. Antyrefleksyjny, ruchomy ekran
oraz szeroki zakres mozliwosci redagowania
tekstu poprzez klawiature w wysokim stopniu
utatwiajg prace operatora.

Jednostka sterujgca MERA 7905 przezna-
czona jest do pracy w konfiguracjach grupo-
wych zdalnych. Podtgczona jest do kompute-
row typu IBM 360/370 lub RIAD zdalnie po-
przez modemy. Zawiera adapter komunika-
cyjny, dopasowujgacy do modemu, programo-
walny mikroprocesor oraz logike sterujaca,
niezbedng do podigczenia 8 monitoréw MERA
7910 i 8 drukarek MERA 7980,

W przypadku poditgczenia monitora w jedno-
stce sterujacej nalezy umiesci¢ adapter mo-
nitora DA 7932, natomiast dla drukarki - adap-
ter drukarki PA 7933. Jednostka sterujaca
MERA 7905 znajduje zastosowanie w instala-
cjach, wymagajgcych zdalnego dotaczenia do
kanatu komunikacyjnego wiekszej liczby mo-
nitoréw i drukarek.

Jednostka sterujaca MERA 7904 przezna-
czona jest do pracy w konfiguracjach grupo-
wych lokalnych. Podigczona jest bezposred-
nio do kanatu komputeréw typu IBM 360/370
lub RIAD. Zawiera adapter komunikacyjny
/dla kanatu/, programowalny mikroprocesor
i logike sterujgca, niezbedng do podigczenia
8 monitorow MERA 7910 i 2 drukarek MERA
7980.

W przypadku podtaczenia monitora w jed-
nostce sterujgcej nalezy umiesci¢ adapter
monitora DA 7932, natomiast dla drukarki
- adapter PA 7933.

Jednostka sterujaca MERA 7904 znajduje
zastosowanie w instalacjach, wymagajgcych
lokalnego dotaczenia do kanatlu komunikacyj-
nego wiekszej liczby monitoréw i drukarek.

System monitoréw ekranowych MERA 7800

System MERA 7800 jest systemem
dzen peryferyjnych,

urza-
ktory ze wzgledu na



prostoty obstugi i czytelno$¢ komunikatéw
znajduje szerokie zastosowanie w réznych
dziedzinach gospodarki. .Jest funkcjonalnym
odpowiednikiem systemu ICIl. 7180. Umozli-
wia prace uzytkownika w trybie konwersa-
cyjnym w systemie wielodostepu.

Wobec coraz powszechniejszego zastoso-
wania elektronicznych maszyn cyfrowych,
System MEHA7800 jest nieocenionym narze-
dziem przy pracach na zbiorach danych, ta-
kich jak np. : stany magazynowe, kartoteki
osobowe, konstrukcje i technologie wyroboéw.
mSystem MERA 7800 to:

- jednostka sterujgca JSG7802 podigczona

do kanatu znakowego komputeréw serii

ODRA 1300,

- monitory ekranowe Mera 7911 do prezenta-
cji danych przesytanych z Systemu Przetwa-
rzania Danych lub wprowadzonych z klawia-
tury,

- drukarki mozaikowe DZM 180 dla kopiowa-
nia informacji prezentowanej na ekranie mo-
nitora lub przesytanej z Systemu Przetwarza-
nia Danych.

Przeprowadzone badania marketingowe o-
précz zainteresowania duzymi systemami wy-
kazaty réwniez zapotrzebowanie na monitory
ekranowe ro wspoéipracy z minikomputerami,
a nawet hardwarowymi ukiadami sterujgcymi.

Tego rodzaju monitory maja znacznie zre-
dukowany zakres wykonywanych funkcji /ze
wzgledu na ograniczone polrzeby/. Nie sg
rowniez zwigzane z okreslonymi procedurami
komunikacyjnymi jak IBM czy ICIl.. Zastoso-
wanie systemu MERA 7900, czy nawet indywi-
dualnych stacji ME RA 7950 Bk ograniczo-
nej funkcjonalnosci jest nieuzasadnione tech-
nicznie i ekonomicznie. Z tego tez wzgledu
/.UK " Mera-Elz.ab' wypus$cit na rynek moni-
tor ekranowy MERA 7952.

Monitor ekranowy MilRA 7952

MERA 7952 jest monitorem ekranowym
ogoblnego przeznaczenia. Znajduje zastosowa-
nie przy wspoétpracy z minikomputerami i
hardwarowymi uktadami sterujgcymi. Zawie-
ra on wlasny procesor, generator znakow,
pamie¢ ekranu i uktady interfejsu. Monitor
umozliwia prace z klawiaturg, drukarkag i
komputerem poprzez, linie teletransmisyjna
i modemy. Komunikacja z urzadzeniami od-
bywa sie na zasadzie przerwan.

MERA 7952 moze pracowa¢ jako konsola
operatorska minikomputera, w systemach
edycji tekstu, zestawach terminali inteligen-
tnych lub jako kohcéwka konserwacyjna w sys-
temach zbierania i prezentowania informacji.
Wszystkie operacje wykonywane przez moni-
tor MERA 7952 sg okre$lone programami, co
pozwala w tatwy sposdb zmienia¢ funkcjonal-
no$¢ monitora, dostosowujac ja do zyczen od-

biorcy.
Dane techniczne
Interfejs dostosowany do zyczen

odbiorcy
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Zasada transmisji
Szybkos$¢ transmisji

asynchroniczna
110, 300, 800,1200, 2400,
4800, 9600 lub 19200 bo-

dow
Kod znakoéw ASCII
Sposéb komunikacji programowalny
Ekran 16"
Czestotliwos¢ powta-
rzania obrazu 50 Hz

7x9 punktéw
antyrefleksyjny

64 lub 95 réznych zna-
kow

Matryca znaku
Kolor ekranu
Repertuar znakéw

Natezenie swiecenia
ekranu
Napiecie zasilania

2
maks.170 cd/m
220V 50Hz jednofazowe
z uziemieniem

Maks. pobér mocy 200 W
llo$¢ znakéw na ek-

ranie 1920
llos¢ wierszy 24
llo$¢ znakéw w wier-

szu 80

Wymiary znaku wysokos$¢é 4, 4 mm
szerokos$¢ 2, 7 mm

Odstep miedzy zna-

kami 3,4 mm

Odstep miedzy wier-

szami 7,6 mm

Zakres temperatur

pracy +10°Cl +40°C

Ci$nienie atmosfe-

ryczne 860 ¢ 1060 hPa

Wilgotnos$¢ wzgledna 80%

Wymiary wysokos$¢ 408 mm
szeroko$¢ 365 mm
gtebokos$¢ 451 mm

Masa 30 kg.

Zaréwno wtasnosci produkowanych na swie-
cie systemow jak i zasady wymiany informa-
cji okreslone odpowiednimi protokétami ko-
munikacyjnymi sa zr6znicowane. Wynika to
ze specjalizacji technologicznej w rozwigza-
niach sprzetowo-programowych. Aby maksy-
malnie zaspokoi¢ potrzeby uzytkownikéw réz-
nych systeméw dostepnych zaréwno na rynku
krajowym jak i zagranicznym, w ZUK pod-
jeto wiasne opracowanie adaptacyjne syste-
mu 7900.

