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CENTRUM NAUKOWO-PRODUKCYJNE
SYSTEMOW STEROWANIA

M ERBS8TEH
(NENRRRRRNRE 40-153 KATOWICE, ul. Armii Czerwonej 160

Opracowujac numer specjalny Biuletynu Techniczno-Informacyjnego MERA posSwiecony
Centrum Naukowo-Produkcyjnemu Systeméw Sterowania MERASTER, odstgpiliSmy od zwy- ~
czaju przygotowywania na tg okazje specjalnych artykutéw. Aby zapozna¢ Czytelnikéw z pro-
filem firmy oraz z rozwigzywanymi w niej problemami techniczno-produkcyjnymi wybrano
kilka artykutéw, ktore do$¢ dobrze odzwierciedlajg gtéwne obszary dziatalnosci CNPSS ME-
RASTER. Stad tez wynika pewna niejednorodno$¢ zamieszczonych opracowali, .co by¢ moze
nie zniecheci Czytelnikéw, a z pewnoscig przyczyni sie do uatrakcyjnienia lektury tego nu-
meru.

Jako pierwszy przedstawiamy artykut Andrzeja Grzywaka: "Kierunki dziatalno$ci technicz-
no-produkcyjnej CNPSS MERASTER na przyktadzie wybranych systeméw obiektowych", w kt6-
rym zaprezentowano organizacje i podstawowe kierunki dziatalno$ci MERASTER. Zasadnicza
czes$¢ tego artykutu poswiecona jest oméwieniu wybranych zastosowan obiektowych systemow
mikrokomputerowych produkowanych w MERASTER.

Kolejng pozycjg numeru jest artykut Stanistawa Malca pt. : "System MERA 60 /SM 1633/ -
stan aktualny i prace rozwojowe w zakresie sprzetu”, w kté6rym omoéwiono podstawowe zato-
zenia architektury systemu, konfiguracje bazowa oraz przedstawiono nowe opracowania mo-
dutéw sprzetowych dla systemu MERA 60.

Zrealizowane zastosowania systemu MERA 60 w trzech réznych strukturach sieciowych
przedstawiono .w artykule Tadeusza Korniaka pt. : "Mikrokomputer MERA 60 /SM 1633/ w
sieciach komputerowych JS i SM".

W kolejnym artykule pt. : "Oprogramowanie systemu mikrokomputerowego MERA 60 /SM
1633/" Danuta Tabacka przedstawia aktualny stan oprogramowania podstawowego, jego ten-
tencje rozwojowe i ich miejsce w planach RWPG, zwigzanych z trzecig kolejnoécig syste-
moéw mikrokomputerowych.

Ostatnig pozycjg numeru jest artykut Eugeniusza Piaskowieckiego - "Sterowniki progra-
mowalne MERA 80-20 i MERA 80-21", w ktédrym przedstawiono 'funkcje, architekture, roz-
wigzania konstrukcyjne, konfiguracje i oprogramowanie sterownikéw MERA 80-20 i MERA
80-21,



prol.dr hob. inz. ANDRZEJ GRZYWAK
CNPSS "MERASTER"

KIERUNKI DZIALALNOSCI
TECHNICZNO-PRODUKCYJNEJ CNPSS "MERASTER”
NA PRZYKLADZIE
WYBRANYCH SYSTEMOW OBIEKTOWYCH

Centrum Naukowo-Produkcyjne Systemow
Sterowania MERASTER w Katowicach jest
placowka naukowo-produkcyjng rozwijajaca
dziatalno$¢ gtéwnie w zakresie systemoéw mi-
krokomputerowych i urzgdzen pomiarowo-te-
chnologicznych. Kierunki dziatania Centrum
ilustruje rys. 1. Podstawga dziatalnosci pro-
dukcyjnej Centrum MERASTER jest modular-
ny system mikrokomputerowy MERA 60
ISM 1633/. System ten cechuje sie modular-
ng budowg z punktu widzenia:

- architektury,

- oprogramowania,
- konstrukcji mechanicznej.

Na bazie tego systemu opracowano wiele
systemoOw zorientowanych problemowo dla
réznych dziedzin gospodarki, jak rowniez dla
automatyzacji badan naukowych. Szczegdlnie
duzy nacisk potozono na systemy automatyza-
cji badan naukowych. Systemy te oparto o mo-
duty pomiarowe typu CAMAC, ktére umozli-
wiajg tworzenie szerokiej gamy zestawOw po-
miarowych. Rozwdj sprzetowy i programowy
systemu SM 1633 przedstawiajg rys. 2 i 3.

W dalszej czes$ci artykutu zostang przedsta-
wione wybrane przyktady zastosowan systemow

mikrokomputerowych produkowanych w MERA-
STER.

MERASIER

SYSTEMY /ORIENTOWANE PROBIEMOWO

systemy mikrokomputerom

System MERA 60/SM 1633/

-garndno
Sterownik MERA 80

-przemyst wtckienniczy
-przemyst maszynowy
- transport

mbadania naukowe
mystemy, dydaktyczne
msied komputerowe

FORWY  HIAAMIA
MERASTER

APARATURA TECHNOIOOIC/MA
1 POMIAROWA

-aparaty technologiczne
- defektogmfy i defektoskopy
dla lin trakcyjnych

produkcja sprzetu

produkcja  oprogramowania

montaz, uruchomienia i serwis

skalenie

Ry.. 1. Kierunki dziatania Centrum Naukowo-Produkcyjnego Systeméw Sterowania MFRASTER
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Rys. 2. Itozwdj sprzetowy systemu SM 1633

Systemy sterowania
procesami technologicznymi

Sterowanie procesami flotacji rud cynku i
otowiu

Wzbogacanie rud z wykorzystaniem proce-
su flotacji jest powszechnie stosowane w prze-
mys$le metali kolorowych, w szczegdlnosci
przy produkcji cynku i otowiu. System "Flota-
cja" pozwala na biezgcg kontrole procesu i ste-
rowanie jego przebiegiem w celu zwiekszenia
odzysku pierwiastkéw metalicznych. System
umozliwia:
- uzyskanie dodatkowo duzych ilo$ci cennych
surowcow.
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- zmniejszenie zawartoséci pierwiastko6w me-
talicznych w odpadach, co pozwala na lepsze
ich wykorzystanie i zmniejszenie skazenia
Srodowiska,

- zmniejszenie ilo$ci zuzywanych materiatéw
domieszkowych,

- prowadzenie dokumentacji procesu oraz opra-
cowanie zbiorczych raportéow.