Opracowany monitor Mera 7950 S jest zdal-
nym, alfanumerycznym monitorem ekrano-
wym. Przeznaczony jest do wspotpracy z
systemem teleprzetwarzania danych firmy
Siemens. Jest funkcjonalnym odpowiednikiem
monitora Transdata 8152 i wspétpracuje z
EMC w systemie Siemens 7000. Konstrukcja
monitora oparta zostata na produkowanym
w ZUK monitorze ekranowym Mera 7950.
Podstawowe parametry techniczne i wyma-
gania instalacyjne sg takie same jak dla mo-
nitora Mera 7950. Repertuar znakéw i roz-
mieszczenie klawiszy na klawiaturze dosto-
sowane zostato do wymagan systemu Siemens.

Ze wzgledu na fakt, ze kod klawisza pozo-
stat bez zmiany w stosunku do klawiatury



Mera 7940, zmiana polegata na prostej wy-
mianie nasadek w klawiaturze i wymianie
generatora znakéw w monitorze /bez zmiany
obwodéw drukowanych/. Poniewaz monitor
7950 moze hyé tatwo programowalny, dosto-
sowanie go do procedur komunikacyjnych sys-
temu Siemens polegalo na odpowiedniej wy-
mianie zawartosci PKOM-6w /rowniez bez
zmiany obwodéw drukowanych/.

Obecnie trwaja prace nad adaptacjg wersji
zalnej systemu MERA 7900 do systemu UNIVAC.
Procedura postepowania bedzie identyczna
jak w przypadku adaptacji do systemu Sie-
mens. Konfiguracje sprzetu w oryginalnym
systemie UNIVAC przedstawia rys. 5. Strzat-
kg zaznaczono miejsce podiaczenia zaadap-
towanego systemu MERA 7900.

Posiadanie wiec elastycznych wyrobdéw,
ktére tatwo mozna zaadaptowaé¢ do innych sys-
teméw i ré6znych wymagan odbiorcy zapewnia
Zaktadowi duze i state rynki zbytu. Jedng z
nowych koncepcji konwersacji cztowieka z ma-
szyng jest najnowsze osiagniecie Zaktadu -

- monitor graficzny. Podstawowa konfigura-
cje monitora przedstawia rys. 6.

Monitor graficzny jest narzedziem o zwiek-
szonym potencjale interakcji cztowieka z kom-
puterem. Wyposazony jest w klawiature alfa-
numeryczng i manipulator obrazéw graficz-
nych. Stwarza mozliwo$¢ usuwania, zamie-
niania, powiekszania i rotacji poszczeg6lnych
czesci wyswietlanej informacji bez zmiany re-
szty obrazu. Podtgczenie drukarki pozwala
na uzyskanie hard-oopy wyswietlanego obrazu.
Zewnetrzna pamie¢ na dyskach elastycznych
pozwala wysSwietla¢ i wykorzystywac¢ zapamie-
tane obrazy w dowolnych systemach. Podia-
czenie grafoskopu do inteligentnego kontrolera
/np. do minikomputera Mera 400/ zwieksza
mozliwos$ci operacyjne urzadzenia.

Procesor Centralny

Rozwd@j technik wielodostepu i niezbednych
w tym zakresie metod programowych nie ogra-
nicza sie do samych struktur sprzetowo-pro-
gramowych w obrebie procesora centralnego.

Konsekwencjag stalego rozwoju systemoéw
komputerowych sag sieci komputerowe, umo-
zliwiajagce wzajemng wspoOtprace systemow wie-
lodostepu. Sieci komputerowe pozwalajg na wy-
robwnanie obcigzenia w centrach obliczeniowych
i tym samym zwiekszaja niezawodnos¢ i wy-
dajnos$¢ systemoéw. Umozliwiajg réwniez bar-
dziej racjonalne wykorzystanie wyspecjalizo-
wanych urzadzen zewnetrznych i minimaliza-
cje kosztéw utrzymania bazy danych. Pojecie
sieci komputerowej w ostatnim okresie zaczy-
na sie krystalizowaé¢ coraz bardziej. Wycho-
dzgc naprzeciw tym tendencjom, w ZUK "Me-
ra-Elzab" podjeto prace nad adaptacjg zdalne-
go systemu MERA'7900do IBM-owskiej sieci
komputerowej, okreslanej przez SNA - System
Network Architecture. Rys. 7 przedstawia po-
robwnanie tradycyjnego zdalnego podiaczenia
urzadzen do systemu IBM 370 z konfiguracja
urzadzen pracujgcych w SNA.

System Network Architecture obejmuje ca-
tosciowg kompozycje sprzetu i oprogramowa-
nia. Okres$la, jak potaczy¢ zespdt urzadzen i
programoéw o réznorodnych funkcjach aplika-
cyjnych w ten sposéb, aby zestawione w jeden
system byly kompatibilne. Umozliwia *"war-
stwowa" budowa systemu, w ktérej wydzielona
zostata cze$¢ z programem aplikacyjnym od
czes$ci odpowiedzialnej za procedury komuni-
kacyjne, transmisje danych i wykrywanie bte-
déw. Program aplikacyjriy uzytkownikéw umie-
szczony jest tak jak w tradycyjnym podigcze-
niu w systemie centralnym /Most/, natomiast
za funkcje transmisji danych miedzy systemem
centralnym i terminalami oraz zwigzane z
tym procedury wykrywania btedéw odpowie-
dzialny jest procesor komunikacyjny.

UNIVFIC U06
Mero 7905
Modem
Mera
Modem
CEZJ w
Multiplexor KL
i
]
( ] i HE
I Mera 7910
KL i KL t-8
mondaran etranonych
1~17

mondaron etrranonych

Rys. 5.



Dyski etashjcene

W sieci komputerowej SNA urzadzenia ter-
minalowe nie sg identyfikowane indywidualnie
Z punktu widzenia systemu centralnego jest
obojetne, czy podigczony zostanie monitor
ekranowy, drukarka, czytnik kart, czy tez
program uzytkowy. Wszystkie typy terminali
sg traktowane jak taka sama jednostka logi-
czna. SNA3definiuje jednoznaczne formaty i
protokéty komunikacyjne, wiec do tej samej
linii telekomunikacyjnej mozna podigczyé
rézne typy terminali /pod warunkiem oczy-
wiscie, ze szybkos$¢ transmisji i modemy sa
kompatibilne/.

Podziat terminali i linii komunikacyjnych
wykonywany jest programowo. Rézne termi-
nale podpiete do tej samej linii komunikacyj-

Polgczenie  tradyoyjre

Kofiguraga u NA

nej moga réwnoczes$nie korzysta¢ z réznych
programoéw aplikacyjnych, ale w danej chwili
konkretny terminal jest podigczony do okre-
Slonego programu aplikacyjnego. Kazdy ter-
minal zdalny w systemie ma swéj wtasny nie-
zalezny od innych adres. Tak wiec jeden ter-
minal moze by¢ wykorzystywany w réznych
aplikacjach. Poniewaz wiele funkcji zostato
roztozonych na rézne warstwy systemu /np.
procedura wykrywania biedéw/, zmniejszyto
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sie obcigzenie CPU oraz skrécony zostal czas
dostepu do jego czesci operacyjnej.

Przesytanie i wymiana informacji w kanale
komunikacyjnym oparte zostaty o procedure
SDI.C /Synchronous Data Link Control/, Pro-
cedura SDLC w szerokim zakresie zapewnia
wykrycie btedéw wprowadzanych przez kanat
komunikacyjny oraz umozliwia powrét do
warunkoéw, w ktérych znajdowaly sie urzadze-
nia przed wystgpieniem btedu /do ostatniego
poprawnego stanu/. Procedura SDI.C pozwato
takze nu réwnoczesng transmisje w obu kie-
runkach na linii komputer - terminal. Stoso-
wana dotychczas procedura BSC /Binary Syn-
chronous Control/ nie umozliwiata transmi-
sji dupleksowej. Wydaje sie, ze zaadaptowa-
nie systemu MIli RA 7900 do konfiguracji SNA
bedzie jednym z istotniejszych osiggnie¢ Za-
ktadu. Wdrozenie okreslonego systemu moni-
torowego z prawidtowo dobranym dla danego
zastosowania oprogramowaniem przynosi uzyt-
kownikom niewspétmierne korzysci. Przykta-
dem moze byé wdrozony w ZUK-system VI-
DEO-ELZAB oparty o komputer R-32, jed-
nostke lokalng Mera 7904, monitory zalezne
7910 i drukarki mozaikowe.

Yo—— 4.
Terminal

zdalny

Wnioski wynikajace z niewatpliwych korzy-
$ci, jakie daje zastosowanie systemoéw moni-
toréw ekranowych na przyktadzie ZUK "Mera-
Elzab" oraz ciekawie zarysowujgce sie per-
spektywy rozwiazali uktadowych nie zapewnia
jeszcze powszechnego zastosowania tych sys-
teméw. Dopiero szybki rozwdj teleprocesingu
oraz zwiekszenie oprogramowania systemo-
wego i uzytkowego pozwolg efektywnie wyko-
rzysta¢ monitory ekranowe w duzych syste-
mach masowej obstugi.
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ROBOTY PRZEMYStOWE W "™ERA-ZAP”

W latach 1979-80 prowadzone w Przedsie-
biorstwie prace nad wdrozeniem robotéw
prostych PR-02 i ztozonych ®Rb-60 do na-
stepujgcych zastosowan:

UobptITRAP!

- do obstugi tokarki rewolwerowej DRT32/40,
- podajagco-odbierajgcy do wykonawstwa de-
tali z paséw,

- obstugujacy prase do wykrawania typosze-
regu perforowanych listew,

- podajacy wkrety do nacinania rowkéw w
tbach.

Robot JRb-60.

- do piaskowania detali w kabinie piaskowni-
czej,

- do docierania pokryw pomp benzynowych.

Charakterystyka
aplikacji

wybranych

Sposréd wdrozen robotéw prostych PR-02
ciekawsza aplikacja jest zastosowanie robo-
ta obstugujacego prase do wykrawania z tasm
potfabrykatéw w postaci listew jako elementéw
do budowy konstrukcji wsporczych szaf. W
sktad zrobotyzowanego stanowiska wchodza:

- prasa mimosrodowa KD 2128

- urzadzenie prostujaco-podajgce tasme

- moduty przemieszczen liniowych MA3002

i MA3001, modut ruchéw lokalnych MC 502
oraz moduty chwytakowe MF50

- urzadzenie zliczajgce stuzgce do nastawia-
nia okreslonych ditugosci listew oraz ich licz-
by przewidzianej do wykonania.

Rys. 1. Aplikacje robota PR-02 na prasie
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Rys. 2. Stanowisko z robotem IRb-60 do docierania po-

kryw PB na ptycie.

Opis cyklu pracy

Urzadzenie prostujgco-podajgce odwija
i prostuje materiat w postaci tasmy w kre-
gach. Na prase tasma przesuwana jest o
skok modutem liniowym !VrA3002 po czym
za posrednictwem docisku pneumatycznego
nastepuje zablokowanie materiatu i ruch ro-
boczy prasy. Po kilku cyklach,ktérych
ilo§¢ uzalezniona jest od ustawienia na urza-
dzeniu zliczajagcym i zwigzana z wymagang
dtugoscig listwy nastepuje odciecie detalu
przesuwnym nozem sterowanym modutem
MCf)02. Odciety detal zostaje uchwycony
chwytakiem MPijO i wysuniety spod prasy
modutem MA3001. W tylnym potozeniu mo-
dutu detal zostaje uwolniony i spada do ryn-
ny odbiorczej.

Po wykonaniu zatozonej ilosci listew
stepuje samoczynne wytgczenie stanowiska.
Ustawienie na inng serie i dlugos¢ listew
wymaga jedynie przetagczenia dekad urzadze-
nia zliczajagcego na odpowiednig wartos¢.
Urzgdzenie to zainstalowane jest wewnatrz
szafy ukiadu sterowania.

Wprowadzenie rohota pozwolito na catko-
witg automatyzacje procesu wytwarzania®
ograniczajgc obstuge jedynie do nadzoru
prawidtowosci dziatania poszczegdlnych zes-
potéw i zmniejsza ilo$¢ operacji z czterech
do jednej. Czas wykonania listwy wynosi obec-
nie 30% w poréwnaniu z wykonawstwem listew
poprzednig technologiag. Z wdrozonych dwaéch
aplikacji robotéw ztozonych blizej przedstawia-
my stanowisko z robotem do docierania pokryw
na ptycie docierajacej. Skiad stanowiska:

na-

- robot IRb-60.

- ptyta docierajaca,

- palety odktadcze,

- chwytak specjalizowany.
- przyrzad dociskowy
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Opis cyklu pracy

Detale, pokrywy poukitadane przez pracow
nika na palecie docierajgcej zostajg zabierane
kolejno przez chwytak specjalizowany robota i
przenoszone na ptyte docierajgca. Po przenie-
sieniu kolejno 3 detali nastepuje obrét przegu-
bu robota o0 90 . W tym potozeniu przyrzad do-
ciskowy znajduje sie bezposrednio nad detala-
mi utozonymi na ptycie. Nastepuje obnizenie
przyrzadu dociskowego az do uzyskania odpo-
wiedniego nacisku i rozpoczyna sie ruch oscy-
lacyjny ramiona robota, powodujgc docieranie
pokryw. Ruchy ramiona robota sg tak zapro-
gramowane by rdéwnomiernie wykorzystac¢ ca-
ta ptaszczyzne ptyty docierajgcej. Po zakon-
czeniu docierania przegub robota ponownie o-
braoa sie i chwytak pojedynczo przenosi dotar-
te pokrywy na palete odkladcza.

Wdrazajgc robota wyeliminowano ucigzli-
wg prace recznego docierania i znacznie
skrécono czasy wykonania.

Dzieki wprowadzeniu docierania w cyklu
poétautomatycznym rola pracownika polega
jedynie na wymianie detali na paletach i nad-
zorowaniu procesu. Robot jest wykorzysta-
ny w sposo6b ciggly w procesie,wykonujac za-
rowno czynnosci podajaco-odblorcze jak i
wtasciwag'prace docierania. Zastosowanie robo-
ta do docierania pozwolito w poréwnaniu z recz
nym wykonywaniem tej operacji na trzykrotne
skrécenie czasu w przeliczeniu na jedng pokry-
we, Analizujgc dotychczasowe wdrozone aplika”™
cje nalezy stwierdzi¢, ze nie wszystkie znalazty
petne techniczno-ekonomiczne uzasadnienie w
warunkach Zaktadu Automatyki Przemystowej
"Mera-ZAP" charakteryzujacego sie mato
i Srednio seryjng wielkoscig produkciji.