Schemat blokowy systemu "Flotacja" ilustru-
je rys. 4. Funkcje EMC petni tutaj mikrokom- «
puter MERA 60. Przebieg procesu moze by¢
modyfikowany przez operatora z wykorzysta-
niem prostego jezyka"konwersacyjnego; ope-
rator moze réwniez zadawaé rodzaj i format
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Rys. 3. Rozw6j oprogramowania SM 1633
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riys. 4. System FLOTACJA

sporzadzanych raportdw. Praca systemu w
normalnych warunkach nie wymaga jednak o-
becnoséci operatora. Struktura oprogramowa-
nia systemu zapewnia:

- oszczedno$é wykorzystania pamieci kompu-
tera,

- tatwo$¢é modyfikacji,
wania,

- tatwos$¢ dotgczania dodatkowych urzadzeii i
dodatkowych funkcji.

uruchamiania i testo-

Automatyzacja maszyn w przemysle widkien-
niczym

Przy produkcji wtékna na liniach technologi-
cznych typu szeregowego zachodzi konieczno$¢
okreslonych sekwencji uruchamiania i zatrzy-
mywania urzadzen w celu unikniecia spietrzen
surowca i pétfabrykatéw. Jedna z konfiguracji
systemu pozwala na jego prace w charakterze
regulatora sekwencyjnego, stuzacego do zbie-
rania danych o stanie i potozeniach roboczych
poszczeg6lnych agregatéw linii oraz do stero-
wania pracg napedéw, co umozliwia zaréwno
ptynne uruchamianie i zatrzymywanie linii,
jak réwniez biezacy nadzér nad pracg urza-
dzen.

W procesach zwigzanych z mieszaniem r6z-
norodnych surowcéw, w ktérych wystepuje du-
za ilo$¢ drog przesytu surowcéw miedzy posz-
czeg6lnymi urzadzeniami technologicznymi,
zastosowanie systemu pozwala z jednej strony
na prowadzenie biezgcej kontroli stanu pracy
poszczegblnych urzadzen, z drugiej za$ umozli-
wia ustalanie w prosty sposéb drég przeptywu
surowcéw podczas procesu technologicznego.
Dla tego typu zastosowan celowe jest uzycie
systemu dwumaszynowego, w ktérym maszy-

na cyfrowa nizszego poziomu realizuje oméwio-
ne na wstepie funkcje zbierania danych o sta-
nie urzagdzen, natomiast maszyna na wyzszym
poziomie,-potgczona ze specjalizowanym pul-
pitem operatora, umozliwia konfigurowanie
systemu za pos$rednictwem prostego jezyka
konwersacyjnego oraz prowadzenie raportowa-
nia o przebiegu procesu technologicznego.

W rzeczywistym obiekcie do sterowania oma-
wianego procesu wykorzystywany jest system
sterownikéw MERA 80.

Kierowanie produkcjg w przemys$le samocho-
dowym

Sie¢ teleprzetwarzania ztozona z terminali
inteligentnych zbudowanych na bazie mikrokom-
putera MERA 60 wspomaga zarzadzanie naste-
pujacymi obszarami dziatalno$ci FSM-Tychy:

- produkcja podstawowa /techniczne przygoto-
wanie produkcji, planowanie i kontrola produk-
cji, ewidencja i sterowanie montazem samocho-
dowl/j

- gospodarka materiatowa,

- kadry, zatrudnienie i ptace,

- ksiegowos$¢ i finanse oraz koszty produkcji.

W zakresie technicznego przygotowania pro-
dukcji realizowane sg nastepujgce funkcje:
1. wprowadzanie zmian do bazy danych techno-
logicznych /produkcyjnych/, wspomaganie czyn-
noséci zwigzanych z kodowaniem zmian i z aktu-
alizacja bazy danych,
2.dystrybucja normatywéw zawartych w bazie
danych technologicznych poprzez wyswietlanie
zawarto$ci kartotek bazy w okre$lonych uprze-
dnio formatach oraz w formatach definiowanych
ad hoc przez uzytkownikéw terminali,
3. diagnostyka bazy danych technologicznych;
kontrola poprawnodci informacji zawartych w
bazie.
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Funkcje 1 i 3 majg za zadanie wspomaganie
dziatalnos$ci komérki w Dziale Gtéwnego Tech-
nologa, odpowiedzialnej za utrzymanie bazy da-
nych technologicznych /administrator bazy da-
nych/ /rys. 5/. Funkcja 2 ma z kolei za zada-
nie wspomaga¢ dziatalno$¢ wszystkich komo-
rek organizacyjnych w zaktadzie, korzysta-
jacych z normatywéw zawartych w bazie
danych technologicznych /informacje o struktu-
rze wyrobu - lista czes$ci na zesp6t, zwiniecia
i rozwiniecia, informacje o technologii wyrobu
- czasy, pracochtonno$é¢/. Z funkcji tej korzy-
stajg przede wszystkim komdrki odpowiedzial-
ne za rozliczenia materiatlowe na wydziatach
produkcyjnych, tzn. na Wydziale Ttoczni, Wy-
dziale Spawalniczym, Obrébek Réznych, Dzia-
le Gtéwnego Technologa i Dziale Planowania.

Do momentu wprowadzenia systemu TPP za-
robwno wprowadzanie zmian do bazy danych tech
nologicznych jak i emisja dokumentéw normaty-
wnych odbywata sie przy pomocy nastepujgcego
ciggu dziatan:

- zlecenie OSrodkowi Obliczeniowemu wykona-
nia konkretnej operacji,

- wykonanie zlecenia przez O$rodek i dostar-

czenie rezultatéw zamawiajgcemu,

- weryfikacja wynikéw przetwarzania i ewentu-
alna korekta.

Roztozenie terytorialne Zaktadu,r6znorodnos$¢
zlecen, konieczno$¢ planowania dziatan OsSrodka
powodowato odsuniecie czasowe momentu otrzy-

mania wynikéw od momentu ztozenia zlecenia
wynoszace nawet kilka dni. Obecnie czas ten
zostat znacznie skrécony i w warunkach naj-
bardziej obcigzonej sieci nie przekracza kilku
minut. Dzieki wprowadzeniu tego systemu w

FSM-Tychy zostato zlikwidowane jedno z was-
kich gardet hamujgcych rozwéj produkcji. Sy-
stem TPP jest jednym ze skitadnikéw systemu
zarzadzania przedsiebiorstwem.

Automatyzacja stacji préb silnikobw samocho-
dowych

Wdrozony w FSC-Starachowice system za-
pewnia nastepujgce mozliwosci:
- badanie dynamicznych parametréw zwigza-
nych z pracg silnika /przebieg ci$nienia w ko-
morze spalania, przebieg ci$nienia wtrysku
paliwa, przemieszczenie iglicy wtryskiwacza,
przemieszczenie zaworow, temperatury/,
- analiza wptywu zmian technologii i konstruk-
cji na moment obrotowy i obnizenie zazycia
paliwa.
- okresdlenie sprawno$ci mocy przypadajacej
na jednostke pojemnos$ci skokowej i musy
konstrukciji,
- nieniszczace badanie nowych konstrukcji
wraz z prognozowaniem.