Niektore aspekty wdrazania robotéw

Zo zdobytych doswiadczen wynika, ze roboty
nalezy instalowaé¢ gtdwnie tam, gdzie istnieje
produkcja wielkoseryjna. Czeste przezbraja-
nie uktadu mimo technicznych mozliwosci
i tatwosSci zmiany programu na matrycy dio-
dowej uktadu sterowania jest bardzo czaso-
chtonne z uwagi na konieczno$¢ precyzyjnego
ustawienia 1zgrywania wszystkich elementéw
stanowiska, wylgczonego w tym czasie z pro-
dukcji. Kazde przezbrojenie zwigzane jest
rowniez z zastosowaniem oprzyrzagdowania
technologicznego, ktdre jest kosztowne, nie
w petni wykorzystane,a musi byé konserwowa-
ne i skladowane. Rodzaj i zakres wyposazenia
dodatkowego zalezy od stopnia zautomatyzo-
wania stanowiska t przyjetej konfiguracji. W
przypadku braku handlowego wyposazenia rea-
lizacja wymaga duzych naktadéw projektowo-
konstrukcyjnych jak i wykonawczych, co sta-
wia niekiedy pod znakiem zapytania celowos$¢
zastosowania robota. Wdrozenie robotéw w
Zaktadach Automatyki Przemystowej wymaga-
to $rednio nastepujacego naktadu pracy na po-
szczegOlne fazy realizacji:

- projekt aplikacji - 800 rh,

- wykonanie wyposazenia - 700 rh,

- prace montazowe - 200 rh,

- uruchomienie stanowiska - 400 rh.

W obecnej sytuacji o zastosowaniu robotéw
aowinny decydowaé¢ wymierne efekty ekonomi-
czne lub radykalna poprawa warunkéw RIIP,
Moéwigc o wymiernych efektach ekonomicznych
odnosi sie to do:

- oszczednosci sit fizycznych,
- zwiekszenia wydajnos$ci stanowiska,

- zmniejszenia strat w produkcji /jako wynik
polepszenia jakosci/.

Bioragc pod uwage aspekt ekonomiczny nalezy
wypracowacé jasng formute okreslenia efektyw-
nosci zastosowania robotéw, w ktdérej oproécz
efektéw bezposrednich uwzglednione bedg wtor-
ne korzysci ekonomiczne, ktére nie sg bezpo-
Srednio obliczane, takie jak: unikniecie ptace-
nia dodatkéw za godziny nadliczbowe, za prace
w warunkach szkodliwych, zmniejszenie wydat-
kéw socjalnych itp., czyli ogélnie méwiac tak
zwany zysk socjalny. Wydaje sie, ze we wzo-
rze na obliczanie efektywnosci ekonomicznej

gdzie:
1) - czas zwrotu
Ei - sittna naktadéw zwigzanych z realizacja

projektu

Pi - suma rocznych zyskéw ekonomicznych
powinien byé¢ rozbudowany skitadnik Pi, uwzgled-
niajgcy wszystkie efekty czastkowe.

Efektywnos$¢ wykorzystania robotéw jest zwig-
zana réwniez z zapewnieniem sprawnego ser-
wisu. Przy matej ilosci robotéw lepiej jest ko-
rzysta¢ z wyspecjalizowanego serwisu produ-
centa lecz w przypadku posiadania wiecej niz
5 robotéw trzeba mieé¢ wiasny przeszkolony
serwis. Pewien wplyw na zmniejszenie zapo-
trzebowania na serwis, zwitaszcza w poczgtko-
wym okresie na prawidtowe opracowanie pro-
jektu aplikacyjnego, co zapewnia wyspecjalizo-
wany Zaktad Projektowy,

Wytaczenie robota z pracy na diuzszy okres
powoduje czesto konieczno$¢ powrotu do po-
przednich metod wytwarzania. W przypadku wy-
korzystania tego samego stanowiska wigze sie
to z demontazem catego zestawu 1po naprawie
z ponownym Ich ustawieniem i zgrywaniem ca-
tosci.

Wprowadzenie robotéw powoduje wzrost wy-
magan w zakresie:
- doktadnosci przygotowania poétabrykatéw,
- konstrukcji i wykonawstwa oprzyrzadowania
specjalnego,
- kwalifikacji serwisu,
- warunkéw pracy /niekorzystne duze zapyle-
nie oraz drgania/,
- stabilnosci produkciji.

Z doswiadczenia wynika, ze szereg propozy-
cji dotyczacych robotéw,nawet pozornie tat-
wych,okazuje sie niewykonalny po doktadniej-
szej analizie problemu lub wymaga dtuzszych
prac. Najbardziej efektywnym rozwigzaniem
jest opracowywanie 1lrealizacja aplikacji przez
wyspecjalizowang jednostke wdrazajgca przy
wspobtpracy zainteresowanego Zaktadu.

Tendencje w rozwoju robotyzacji powinny i$¢
zwtaszcza w kierunku dostosowania robotéw
do nowo produkowanych maszyn i urzadzen ja-
ko wyposazenie specjalne poszerzajgce ich
mozliwosci. Maszyny | urzadzenia powinny by¢
konstrukcyjnie przystosowane do wspoétpracy z
robotem, bez koniecznos$ci zasadniczych zmian
w ukitadach sterowania i mechanice. Takie po-
stepowanie przy wdrazaniu robotéw nie spowo-
duje zaktocen, wylaczen obiektéw aplikacji na
dtuzszy czas z produkcji oraz utatwia przeta-
manie bariery psychologicznej i przyzwycza-
jen wystepujacych przy wdrazaniu nowej tech-
niki.
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DETERMINANTY POPRAWY EFEKTYWNOSCI WDROZEN

INNOWACII

Czynnikiem decydujgcym o rozwoju produk-
cji branzy automatyki, aparatury pomiarowej
i sprzetu komputerowego w najblizszym okre-
sie bedzie efektywno$¢ prac wlasnego zaple-
cza badawczo-rozwojowego. Usprawnienie
proces6w innowacyjnych zwigzanych z opra-

"Bcnk danych o
s'anie techni

Rozpoznanie wyko-
nalnosci tech-
nicznej

PRODUKTOWYCH

cowaniem i wdrazaniem nowych wyrobéw sta-
nowi¢ musi jeden z gtéwnych celéw stuzb ko-
ordynujacych rozwdéj branzy. Realizacja tego
celu winna opiera¢ sie na bogatym Swiatowym
dorobku nauk o organizacji i zarzadzaniu w

dziedzinie teorii innowacji. Okreslenie struk-

f Bank danych o
trzehach ™ i_prol
lemach socjalnych
ekonomicznych ,
oraz otoczenia

Rozpoznanie poten-
cjalnego zapotrze-
bowania

Formutowanie koncep-
cji projektowej

Czynnosci  oceny

TWORZENIE

Badania rynku.

technicznej

TTzTatalno$¢'Ko-
prowadzaca do
wykonania proto-

typ"

Przygotowani o
procesu prod,
I produktu
finalnego

POWStU

Przygotowywanie de
cyzii  rozwojowych

ROZWIAZYWANIE
PROBLEMU

Przygotowywanie de-
cyzji Komercjaliza-

+11

Produkcja

czynnosci  oceny

Dziatalnos¢ przy
gotowania rynku

Korkowa dziatal-
no$¢ przygotowa-
nia rynku

Dostosowanie konsumenta

uzytkowanie

Rys. 1. Proces innowacji technicznej wedtug J.D . Goldhara /zZrédto
M. Dworczyk - Podnoszenie sprawnos$ci procesu innowacyjnego, TNOiK

W-wa 1979 r, / 2/.
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Tabela 1.

Zakres zastosowania technoprognoz /ogdlna
ilo§¢ respondentéw 176 os6b = 100%/

zakresy zastosowania

zawsze Wwielo - rady- nj
krotnie g;znr?lgdy nigdy

Dziedzina

. brok,
zastosowania stanow
okreslanie celéw
ditugofalowych

planowanie tematyki
badav/czo-rozwoj- 267>

164 |34w| 307. 117, 9.

|14Q%)  277» 47» 37.

alokac.a 57.

zasobow 2% 1307»| 157.  227.

tury efektywnego procesu innowacyjnego byto
przedmiotem licznych badan.