Przebiegi dynamicznych parametréw cha-
rakteryzujgcych prace silnika sg zamieniane
na sygnaty elektryczne za pomoca odpowied-
nich czujnikéw i po wstepnym przetworzeniu
sg obrabiane na mikrokomputerze SM 1G33
IMERA 60/ /rys. 6/. W wyniku otrzymuje
sie graficzne przedstawienie badanych charak-
terystyk na urzgdzeniach zewnetrznych. Dodat-
kowo oprogramowanie mikrokomputera SM
1633 /MERA 60/ pozwala na wyznaczenie na-
stepujgcych parametrow:

- maksymalne ci$nienie spalania i jego poto-
zenie katowe.



Rys. 6. System automatyzacji stacji préob silnikéw samochodowych

- maksymalne ci$nienie wtrysku paliwa i jego
potozenie katowe,

- whrto$¢ cisnienia spalania dla ustalonej war-
tosci kata,

- $§rednie indykowane cis$nienie spalania.

- Srednia warto$¢ cisnienia wtrysku paliwa.

Zastosowanie cyfrowego przetwarzania da-
nych otrzymanycn w czasie eksperymentu za-
pewnia duzg doktadno$¢ pomiar6Av. Doktadnos$¢
pomiaréw mozna zwiekszy¢ przez usrednianie
wynikéw z wielu obiegéw oraz przez elimino-
wanie biedéw systematycznych wnoszonych.przez
czujniki. Komputerowe przetwarzanie daje ob-
studze swobode wyboru postaci wynikéw oraz
pozwala na utycie metod obliczeniowych trud-
nych do zastosowania przy innych metodach
opracowania danych pomiarowych. Efektem
dziatania systemu jest zwiekszenie ekonomii,
pracy silnika i tym samym zmniejszenie jego
kosztéw eksploatacyjnych.

Automatyzacja
eksperymentéw naukowych

Najszerszy program produkcyjny realizuje
MERASTER w zakresie systemoéw dla automaty-
zacji eksperymentéw oraz wspomagania badan
naukowych. Podstawg tej produkcji jest szero-
ka wspotpraca z Akademig Nauk ZSRR oraz
Ministerstwem Szkolnictwa Wyzszego ZSRR.
Jednoczes$nie instytuty naukowo-badawcze Mi-
nisterstwa Szkolnictwa Wyzszego i Akademia
Nauk ZSRR sa gtéwnymi odbiorcami tych sy-
stemow od 1980 r. W chwili obecnej w ZSRR
pracuje juz ponad 500 systemoéw automatyza-

cji eksperymentéw naukowych,a do kornca br.
pracowac¢ bedzie 830.

Do najwazniejszych odbiorcéw systemoéw na-
lezg znane w catym S$wlecie instytuty i oSrodki
naukowe:

- Zjednoczony Instytut Badan Jgdrowych w
Dubnej,

- Syberyjski Oddziat AN ZSRR w Nowosybirsku
- Instytut Fizyki AN ZSRR w Moskwie,

- Instytut Fizyki Jgdrowej im. Kurczatowa

w Moskwie,

- Uniwersytet w Leningradzie

oraz wiele innych o$rodkéw naukowo-badaw-
czych na terenie catego Zwigzku Radzieckiego.

Zastosowane w systemach dla automatyzacji
eksperymentéw, rozwigzania techniczne pole-
gaja na potgczeniu mikrokomputera SM 1633
IMERA 60/ w jeden kompleks z systemem
CAMAC oraz wyposazenie go w odpowiednie
oprogramowanie i aparature kontrolno-pomia-
rowg /rys. 7/. Mozliwe jest wykorzystanie
okoto 140 modutéw CAMAC rbéznego typu i
przeznaczenia.

Zestawy takie umozliwiaja:

- szybkie zbieranie danych o prowadzonym
eksperymencie, poprzez odpowiednie moduty
funkcjonalne,

- opracowanie i przetwarzanie zebranych da-
nych w mikrokomputerze,

- wyprowadzenie informacji pozwalajgcych na
biezace Sledzenie przebiegu eksperymentu oraz
sterowanie przebiegiem eksperymentu /zmia-
na pararpetrow/.

Produkowane systemy charakteryzujg sieg
bardzo duzg modularno$cia sprzetu i oprogra-



mowania, co umozliwia szybkg wymiane dowol-
nych elementéw systemu w celu dostosowania
go do aktualnych potrzeb i zadan badawczych
czyli tworzenia systeméw uzytkownika, Do
najszerzej rozpowszechnionych systemow uzyt-

kowych zrealizowanych na bazie mikrokompu-
tera SM 1633 /MERA 60/ nalezg miedzy inny-
mi:

- System automatyzacji spektrometru EPR,
stosowany w badaniach spektralnych gazéw,
cieczy, potprzewodnikéw i metali w fizyce

i chemii /radlochemla, chemia kwantowa,
polimery/j biologii i medycynie /fotosynteza,
struktura protein/.

System pozwala na uzyskanie informacji o:

* energetycznej 1krystalicznej strukturze,

e« mechanizmach reakcji chemicznych,

¢ budowie zwigzkéw chemicznych,

* procesie dyfuzji.

- System automatyzacji badan efektu Moss-
bauera stosowany w wielu dziedzinach nauki

w fizyce jadrowej, fizyce ciata statego, chemii,
biologii, krystalografii, geologii/a ostatnio tak-
ze w badanich kosmicznych. System umozliwia
automatyzacje badan miedzy innymi w zakresie
wpltywu struktury chemicznej badanego materia-
tu na zdarzenia zachodzace w jadrach atomoéw.
Daje rowniez mozliwo$¢ uzyskania petniejszej
informacji o strukturze chemicznej materiatu

i o zmianach wtasciwoséci chemicznych pod
wptywem réznych czynnikéw zewnetrznych.

- System zbierania, przetwarzania i wizualiza-
cji danych dla zastosowan w fizyce jadrowej,
spektrometrii promieniowania jonizujgcego lub
w medycynie dla analizy kardiograficznych i
elektroencefalograficznych sygnatéw. W zasto-

sowaniach medycznych w sktad kompleksu wcho-
dzi gammakamera oraz kolorowy telewizor, co
pozwala na zbieranie danych o stanie narzagdéw
wewnetrznych pacjenta za pomoca naswietla-
nia gammakamerg oraz wizualizacje tych na-
rzagdéw na ekranie telewizora, utatwiajgc w

ten sposdb badania pacjenta i podjemowanie
decyzji diagnostycznych.

Przedstawione przyktady problemowo-zorien-
towanych systemoéw dla automatyzacji ekspery-
mentu 1 badan naukowych sg jedynie ilustracjga
mozliwos$ci zastosowania mikrokomputera
SM 1633 /MERA 60/ w tym zakresie. Systemy
dla automatyzacji eksperymentu i badan nauko-
wych sg ciggle rozwijane i rozpowszechniane w
coraz wiekszej liczbie nowych gatezi nauki.
Wspétpraca MERASTER w tym zakresie z in-
stytutami AN ZSRR i Ministerstwem Szkolnictwa
Wyzszego ZSRR gwarantuje coraz lepszg jakos$¢
oraz coraz wiekszy zakres zastosowan tych

RUNKCE
mZbieranie danych

eprzelnorzonie aanych

GAMNA pomtaroMi h
KAMIRA -mruoUmcj.- danych
eprcetMJrrar € obrozom
KGO OROMY MONTTOR
OEIESEim &DAN
NAUKOMYCH
OSCYLOSKOP mfizyka joarona
fizyko ciotc statego
skrystalografie
i ologia
Emedycyna
ALOER X-Y
Rys. 7. System SM 1633 - CAMAC



systemoéw w badaniach naukowych”a w konsekwen

cji takze i w technice.

W artykule przedstawiono opis czes$ci syste-
mow obiektowych zrealizowanych na bazie SM
1633 /MERA 60/. Nalezy podkresli¢, ze reali-
zacja systemoéw obiektowych jest mozliwa tylko

przy daleko idacej wspotpracy producenta
sprzetu i oprogramowania podstawowego i
uzytkownika systemu. Wszystkie przedsta-
wione w artykule systemy obiektowe powsta-

mgr inz. STANISLAW MALEC
CNPSS "MERASTER"

ty przy zasadniczym udziale pracownikow
takich zaktadéw jak;KGH-Bolestaw, FSM-
Tychy, FSC-Starachowice, czy Befamatex-
Bielsko. Dla systemdéw automatyzacji ekspe-
rymentéw naukowych zasadnicze znaczenie
miata bezposdrednia wspotpracy MERASTER

z instytutami naukowo-badawczymi réznych
specjalnos$ci. Nalezy stwierdzi¢, ze utrzyma-
nie zasady pracy zespotéw mieszanych nad

systemami obiektowymi musi byé stosowane
w dalszych pracach MERASTER.

SYSTEM MERA 60 (SM 1633)- STAN AKTUALNY

| PRACE ROZWOJOWE W ZAKRESIE SPRZETU

W roku 1979 Centrum Naukowo-Produkcyjne

Systeméw Sterowania w Katowicach podjeto pro-

dukcje systemu mikrokomputerowego MERA 60
przeznaczonego do obliczen inzynierskich oraz
automatyzacji badah naukowych. Procesor sy-
stemu MERA 60 bazuje na elementach wielkiej
skali integracji produkcji ZSRR. W pozostatej
czes$ci system opiera sie na urzagdzeniach pe-
ryferyjnych produkcji polskiej i na bazie ele-
mentowej dostepnej w krajach RWPG. W 1982r.
MERA 60 poddana zostata badaniom miedzyna-
rodowy;”jako maszyna Il kolejnos$ci. Badania
te zakonczyty sie wynikiem pozytywnym i sys-
tem uzyskat symbol SM 1633. Mikrokomputer
MERA 60 /SM 1633/p6dlega ciggtej rozbudowie
i modernizacji, zar6wno pod wzgledem sprzeto-
wym jak i programowym. Celem niniejszego
artykutu jest prezentacja aktualnego stanu o-
pracowania oraz podjetych prac rozwojowych
w zakresie sprzetu dla systemu mikrokompu-
terowego MERA 60 /SM 1633/.

Podstawowe zatozenia

architektury systemu

Podstawowe elementy, na ktérych bazuje ar-
chitektura systemu mikrokomputerowego ME-
RA 60 /SM 1633/ to;

- magistrala wewnatrzsystemowa,
- procesor,
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- pamieg¢ operacyjna,
- moduty interfejsowe.

Architekture systemu MERA 60 /SM 1633/
ilustruje rys. 1.

Magistrala wewnatrzsystemowa

Magistrala ta stuzy do wymiany informacji
pomiedzy procesorem, pamiecig operacyjna
i modutami interfejsowymi urzgdzen zewne-
trznych. Sktada sie ona z /rys. 3/;
- 16 linii do przesytania adresu i danych,
- 6 linii do sterowania wymiang danych,
- 51linii zwigzanych z obstugg przerwan i bez-
posredniego dostepu do pamieci,
- 6 systemowych linii kontrolnych.

Magistrala umozliwia realizacje nastepuja-
cych funkecji:

- zapis stowa 16-bitowego /lub bajtu/,

- odczyt stowa 16-bitowego Aub bajtu/

- czytanie-pauza-pisanie-odczyt-modyfikacja-
zapis,

- przestanie wektora przerwania,

- przekazanie sterowania magistralg w celu
wykonania transmisji w trybie DMA,

- przekazanie sygnatéw kontrolnych do i od
procesora informujgcych o stanie napie¢ za-
silajacych, przerwania od tajmera, zerowa-
niu systemu oraz sygnatéw zwigzanych z rege-
neracjg pamieci.
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Rys. 1. Architektura

Na magistrali obowigzuje wspdtpraca miedzy
modutami wg zasady MASTER-SLAVE, tzn. w
danej chwili tylko jeden modut MASTER moze
sterowac¢ transmisjg na magistrali i komuniko-
waé sie z pozostatymi, ktédre sg w stanie SLA-
VE. Urzagdzeniem typu MASTER moze by¢.pro_
sor lub modut realizujgcy transmisje w trybie

DMA.
Procesor

Podstawowym modutem systemu jest proce-
sor mikroprogramowany zbudowany na elemen-
tach wielkiej skali integracji serii K85L, skta-
dajacy sie z uktadow:

- sterowania K5811K2,

- jednostki rejestrowej | arytmetyczno-logicz-
nej K5811K1,

- pamieci statej mikroprogramoéw K581RU1,
K581RU2 i K581RU3,

Podstawowe dane procesora sg nastepujace:

- diugos$¢ stowa - 16 bitow,

- wielko$¢ przestrzeni adresowej - 64 kB,

- mozliwo$¢ operowania na stowach i bajtach,
- osiem podstawowych trybow adresacijt,

- osiem rejestrow og6lnego przeznaczenia,

- programowy stos,

- wektoryzowany system przerwah prioryteto-
wych,

- szybko$¢ wykonywania operacji typu ADD -

250 tys. oper. /s.

Pakiet procesora o wymiarach 275x240 mm
zawiera rowniez pamie¢ RAM o pojemnosci
8 kB.

Pamie¢ operacyjna

System mikrokomputerowy MERA 60 / SM-
1633/ wyposazony moze by¢ w pamieé opera-
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systemu MERA 60

cyjng o pojemnosci 64 kB typu RAM lub ROM.
Standardowo obszar 8 kB o0 najwyzszych adre-
sach przeznaczony jest dla adreséw rejestrow
urzgdzen peryferyjnych oraz dla pamigci sta-

tej ROM, zawierajgcej bootstrap systemu ope-
racyjnego. W systemie MERA 60 /SM 1633/
stosowane sa moduty pamieci dynamicznej

RAM o pojemnoséciach 8, 16, 32 t+ 64 kB. Rege-
neracja pamieci realizowana moze by¢ przez
procesor, wowczas realizuje on cykl regene-
racji w odstepach co ok. 2ms. W modutach
pamieci aktualnie opracowywanych mozliwa
jest regeneracja w trybie DMA, badZ miedzy
cyklami dostepu do pamieci. Powoduje to uwol-
nienie procesora z funkcji regeneracji, a tym
samym zwiekszenie szybkos$ci dziatania.