Interesujacy i przydatny w praktyce sche-
mat procesu innowacyjnego dla nowego wyrobu
zaproponowat J. D. Goldhar/rys. 1/. Schemat
ten powstat w wyniku badan 110 najefektywniej-
szych proceséw innowacyjnych zrealizowanych
w USA w latach 1965-69. W przedstawionym
schemacie charakterystyczne jest $ciste po-
wigzanie dziatalnosci technicznej z badaniem
rynku i przygotowaniem przysziego uzytkow-
nika. Problem ten jest szczegélnie istotny
dla branz, w ktérych wystepuje wysoki sto-
pien skomplikowania wyrobéw, powodujacy
duze koszty technicznego przygotowania pro-
dukcji.

Istotne informacje o tym, w jakim stopniu
sprecyzowane przez J. D, Goldhara zasady
stosowane byty dotychczas w naszej praktyce,
uzyskano w wyniku badan ankietowych przepro-
wadzonych w ubiegtym roku w zlokalizowa-
nych w Krakowie instytutach resortowych i
osrodkach badawczo-rozwojowych. Badania-
mi prowadzonymi w.ramach prac Instytutu
Organizacji i Zarzgdzania Akademii Ekono-
micznej w Krakowie pod kierownictwem
prof. dr hab. Jerzego Trzcienieckiego objeto

Tabela 2

Ocena uzytecznosci stosowanych technik pro-
ghostycznych w wypetnianiu podstawowych
funkcji prognozowania /ogélna ilos¢ respon-
dentéw 176=100%/.

Funkcja r%tegg pr%mzc&aniesltmw;yr?k
prognozowania  duza kmzy\ga zacna XK
Orientacji 161%)| 24% 7% &%
tacznosci 32% 47% 11% 107
Heurystyczna 237. 51% 16%  10%
Normatywna 29% 46%  16% 9%

900 wybranych losowo pracownikéw naukowo-
badawczych i inzynieryjno-technicznych z
dziewieciu placowek naukowo-badawczych
podlegtych Ministerstwu: Przemystu Maszy-
nowego, Maszyn Ciezkich i Rolniczych oraz
Energetyki i Energii Atomowej, W liczbie 176
respondentéw, ktérzy przekazali wypetniong
ankiete badawczg 32% stanowili przedstawicie-
le kadry kierowniczej placéwek, 22% pracowni-
cy naukowo-badawczy, a 41% kadra inzynieryj-
no-techniczna uczestniczagca w opracowaniu i
wdrozeniu innowacji technicznych,

W artykule wykorzystano tylko niektoére,
istotne dla poruszanej tematyki wyniki prze-
prowadzonych badan. W zestawieniach tabe-
larycznych zaprezentowano procentowy roz-
ktad odpowiedzi respondentéw. Pozostate da-
ne przedstawione na wykresach stupkowych,
ilustrujg Sradnie arytmetyczne oceny respon-
dentéw, obliczane metodg kombinacji linio-
wej. Informacje o przyjetych miernikach i
skalach ocen zawieraja opisy poszczegdlnych
wykreséw. Wedtug J. D. Goldhara, cykl pro-
cesu innowacyjnego winien rozpoczynaé¢ sie
rozpoznaniem wykonalno$ci technicznej i
okres$leniem potencjalnego zapotrzebowania
na wyréb. Na tym etapie prac przydatne sa
metody prognostyczne, a w szczegodlnosci
technoprognozy. Otrzymane w wyniku badan
informacje o zakresie zastosowania techno-
prognoz3 przedstawiono w tabelach 1i 2.

W opinii 50% badanych, technoprognozy wy-
korzystywane sg zawsze lub wilokrotnie do
okres$lania celéw diugofalowych, a wediug
64% do planowania tematyki badawczo-rozwo-
jowej, Znacznie rzadziej techniki prognos-
tyczne wspomagajg decyzje o koncentracji
Srodkéw na poszczegélnych tematach badaw-
czych, Ten stosunkowo pozytywny obraz sy-
tuacji pogarsza jednak fakt matej znajomosci
poszczegdlnych metod prognostycznych. 42%
badanych przyznaje, ze nie zna metod opar-
tych o analogie rozwojowe, 24% nie zna tech-
nik korelatywnych, a 21% metod ankietowych
i normatywnych. Najczesciej wykorzystywa-
ne sa natomiast oparte o intuicje prognozy
indywidualnych ekspertéw i metody ekstrapo-
lacyjne. Nic wiec dziwnego, ze zdecydowana
wiekszos$é¢ ankietowanych widzi duzg uzytecz-
nos$¢ technik prognostycznych w spetnianiu
funkcji orientacji. Natomiast nisko ocenia-
na jest uzytecznos$¢ stosowanych technik pro-

k/ Mervin J. Cetron definiuje technoprognoze
jako hipoteze na obranym poziomie istotnosci
stanowiaca, ze przy danym stopniu poparcia
osiggniecie w rozwoju techniki zostanie zrea-
lizowane w obrebie wyznaczonego przedziatu
czasu.



Tabela 3

Czesto$¢ wykonywania analizy przewidywanej efektywnosci ekono-

micznej w trakcie realizacji

Faza
realizacj tematu zawsze
Wstepna selekcja

tematyki 357, 257.
Faza

przedprojektowa 241. 287.
Faza projektu

technicznego 257. 237.
Wdrozenie 497. 27

gnostycznych w spetnianiu funkcji tgcznosci,
heurystycznej i normatywnej.35 .

Wyniki badan pozwalajg na stwierdzenie, ze
mimo bogatej literatury $wiatowej, nowoczes-
ne metody prognhostyczne nie sg znane i stoso-
wane przy programowaniu prac badawczo-roz-
wojowych w naszych placéwkach naukowo-ba-
dawczych.

Decydujacym kryterium oceny tematu przy
formutowaniu koncepcji projektowej oraz przy-
gotowaniu decyzji rozwojowych i decyzji ko-
mercjalizacji winna by¢ analiza przewidywa-
nej efektywnosci ekonomicznej. Wystepujacy
w naszej praktyce obraz sytuacji ilustruja
dobitnie dane przedstawione w tabeli 3. Na
etapie wstepnej selekcji tematyki 60% bada-
nych twierdzi, ze analize przewidywanej efek-
tywnosci ekonomicznej przeprowadza sie
"zawsze" lub "czesto". Stopien prawdopodo-
bienstwa oceny na tym etapie jest jednak nis-
ki, gdyz dysponuje sie wowczas bardzo matg
iloscia informacji o temacie. Prawdopodo-
bienstwo prawidtowej oceny rosnie dopiero
na nastepnych etapach prac. Wyniki badan
ujawniajg natomiast, ze w trakcie realizacji
fazy przedprojektowej /zatozenia konstruk-
cyjne, model/ i projektu technicznego, ana-
lizy przewidywanej efektywnos$ci ekonomicz-
nej wykonywane sga znacznie rzadziej. Mato
pocieszajagca jest opinia badanych , ze anali-
za ekonomiczna prowadzona jest najczesciej
na etapie wdrazania wyrobu do produkcji.
Jest to analiza ex post, gdy naklady na prace
badawczo-rozwojowe zostaty juz w catosci
poniesione. Analizy efektywnos$ci ekonomicz-

xx/ Funkcja orientacji polega na wskazywaniu
panujacych i przysztych trendéw, funkcja
tacznosci umozliwia okres$lenie zwigzkéw
miedzy zachodzacymi zjawiskami, funkcja
heurystyczna wskazuje mozliwe warianty
rozwigzan, funkcja normatywna daje podsta-
wy do ustalania i oceny przyszitych celéw.

tematu w peinym cyklu

27

"Obiektywizm"

rozwojowym

Czestos¢ wykonywania analizy ekonomiczngj efektywnosci
czesto sporadycznie

nigdy brak standw.