Moduty interfejsowe

Moduty interfejsowe mozna podzieli¢ na nas-
tepujace grupy:
- moduty clo wspétpracy z urzagdzeniami peryfe-
ryjnymi,
- interfejsy komunikacyjne,

- interfejsy systeméw kontrolno-pomiarowych,
- moduty bezposredniego sprzezenia z obiektem.
Doktadniej moduty te zostang przedstawione

w dalszej.czes$ci artykutu.

Konfiguracja bazowa systemu mikrokomputero-

.wego MERA 60 /SM 1633/

Obecnie produkowana wersja systemu mikro-
komputerowego zawiera:
- procesor M2 z pamieciag RAM o pojemnosci .
8 kbajtéw, realizujagcy rozkazy rozszerzonej a-
rytmetyki i rozkazy zmiennoprzecinkowe.



Tabela 1

Wykaz modutéw elektronicznych systemu mikrokomputerowego
MERA 60 /SM 1633/

Grupa Typ Format Przeznaczenie
................. T ™ 4
Ml D Procesor 16-bltowy z pamieciag RAM
o pojemnosci 8 kR
M2 D Procesor 16-bitowy z pamiecia RAM
Procesory o pojemnosci 8 kB realizujacy instrukcje
rozszerzonej arytmetyki
M3 P Procesor 16-bttowy z podstawowg listg
instrukcji
IM P Pamie¢ dynamiczna RAM o pojemnosci
8 kB z regeneracjg z procesora
Moduty p2 P Pamiec dynamlcz_na RAM o0 pojemnosci
S 8 kB z regeneracjg z procesora
pamieci owe
P3 P Pamie¢ dynamiczna RAM o pojemnosci

32 kB z regeneracjg z procesora

MPD30/J6 P Pamie¢ dynamiczna RAM o pojemnosSci
32 kB z regeneracjg z procesora

MP1t-60 P Pamie¢ stata PROM o pojemnosci do
8 kB Standardowo zapisany bootstrap
systemu operacyjnego zajmuje 512 B

Moduty do wspét- MDK-60/1 P Modut transmisji szeregowej asynchro-
pracy z urzadze- nicznej do wspoipracy z konsolg opera-
niami -zewnetrzny- tora MERA 7953 vgd

mi i interfejsy
komunikacyjne

MTT-60 D Modut transmisji szeregowej asynchro-
nicznej przeznaczony do wspétpracy z
urzagdzeniami transmisji danych

MMT-60 D Modut transmisji szeregowej asynchro-
nicznej czterokanatowy, przeznaczony
do podtgczenia 4 terminali

. MCD-60 P Modut transmisji réwnolegtej 8-bitowej
Moduty do wsp6t- do wspotpracy ze stacjg tasmy papierowej
pracy z urzadze- SPTP-3
niami zewnetrzny-
mi i interfejsy ko- M?”P-60 P W wersji A modut przeznaczony jest do
munikacyjne wspoipracy ze stacjg taSmy papierowej
SPTP-3
W wersji B do wspdtpracy z drukarka
DZM-180
Pamieci MDE-60 P Modut do wspétpracy z pamiecia na
zewnetrzne dyskach elastycznych SP60M
MFK-60 P Modut do wspéipracy z pamiecig kaseto-
wa typu PK-1
Interfejsy MCM-60 D Modut do podtaczenia kasety CAMAC
pomiarowe ze sterownikiem typu 106

Objasnienia:
P - pakiet o wymiarach 135 x 240 mm
D - pakiet o wymiarach 275 x 240 mm.



- pamie¢ operacyjnag zbudowang z modutéw ty-
pu P2 -/8 kB/lub P3 -,32 kB /z regeneracjg rea-
lizowang przez procesor,

- monitor ekranowy MERA 7953 vgd z modu-
tem interfejsowym MDK-60/1,

- pamie¢ na dyskach elastycznych SP60M z mo-
dutem interfejsowym MDE-60,

- stacje tasmy papierowej SPTP-3 z modutem
interfejsowym MLP-60A,

- drukarke DZM-180 z modutem interfejsowym
MLP-60B,

- kasete systemu CAMAC ze sterownikiem ka-
sety typu 106 i modutem MCM-60,

- modut pamieci statej MPR-60 z bootstrapem
systemu operacyjnego.

System mikrokomputerowy w wersji stan-
dardowej wyposazony jest w system operacyj-
ny RT-60 VO3 lub RT-60 V04. Peiny wykaz o-
pracowanych modutéw zawiera tabela 1, nato-
miast rys. 2, przedstawia rozwigzania konstruk-
cyjne podzespotéw stosowane w systemie ME-
RA 60 /SM 1633/. W nastepnych punktach
przedstawione sg aktualnie realizowane prace
dotyczace rozwoju modutéw sprzetowych sys-
temu mikrokomputerowego MERA 60 /SM 1633/

Nowe opracowania modutow
dla systemu mikrokomputerowego
MERA 60 /SM-1633/
Pamieci zewnetrzne
Poza standardowg pamigcig zewnetrzng dla
systemu operacyjnego RT-60, ktérg jest pa-
mie¢ na dyskach elastycznych SP-60M, do sys-

A ROZN/AZAN/A ZISTANU m cisou

B. STANOAR11 NZCNAWCZNC NODUION

temu MERA 60 podigczone zostaty pamieci dy-
skowe 5MB typu SM-5400 produkcji LRB lub
SM-5401 produkcji polskiej. Zastosowanie tej
pamieci, jako urzadzenia systemowego daje
uzytkownikowi okoto 10-krotne przyspieszenie
pracy systemu operacyjnego oraz mozliwos¢
rozbudowy pamieci zewnetrznej systemu do po-
jemnos$ci 20MB. Potaczenie to realizowane
jest od strony systemu MERA 60 poprzez mo-
dut adaptera magistrali WSPOLNA SZYNA
MQU-60, ktéry wspdipracuje z kontrolerem
typu SM 5102; do ktérego podtaczy¢ mozna do
czterech urzgdzen pamieci dyskowej. Obecnie
zakohAczono opracowywanie modutu MDT-60 -
mikroprogramowanego kontrolera pamieci dy-
skowej,bezposrednio wspoétpracujgcego z magi-
stralg MERA 60.