257. 117. 37.
27 7. 137. 87.
277. 147. 117.
167. 97. 47.

nej nie stanowig wiec w naszej praktyce pod-
stawowego kryterium decyzyjnego w proce-
sie innowacji technicznej.

Celem gtebszego wnikniecia w przyczyny
tego stanu rzeczy poddano badaniom wartos¢
opinii jednostek zewnetrznych opracowywa-
nych na etapie zalozen konstrukcyjnych, gdy
formutowana jest koncepcja projektu nowe-
go wyrobu. Zgodnie z obowigzujacg u nas
metodyka prac zalozenia konstrukcyjne, przed
ich ostatecznym zatwierdzeniem, winny by¢
opiniowane przez:

- gtéwnych uzytkownikéw wyrobu,

- przedsiebiorstwo wdrazajace,

- wiodaca placéwke naukowo-badawcza da-
nej branzy,

- jednostke nadrzedng,

- dystrybutora krajowego,

- odpowiednig centrale handlu zagranicznego,
- instytucje RWPG /w przypadku wyrobéw
"Mery" Gtdwnych Konstruktoréw JS i SM EMC
w PRL/Z,

- przewidywanych kooperantéw przysziej
produkcji wyrobu.

Ankietowanym pracownikom placéwek nau-
kowo-badawczych zaproponowano ocene "is-
totnosci" rozumianej jako ogd6lng przydatnosé
opinii danej jednostki opiniujgcej i ocene
"obiektywizmu", okre$lajacego sprawdzenie
sie tresci opinii w p6zniejszej praktyce rea-
lizacyjnej. Do oceny "istotnos$ci" przyjeto
czterostopniowg skale ocen: 1 - istotnos$¢ nie-
znaczna, 2 - istotnos$¢ dostrzegalna, 3 - is-
totnos¢ wysoka, 4 - istotnos¢ decydujgca.
oceniali badani w pieciostop-
niowej skali ocen: 1 - nie do uzyskania,

2 - nieznaczny, 3 - mierny, 4 - znaczny,

5 - petny. Jako syntetyczny miernik "wartos$-
ci" opinii, przyjeto iloczyn $rednich arytme-
tycznych ocen "istotnos$ci" i "obiektywizmu"
opinii. Uzyskane "wartos$ci" opinii przedsta-
wiono na wykresie 1. Najwyzej ocenione sa
opinie opracowywane przez krajowych uzyt-
kownikéw wyrobu /10, 5/, przedsiebiorstwa
wdrazajace /9,1/ oraz wiodgce placéwki nau-



insly tuc;® opiniujace

Wykres 1. Warto$ci opinii jednostek zewnetrz-
nych opracowywanych na etapie zatozen kon-
strukcyjnych wyrobu,

kowo-badawcze w branzy /8, 6/. Zaskakuja-
co niskg ocene otrzymaly natomiast opinie
krajowych dystrybutoréw wyrobu /5, 8/, cen-
tral handlu zagranicznego /5, 7/ i instytucji
miedzynarodowych RWPG /4,'5/.

W istniejacej sytuacji trudno oczekiwaé
prawidtowych decyzji strategicznych w pra-
cach rozwojowych. Placéwki handlowe zaj-
mujace sie zbytem krajowym i zagranicznym
nie uczestniczg w przygotowywaniu rynku w
trakcie prac rozwojowych. Dziatalnos$¢ tag
na ogo6t podejmuja dopiero po uruchomieniu

SkTadniki

Wykres 2. Pozadane i

produkcji nowego wyrobu, co obniza efek-
tywnos$¢ eksportu. Potwierdzeniem tej tezy
sg pozytywne przyktady dziatalnosci Biura |
PHZ "Metronex". ktére uzyskuje pozytyw-
ne wyniki rozwoju eksportu na U obszar ptat-
niczy, dzieki wspotpracy na etapie prac
rozwojowych z Osrodkami Badawczo-Rozwo-
jowymi poszczeg6lnych zaktadéw. W "Mera-
KFAP" np. poprawe efektywnosci eksportu
na Il obszar ptatniczy uzyskano dzieki reali-
zowanej za posrednictwem Bl PHZ "Metro-
nex" wspotpracy z firmami V&rmemiltning

i Philips. W wyniku tej wspo&tpracy opraco-
wano w OBR PiIRWN, uruchomiono produk-
cje w "Mera-KFAP" i rozpoczeto w latach
1979-80 dostawy eksportowe typoszeregu
czujnikOéw temperatury typu TM i przetwor-
nikéw elektropneumatycznych EPP4 i EPP5,

Najstabszym ogniwem proceséw innowacji
technicznych w naszych warunkach jest wdro-
zenie wyrobu do produkcji. Wynika to z bra-
ku kompleksowego przygotowania konstruk-
cji, technologii, organizacji produkcji i ob-
stugi uzytkownika /wykres 2/ oraz matej ak-
tywnosci innowacyjnej zatég przedsiebiorstw
wdrazajacych /wykres 3/. W konsekwencji
istnieja duze uwarunkowania rozwoju produk-
cji nowo uruchamianych wyrobéw /wykres 4/.
Wnioski z analizy materiatu badawczego za-
prezentowanego na tych wykresach sg tak je-
dnoznaczne, ze pomijam ich omawianie,a po-
zostawiam do sprecyzowania samemu czytel-
nikowi.

Celem podkres$lenia rangi omawianej w
artykule problematyki sprawnosci innowacji

dokumontocji irinotcrialng wytwory prac badawczo-rozwojowych

dostarczane sktadniki dokumentacji technicznej i ma-

terialne wytwory prac badawczo-rozwojowych przekazywane z placéwki nauko-
wo-badawczej do przedsiebiorstwa wdrazajgcego.
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Oceniane grupy zawodowe i czynniki  polityczno- spoleczne w przedsigbiorstwach

Wykres 3. Oceny postaw

innowacyjnych grup zawodowych |

aktywu organizacji

spoteczno-politycznych w przedsiebiorstwach przez pracownikéw placéwek nau-
kowo-badawczych realizujgcych prace wdrozeniowe.

technicznych w catoksztatcie rozwoju gospo-
darczego kraju, przytaczam dane z artyku-
tu G. Friedrichsa o gospodarczo-spotecznych
skutkach wdrozenia mikroelektroniki w RFN.
Wedtug tego autora w wyniku zmian technicz-
nych w latach 1970-77 czysta produkcja prze-
mystowa RFN /wylgczajagc budownictwo i
energetyke/ zwiekszyta sie o 13, 5% przy

Wykres 4. Oceny uwarunkowan rozwoju pro-
dukcji nowo uruchamianych wyrobow.
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spadku liczby zatrudnionych o 14, 5%, Prze-
pracowany czas pracy zmalat w tym okresie
az o 21, 3%, natomiast nakiad kapitatu na jed-
nostke produkcji zwiekszyt sie o 71%. Sadze,
ze jest to interesujacy przyczynek do tocza-
cej sie u nas obecnie dyskusji na temat
ksztattu reformy gospodarczej.
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UNICAT - SYSTEMOWY

PROGRAM OBStUGI

BIBLIOTEK NOWEGO TYPU DLA MERY-400

Nowy procesor systemowy UNICAT pracuje
pod systemem operacyjnym SOM-3 w wersji
dyskowej MEjgY-400. Uzupetnia on programo-
wanie podstawowe minikomputera, dajagc moz-
liwosci tworzenia i obstugiwania nowego typu
bibliotek. Biblioteki te przeznaczone sa do
archiwowania na dysku modutéw, zbudowanych
z rekordéw o niestandardowej postaci znajduja-
cych sie pierwotnie na tasmie papierowej. Po-
nizej przedstawiono funkcje programu UNICAT,
jego przeznaczenie oraz sposob wykorzystania.