Drugim urzgdzeniem zewnetrznym przezna-
czonym do przechowywania i archiwowania du-
zych zbioréw danych jest pamie¢ tasmowa PT-
305. Do podtagczenia jej do systemu mikrokom -
puterowego MERA 60 /SM 1633/ stuzy modut
MPT-60 instalowany w kasecie systemu, kt6-
ry wraz z formaterem typu FRPT 305 obstugi-
waé moze do czterech urzgdzen PT 305. In-
formacja zapisana jest na taSmie o szeroko$-
ci 12, 7 mm z gestos$cia 800 bitéw/cal INRZI/
lub 1600 bitow/cal /PE/.

Modut pisaka x-y

Dla potrzeb systeméw wymagajacych wprowa-
dzenia informacji w postaci graficznej /syste-
my wspomagania projektowania, systemy labo-
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Rys. 3. Organizacja magistrali w systemie MERA 60/256

ratoryjne/ prowadzone sg prace, zaré6wno od

strony sprzetowej jak i oprogramowania, nad
opracowaniem modutéw sprzegajgcych mikro-
komputer MERA 60 /SM 1633/ z pisakiem x-y.

W tym celu opracowana zostata biblioteka
standardowych procedur graficznych PLOT,
wywotywanych z programoéw pisanych w FORT-
RANIE i w MACRO. Podstawowa funkcja PLOT]J
to przemieszczanie pisaka w nowe potozenie
okre$lone przez uporzgdkowang pare liczb cat-
kowitych lub zmiennoprzecinkowych, ktére o-
kreslajg liczbe krokéw wzgledem poczatku u-
ktadu lub wzgledem aktualnego potozenia.
Pozostate funkcje to:

- wybdr zadanej skali,
- ustawianie poczatku uktadu wzgledem krawe-

dzi arkusza,

- odczyt aktualnego potozenia,

- kreslenie linii przerywanych,

- kres$lenie osi z mozliwos$ciag wyboru dziatek,
skali oraz kata wzgledem osi x,

- kre$lenie symboli: znaki alfanumeryczne,
alfabet grecki.

Oprogramowanie to moze pracowaé¢ z pisa-
kiem typu RYX-110 sprzezonym z mikrokom-
puterem MERA 60 /SM 1633/ poprzez modut
wyjsé¢ cyfrowych MWW-60, ktory traktowany
jest przez system”jako matryca 4096x4096 pun-
ktow. Uzyteczny obszar rysowania wynosi 250
x450 mm. W chwili obecnej w trakcie opraco-
wania znajduje sie modut wyjs¢ analogowych
typu MCA-60 przeznaczony do wspéipracy z
pisakiem typu BAKS5T produkcji czechostowac-
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kiej o wejsciach analogowych.
dutu sag nastepujagce:
- format: 280x380 mm
- rozdzielczos$¢: 10 bitow
napiecie wyjsciowe: 0 - 10V
- doktadno$¢ - 0§ x - 0,27 mm/bit

-08y - 0,37 mm/bit
- pojemnos$¢ bufora - 1024 punktéw rejestra-
cyjnych.
Modut MCA-60 moze korzystaé¢ réwniez z
biblioteki PLOT.

Parametry mo-

Systemy kontrolno-pomiarowe

1. CAMAC

Systemy kontrolno-pomiarowe nalezag do pod-
stawowej klasy zastosowan mikrokomputera
MERA 60 /SM 1633/..Z tego wzgledu prowadzo-
nych jest szereg prac majacych na celu popra-
wienie parametrow techniczno-eksploatacyj-
nych systemu. Zamiast obecnie stosowanego
potagczenia kasety CAMAC poprzez modut
MCM-60 i sterownik typu 106, w koficowym
stadium opracowywania znajduje sie sterownik
kasety typu 109 bezposrednio wspoétpracujacy z
magistrala MERA 60. Pozwoli to na zaoszcze-
dzenie miejsca w kasecie systemu MERA 60
/ISM 1633/. Zachowana zostata kompatybilnos$¢
programowa ze sterownikiem typu 106, co po-
zwoli na wykorzystanie dotychczas opracowa-
nego oprogramowania. Podstawowe parametry

bloku 109 przedstawiajg sie nastepujaco:
- rejestry programowe
CSR1 - rejestr stanu i sterowania 1



DMR - rejestr maski i zgtoszen

DHR - rejestr starszego bajtu danych

DR - rejestr zgtoszen

ANAF - rejestr pomocniczy rozkazu NAF
CSR2 - rejestr stanu i sterowania 2,

- ipaksymalna liczba blokéw podtgczona do
systemu mikrokomputerowego MERA 60
/SM 1633/ - 4 szt.

- bezpos$redni dostep do rejestréow blokdéw

CAMAC,

- mozliwo$¢ zapisu i odczytu stéow 16 i 24 bi-
towych,

- system przerwan, 25 wektoréw przerwan
- gabaryty - blok CAMAC 2/25.

Dla potrzeb systeméw automatyzacji ekspe-
rymentéw realizowany jest mikrokomputer
CAMAC-60, skonstruowany jako standardowy
blok CAMAC o szerokosci 6/25. Moze on by¢
instalowany na dowolnych stanowiskach nor-
malnych w kasecie. Sterowanie kaseta odby-
waé sie bedzie poprzez blok 109.

W sktad mikrokomputera CAMAC-60 wcho-
dzi¢ bedzie:

- procesor M-3

- pamieé¢ operacyjna po6tprzewodnikowa o po-
jemnosci 56 kB,

- monitor ekranowy MERA 7953 pracujacy
jako konsola operatorska z drukarka,

- pamieé¢ na dyskach elastycznych,

- sterownik kasety CAMAC typ 109.

Dla systemo6w wyposazonych w kasete CA-
MAC opracowana zostata biblioteka progra-
moéw zgodna z dokumentem ESONE/SR/01
"Subroutines for CAMAC". Moze ona by¢ wy-
korzystywana przez programy pisane w MAC-
KO i w FORTRANIE, ktore umozliwiajg reali-
zacje np. :

- pojedynczych operacji,

- operacji w trybie powtérzen,

- wykonywanie funkcji CAMAC wg ustalonej
sekwencji adreséw,

- wykonywanie operacji wg licznika powtdrzen
itp,

2. Interfejs pomiarowy wg standardu IEC 625

Do potgczenia urzadzen wspétpracujacych z
interfejsem w standardzie IEC 625 z syste-
mem MERA 60 stuzy modut adaptera interfej-
su MIE-60; Jest to modut przeznaczony do in-
stalowania w kasecie systemu MERA 60 /SM
1633/. Dla potrzeb programowej obstugi mo-
dutu MIE-60 opracowana zostata biblioteka
standardowych procedur dla jezykéw progra-
mowania MACRO i FORTRAN. Biblioteka ta
.jest zgodna z materiatami przygotowywanymi
w ramach sekcji nr 3 KREP RWPG.