Standardowym oprogramowaniem, w jakie
wyposaza producent minikomputer MERA-400,
jest system operacyjny SOM-3 wraz z catym
szeregiem programoéw systemowych /tzw.
procesoréw systemowych/. Niniejszy komu-
nikat omawia nowy procesor, ktéry obstuguje
biblioteke modutéw o niestandardowej postaci.

Biblioteki w SOM-3

System operacyjny SOM-3 minikomputera
MERA-400 przewiduje realizacje transmisji
dla modutéw zbudowanych z 4 typéw rekordoéw:
- standardowy znakowy,

- standardowy binarny,
- niestandardowy znakowy,
- niestandardowy binarny.

SOM-3 dostarcza $rodkéw do organizowa-
nia i obstugi bibliotek dla modutéw sktadaja-
cych sie wytgcznie z rekordéw standardowych.

Istniejg nastepujgce rodzaje bibliotek:

e Biblioteka modutéw Zrédtowych. Biblio-
teka ta jest organizowana sekwencyjnie na
dowolnym nos$niku. Obstuge tego typu biblio-
tek realizuje sie przez jeden z dwéch proce-
soréw systemowych UCT /Aktualizator Teks-
towy/ tub UPD /Aktualizator Zrédiowy/.
Moduty z tej biblioteki uzywane mogga by¢
przez translatory, przy czym nos$nik musi
by¢ ustawiony na poczatek modutu przez Ak-
tualizator lub Program Sterujacy.

< Biblioteka makroinstrukcji. Jest to bi-
blioteka sekwencyjna tekstéw Zrédtowych ma-
kroinstrukcji. Obstuge tej biblioteki realizuje
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sie przez programy UCT lub UPD, a korzys-
ta z niej translator Assemblera,ldentyfikujac
elementy przez ich nazwe.

e Biblioteka modutéw binarnych. Biblioteka
ta moze by¢ zorganizowana na dowolnym nos-
niku w sposéb sekwencyjny. Organizacje i
obstuge tej biblioteki realizuje sie przez Ak-
tualizator Biblioteki - procesor systemowy

o nazwie 1113. -

W wersji dyskowej MERY-400 funkcjonuje
Bibliotekarz - procesor systemowy o0 nazwie
CAT, ktéry organizuje i obstuguje biblioteke
stownikowag dla modutéw o rekordach standar-
dowych binarnych. Biblioteki tej uzywa Pro -
gram Sterujacy,przeszukujac ja przy wywo-
taniu programu bez podania nazwy strumie-
nia, z ktérego ma on zosta¢ zatadowany i
przepisujac go, po znalezieniu, do pamieci
operacyjnej. Powyzsze zestawienie wskazuje
na potrzebe rozbudowy SOM-3 w celu lepsze-
go jego wykorzystania. Istniejgca tu luke
czesciowo wypetnia Uniwersalny Bibliotekarz.
Jest to program systemowy o nazwie UNICAT.

Informacje ogdélne o programie UNICAT

Program UNICAT pracuje w wersji dysko-
wej MERY-400 jako nakladka Programu Ste-
rujagcego”analogicznie jak inne procesory sys-
temowe w trybie konwersacyjnym.

Podstawowag wtasnoscia /zatlozeniem przy
projektowaniu/ Uniwersalnego Bibliotekarza
jest to, ze moduly biblioteczne zbudowane sg
z rekordéw binarnych niestandardowych. Mo-
duty wejsciowe i wyjsciowe znajdujg sie na
tasmie papierowej. Procesory wspdipracuja-
ce z istniejagcymi do tej pory bibliotekami
charakteryzowaty sie akceptowaniem wytacz-
nie tasm parzystych, co eliminowato mozli-
wos¢ jakiejkolwiek operacji bibliotecznej dla
modutu znajdujacego sie na tasmie niepa-
rzystej. Moduly archiwowane przez program
UNICAT moga znajdowac¢ sie na tasmach pa-
rzystych - wtedy sprawdzana jest parzy-



sto$¢ przy czytaniu lub na tasmach niepa-
rzystych. W celu zapewnienia poprawnosci
transmisji z dysku, program UNICAT orga-
nizuje i sprawdza sume kontrolng. Uzytkow-
nik inicjuje operacje biblioteczne.podajac dy-
rektywy na wejsciu sterujagcym. Program
UNICAT realizuje funkcje zadana dyrektywa.
O wszelkich btedach i niesprecyzowanych
sytuacjach program UNICAT informuje uzyt-
kownika za pomoca komunikatow. Po pozy-
tywnym zakonczeniu realizacji zleconej ope-
racji bibliotecznej program przesyta potwier-
dzenie dyrektywy na urzadzenie listujace.

Program UNICAT jest odporny na biedy
uzytkownika, zabezpiecza biblioteke przed
niepozadanymi skutkami tych btedéw, a je-
dnoczes$nie nie dopuszcza do zrzucenia pro-
gramu.

Funkcje programu UNICAT

Wszystkie mozliwos$ci Uniwersalnego Bii-
bliotekarza odda najlepiej opis operacji bi-
bliotecznych.

S g to:

< Dokonywanie przydziatu strumieni do urza-
dzen. Jest to operacja pomocnicza.

= Inicjowanie biblioteki. Program UNICAT
organizuje i wpisuje pusty stownik na pierw-
szych dwoéch sektorach wskazanej przez uzyt-
kownika sekcji dyskowej. Przed wpisaniem
sprawdza czy na wskazanej sekcji znajduje
sie juz biblioteka. W przypadku istnienia tam
biblioteki pozostawia uzytkownikowi decyzje,
czy Chce utworzy¢ nowa.

< Katalogowanie modutu. Program UNICAT
powoduje wczytanie modutu z tasmy papiero-
wej na czytniku, ewentualnie sprawdza pa-
rzystos¢, sprawdza czy nazwa modutu, pod
ktérg ma on by¢ zakatalogowany nie wystepu-
je juz w stowniku. Po stwierdzeniu, ze w bi-
bliotece jest miejsce i zorganizowaniu sumy
kontrolnej dla kazdej porcji 255 stéow, zapi-
suje modut w tibliotece i nanosi Informacje
o nim do stownika.

« Wyprowadzanie modutu z biblioteki. Prog-
ram UNICAT odszukuje informacje o module
w stowniku, odnajduje ciato modutu w biblio-
tece i wyprowadza go poprzez perforator na
tasme papierowsq.

e Poréwnywanie modutéw. Program UNICAT
powoduje wczytanie modutu z tasmy podtozo-
nej na czytniku i poréwnanie go z modutem
znajdujacym sie w bibliotece/identyfikujac go
przez nazwe podang przez uzytkownika w dy-
rektywie. Negatywny wynik poréwnania powo-
duje wydruk stéw réznigcych sie wraz z sg-
siednimi na urzadzeniu listujagcym. Po napot-
kaniu 10 r6znigcych sie stbw poréwnywanie
zostaje przerwane.