Interfejsy komunikacyjne

Dla zdalnych terminali pracujacych w sie-
ciach komputerowych opracowane zostaty mo-
duty transmisji asynchronicznej MMT-60 oraz
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MDL-60. MMT-60 to czterokanatowy modut

do transmisji asynchronicznej zgodnej ze stan-
dardem V24. MDL-60 to jednokanatowy modut
do transmisji asynchronicznej wyposazony w
interfejs V24 oraz petle pradowg 20mA.

Oba moduty zrealizowane sg na bazie ukta-
du UART wykonanego w wielkiej skali integra-
cji i posiadajg nastepujace parametry:

- dtugos$¢ stowa 5 -8 bitow,

- liczbe bitéw stopu 1; 2,

- szybko$¢ transmisji 50 do 19200 boddéw,
- kontrola danych odbieranych.

- mozliwoé¢ wspéipracy z urzagdzeniami
transmisji danych.

W kohncowym stadium opracowania znajduje
sie modut MAP-60, ktory jest modutem szyb-
kiej transmisji asynchronicznej, zapewniajg-

cym transmisje po kablach koncentrycznych
i szybko$¢ do 16 kbajtéw/s na odlegto$¢ do
1km.

Moduty do pomiaru czasu

Dla potrzeb pomiaru czasu w systemie opra-

cowano trzy typy modutdw. Sj to:

MCR-60 - modut zegara czasu rzeczywistego
MGN-60 - modut generatora

MLC-60 - modut wejs¢ licznikowych.

1. Modut MCR-60

Modut MCR-60, to programowany zegar cza-

Su rzeczywistego przeznaczony dla systemu
mikrokomputerowego MERA 60 /SM 1633/.
Posiada on techniczne $rodki do pomiaru okre-
$lonych odcinkéw czasu lub zliczania zdarzen
zewnetrznych /zdarzeniem jest tutaj przekro-
czenie przez sygnaty wejsciowe doprowadzone
do uktadu zadanej przez uzytkownika wartos$ci
napiecia. Funkcje przyktadowe realizowane
przez modut to:

- przerwanie programu po okre$lonym czasie,
- pomiary czasu w réznych trybach.

- zliczanie zdarzen zewnetrznych,

- synchronizacja pracy procesora zdarzenia-
mi zewnetrznymi,

- sterowanie urzadzeniami uzytkownika dotg-
czonymi do modutu.

Modut ten stosowany by¢ moze w kazdym
systemie mikrokomputerowym MERA 60 /SM
1633/ szczeg6lnie w systemach pracujgcych
w trybie "on-line". Umozliwia on progra-
mowe sterowanie pomiarami czasu lub zda-
rzen w jednym z czterech trybdw przez reje-
str stanu i rejestr buforowy. Pomiar inicjo-
wany jest. programowo lub przez zdarzenie
zewnetrzne. Mozliwa jest takze praca w try-
bie testowania, podczas ktérego testowane sg
uktady modutu. Modut posiada dwa zZrédta mas-
kowanych przerwan: od wystagpienia zdarze-
nia zewnetrznego i po odmierzeniu okre$lone-
go odcinka czasu. Gitownym elementem zega-
ra jest 16-bitowy licznik, ktéry moze zliczy¢
impulsy o jednej z pieciu czestotliwos$ci gene-
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takze zlicza¢ zdarzenia zewnetrzne poprzez
dwa réznicowe wyjsScia analogowe /*12V/
Oprécz tego umozliwia sterowanie uktadami
zewnetrznymi poprzez trzy wyjscia w standar-
dzie TTL.

2. Modut MGN-60

MGN-60 jest modutem generatora impulséw
prostokatnych o czestotliwos$ciach 10 MHz,

1 MHz, 100 KHz, I0KHz, 1 KHz, 100 Hz,

10 Hz, 1 Hz. Posiada osiem wyjs$¢, na ktorych
programowo wybra¢é mozna jedng z wymienio-
nych czestotliwo$ci. Ponadto posiada osiem
wyjs¢ bramkujacych stuzgcych do wspéipracy
z modutem wej$é licznikowych MLC-60,umoz-

liwiajgcych m. in. pomiar np. dtugos$ci impulsu.

3. Modut MLC-60

Modut wejsé licznikowych MLC-60 zawiera
cztery liczniki 16-bitowe. Modut ten umozli-
wia:

- zliczanie impulséw zewnetrznych o czesto-
tliwosci do 10 MHz,

- pomiar czasu z doktadnoscig do 100ns /przy
wspoétpracy z modutem MGN-60,

- generowanie przerwan w zadanych odcinkach
czasu,

- programowe ustawianie trybu pracy liczni-
kow;

e zliczanie "w goére"

e zliczanie "w dot"

e praca w grupie

e praca niezalezna.
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Praca niezalezna polega na programowym i
indywidualnym wtgczaniu i wytgczaniu posz-
czegblnych licznikéw, za$ praca w grupie u-
mozliwia roéwnoczesne sterowanie kilkoma li-
cznikami.

Moduty sprzezenia z obiektem

Dla potrzeb sprzezenia systemu mikrokom-
puterowego MERA 60 /SM 1633/ z obiektem
opracowane zostaty nastepujace moduty wejsé
i wyjsé¢ cyfrowych:
MWW-60 - modut wejsé¢ i wyjs¢é cyfrowych:
- 16 niebuforowanych linii wejsciowych
- 16 buforowanych linii wyjsciowych
- 2 linie zewnetrzne generujace przerwania
- liczba rejestrow dostepnych programowo - 3
- liczba wektoréw przerwan - 2
- maksymalna predko$¢ transmisji - 40 kstow/s.

MUX-60 - modut wejsé sygna/éw obiektowych
dwustanowych:

- liczby sygnatéw wejsciowych dwustanowych

- 64

- tryby pracy: programowa lub z przerwaniami,
- liczba rejestré6w dostepnych programowo - 2
- liczba wektoréw przerwan - 1

- maksymalna predkos$¢ transmisji-40 kstoéw/s.

MDX-60 - modut wejs¢ i wyjs¢ cyfrowych:

- 2 x 16 niebuforowanych linii wejSciowych

- 2 x 16 buforowanych linii wyjsciowych

- liczba rejestréw dostepnych programowo - 5

- 1 wektor przerwan

- maksymalna predktf$¢ transmisji - 40 kstow/s.