< Usuwanie modutu z biblioteki. Program
UNICAT odszukuje informacje o module w
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stowniku, usuwa je i kompresuje stownik.
Zyskuje sie w ten sposéb jedno wolne miejsce
w stowniku za wykorzystanymi miejscami.
Ciato modulu pozostaje jeszcze w bibliotece,
do czasu przeprowadzenia kompresji, ale nie
ma do niego dostepu.

« Kompresja biblioteki. Program UNICAT
sprawdza kolejno informacje o modutach w
stowniku. W przypadku stwierdzenia nieciag-
toséci zapisu ciat kolejnych modutéw w biblio-
tece, powoduje przesuwanie ciat modutow,
tak aby wykorzysta¢ zwolnione miejsce po
module, o ktérym informacje zostaly wczes-
niej usuniete ze stownika. Przy kompresji
program UNICAT korzysta ze strumienia po-
Sredniego /sekcji dyskowej/, na ktérym po-
zostaje kopia skompresowanej biblioteki.
Rozwigzanie takie przyjeto w celu eliminacji
ryzyka zniszczenia biblioteki w przypadku
wystgpienia awarii w trakcie tej stosunkowo
diugo trwajacej operacji.

e Wydruk zawartosci stownika biblioteki.
Program UNICAT powoduje wyprowadzenie
informacji o modutach znajdujgcych sie w
stowniku na urzadzenie listujace. Przy opra-
cowywaniu wydruku kolejnej informacji w spo-
s6b standardowy odszukiwane jest w bibliote-
ce ciato modutu i sprawdzona poprawnos¢ je-
go zapisu. Na zyczenie uzytkownika, spraw-
dzanie poprawnos$ci moze zosta¢ odigczone.

< Kopiowanie catej biblioteki na inng sekcje
dyskowg.

O Powré6t do Programu Sterujgcego. Kazda
z tych operacji realizowana jest w odpowie-
dzi na dyrektywe podang przez uzytkownika.

Spos6b wykorzystania

Przeznaczeniem programu UNICAT jest
umozliwienie archiwowania w bibliotece mo-
dutéw zbudowanych z dowolnego typu rekor-
dow, znajdujgcych sie pierwotnie na tasmie
papierowej, oraz zorganizowanie wygodnego
dostepu do tej biblioteki. Stanowi on uzupet-
nienie SOM-3, dajac mozliwos$ci archiwowa-
nia na dysku modutéw zbudowanych z rekor-
déw niestandardowych. Pozwala wiec na zor-
ganizowanie na dysku biblioteki, w ktérej za-
pisane moga by¢ wszelkie testy systemowe
oraz "obce" moduty, tzn. przeznaczone dla
innych komputeréw, lub tez dla MERY-400,
ale pracujacych pod innym systemem opera-
cyjnym.

Program UNICAT daje dodatkowo mozli-
wos$¢ tatwego kopiowania tasm, na ktérych
znajdujg sie moduly zbudowane z rekordow
niestandardowych lub z nieznanego typu re-
kordow. Dzieki Uniwersalnemu Biblioteka-
rzowi mozna zlikwidowa¢ biblioteke tasm
papierowych, przechowujac wszystkie modu-
ty na dysku, wyprowadzajac je na tasme je-
dynie w przypadku potrzeby. Program UNI-
CAT umozliwia rowniez wykonywanie opera-



cji bibliotecznych z modutami zbudowanymi
z rekordéw standardowych, ktére moga by¢
obstugiwane réwniez przez inne procesory
systemowe.

Cechg charakterystyczng programu UNICAT
jest to, ze moduly wejsciowe i wyjsciowe
musza znajdowaé sie na tasmie papierowej.
Stanowito to zatozenie przy projektowaniu, a
wynikito z potrzeb, niemniej stanowi to pew-

mgr inz. ALOJZY ZWIOR
Zjednoczenie "Mera"

ne ograniczenie jego uniwersalnosci. Prog-
ram UNICAT zostat napisany, uruchomiony,
przetestowany i jest wykorzystywany. Do-
ktadniejsze informacje o nim zainteresowani
znajda w opisie uzytkowym.

Literatura:

0J Dokumentacja SOM-3. Opis uzytkowy.
/"2j E. Kujawka; Dokumentacja Uniwersalnego
Bibliotekarza. Opis uzytkowy i opis konstruk-
cyjny, Katowice, luty, 1979.

ELEKTRONICZNA MASZYNA DO PISANIA
TYP S 6001

PRODUKCII

Elektroniczna maszyna do pisania jest
urzagdzeniem nowej generacji.
Najwazniejsze funkcje maszyny:

- automatyczna korekta przy przepisywaniu
tekstu,

- klawisz korektury wymazuje zagdany tekst
na papierze oraz w pamieci elektronicznej,
- automatyczne ustawienie arkusza na be-
bnie maszyn,

- automatyczne podkreslenie zadanego tekstu,
- automatyczne ustawienie przecinka liczb,
- automatyczny powrdét karetki maszyny na
zadane miejsce oraz arkusza papieru w pio-
nie.

Maszyna jest wyposazona miedzy innymi:
- w pamieci /5 szt/ dla formatéw pism umo-
zliwiajgce wprowadzenie/rozmieszczenie
kratownicy tabel, formularzy itp,
-w trzy pamieci dla powtarzajacych sie
tekstow jak: adresy, personalia, typowe
zwroty itp. Pisanie wybranego tekstu naste-
puje automatycznie po przycisnieciu odpo-
wiedniego klawisza.

Przedmiotowa maszyna do pisania gwa-
rantuje obok wiekszej wydajnosci, lepsza
jakos¢ pisma. Z raz juz napisanego tekstu
mozna w kazdej chwili bezbtednie otrzyma¢
dowolng ilo$¢ oryginatéw. Jest mozliwosé

FIRMY ROBOTRON - NRD

zmiany na kazdym oryginale "Czesci tekstu
jak np: adresy, personalia itp.

Obok mozliwosci podkreslen i zmiany od-
stepoéw czcionek, maszyna umozliwia bez
wymiany krazka czcionek pisanie drukiem:
ttustym, oszczednym jak i podcieniami. Do-
datkowym wyposazeniem maszyny sg krazki
czcionek o podziatkach: 1/10" 1/12" i in-
nych ksztattach.

Dane techniczne:

Sterowanie mikroprocesorem, pamiec

4 KBit
Informacja 6-cyfrowy wskaznik, sygna-
stanu lizacja optyczna, sygnaliza-
cja akustyczna
Wydajnos¢ 30 znakow/'s

llo$¢ znakéw
drukarskich
Nosnik czcio-
nek

Tasma piszaca specjalne kasety

Ustawienie programem poprzez czujnik
marginesu fotoelektryczny

Klawisze bezstykowe

96 znakéw alfanumerycznych

wymienne krazki

Rozprowadza: Przedstawiciel Centrali
Handlu Zagranicznego NRD na teren Polski,
Warszawa, ul. Filtrowa 62/63.

Literatura : Prospekt "ROBOTRON 1980"



EC 8006

KIEROW N IK
TECHNICZNY
KIEROW NIK

PRODUKCII
INNE
SLUZBY
KONTROLA MAGAZYN
WYDZIALOWA WYPRASEK
LINIA PRAS 1 LINIA PRAS 2 LINIA PRAS N

Podsystem terminali w zastosowaniu do zbierania danych na wydziale ttoczni
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