Dla potrzeb przetwarzania sygnatéow analo-
gowych opracowane sg dwa moduty przetwor-



Grupa

Pamie¢
operacyjna

Pamieci
zewnetrzne

Interfejsy
pomiarowe

Urzadzenia
zewnetrzne

Interfejsy
komunika-
cyjne

Moduty do
sprzezenia
z obiektem

Rézne

Objasnienie:

Nowe opracowania tnodutéw elektronicznych alela '
systemu mikrokomputerowego MERA 60 /SM 1633/

Typ
C g
MPD-60/G4

MQT-63

MPT-60
MDT-60
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CAMAC 60

MtE-60

MCA-60

MD W -60

MMT-60

MDL-60

MAP-60

MCR-60

MGN-60

MLC-60

MWW- 60
MUX-60
MDX-60
MAC-63/1

MAC-60/2

MRB-6D

Format

'3
p

2xD
2xD

2125

6/25

U U U o

P =pakiet o wymiarach 135x240 mm
D =pakiet o wymiarach 275x240 mm

"Wdrozenie
do produkcji
w roku

i

1935

1934

1934
1985

1934

1935

1934

1935

1934

1933

1934

1935

1934
1934

1934

1983
1933
1933
1935

1935

1934
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Przeznaczenie

Pamie¢ dynamiczna RAM o pojemnos$-
ci do 123 kB z lokalng regeneracjg i
mozliwos$cig wspdtpracy z modutem
zasilacza buforowanego MTZ-60

Adapter magistrali WSPOLNA SZYNA.
Umozliwia podtaczenie pamieci dysko-
wej SM 5201

Kontroler pamieci taSmowej P T --393
Kontroler pamieci dyskowych 5 MI5
typu SM :>40Q lub 9459

Sterownik kasety CAMAQ z bezpoS$red-
nim podtgczeniem do magistrali
MERA 69

Mikrokomputer MERA 60 wykonany
w standardzie CAMAC

Modut sprzezenia z interfejsem
IEC 625

2 k 10-bitowy przetwornik C/A do
wspétpracy z pisakiem BAK 5T
Inierfejs drukarki wierszowej
1190 linii/min .yp DW 325

Modut transmisji szeregowej asynchro-
nicznej, 4-kanalowy wg standardu V'-24

Modut transmisji szeregowej asynchro-
nicznej wg standardu V-24 lub peila
pradowa 20mA

Modut szybkiej transmisji asynchro-
nicznej do 16 kB/s

Programowany zegar czasu
rzeczywistego

Programowany generator impulséw
prostokatnych od 1 llz do 10 Mliz

Modut 4 wej$é licznikowych
16-bttowyeh

Modut 16-bitowych wejs¢ 1wyjsé
Modut 64 wej$¢ dwustanowych
Modut 2x16 wyjsé i wejsé cyfrowych

10-bitowy przetwornik integracyjny
A/C z 16-kunatowym komutatorem

10-bitowy przetwornik kompensacyj-
ny A/C z 16-kanalowym komutatorem

Terminator, boofstrap systemu
operacyjnego oraz uktad od$wiezania
pamieci w trybie DMA



nikéw A/C oznaczone MAC 60/1 i MAC 60/2.
MAC 60/1 jest przetwornikiem integracyjnym
z komutatorem i wzmacniaczem pomocniczym
0 nastepujgcych parametrach:

- liczba kanatéw wejsciowych - 16

- typ komutatora - péiprzewodnikowy

- zakres kanatéw wejsciowych przetwornika
A/C - 0 - 5V

- czas przetwarzania - 20 ms,

- parametry sygnatéw wejsciowych 10 mV -5V,

- wzmocnienie programowane w zakresie 1 -
29.

Z kolei MAC 60/2 to przetwornik kompensa-
cyjny z komutatorem o nastepujgcych parame-
trach:

- 16 kanatéw wejsciowych

- sygnaty wejsciowe 0 - 5V, -2, 5V, +2, 5V
- liczba bitéw - 10 + znak
- czas przetwarzania 4 I10yus.

Zamierzenia w zakresie rozwoju
architektury systemu
mikrokomputerowego MERA 60

W instytucie Systeméw Sterowania w Kato-
wicach podjeto prace majace na celu prze-
ksztatcenie mikrokomputera MERA 60 /SM
1633/ w system o rozszerzonej liScie rozka-
zO6w i zwiekszonej pamieci operacyjnej. Sy-
stem ten oparty bedzie o mikroprocesor MC
11300 produkcji ZSRR. Systemy wyposazone
w ten procesor odznacza¢ sie bedg,w stosunku
do obecnie produkowanego systemu MERA 60
/ISM 1633/, dodatkowymi cechami. Nalezg do
nich:

- zwiekszona pojemnos$¢ pamieci operacyjnej,
ktéra moze byé rozbudowana do 256 kB,

- system przerwan rozszerzony o trzy dodatko-
we poziomy,

- wyréznienie dwoéch trybéw pracy procesora
KERNEL i USER,

- rozszerzona lista rozkazéw.

Rozszerzenie mozliwo$ci adresacji pamie-
ci operacyjnej zostanie osiggniete przez zasto-
sowanie uktadu MMU /MEMORY MANAGE-

MENT UNIT/, ktéry zapewnia¢ bedzie mozli-
wos¢ fizycznej adresacji pamieci do 256 kB
/rys. 4/ oraz ochrone wybranych obszaréw
pamieci w trybie USER i KERNEL. Tryb pra-
Ccy procesora ustawiony jest poprzez stowo sta-
nu procesora PSW. Tryb KERNEL uzywany jest
do przydzielania zasobéw systemowych oraz

do sterowania wykonaniem zadanh uzytkownika,
ktore realizowane sg w trybie USER.

Zastosowanie czteropoziomowego systemu
przerwan /rys. 3/ daje mozliwo$¢ selektyw-
nego blokowania przerwan od poszczegélnych
poziomoOéw poprzez zmianeg priorytetu proce-
sora. Powyzsze cechy funkcjonalne przyszte-
go systemu MERA 60/256 umozliwia¢ beda
wykorzystanie go do pracy wielozadaniowej.

Roéwnolegle prowadzone sg prace majace
na celu opracowanie systemu mikrokompute-
rowego kompatybilnego z dotychczas produko-
wanym systemem MERA 60 /SM 1633/, lecz
charakteryzujagcego sie nastepujacymi para-
metrami:
- format pakietu wedtug standardu EUROCARD
- pamieé operacyjna rozszerzona do pojemnos$-
ci 256 kB,
- szybko$¢ wykonywania operacji powyzej
500 tys. operacji/s.

Dla uzytkownikéw posiadajgcych system mi-
krokomputerowy MERA 60 /SM 1633/ z pamieg-
cig operacyjna o pojemnos$ci 56 kB opracowywa-
na jest pamie¢ buforowa o organizacji dysku
elektronicznego i pojemnos$ci do 4 MB /stan-
dardowo 0,5 MB/. Jest ona szczeg6lnie przy-
datna do organizowania buforéw danych dla
systemow wielomonitorowych.

S«jd'<
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mgr inz. TADEUSZ KORNIAK
CNPSS "MER ASTER"

MIKROKOMPUTER MERA 60 (SM 1633)

W SIECIACH KOMPUTEROWYCH JS | SM

W ciggu ostatnich lat w CNPSS MERASTER
opracowano wiele zastosowan mikrokomputera
MERA 60 /SM 3633/. Istniejg ws$réd nich ta-
kie, ktére przeznaczone sa do pracy z rozpro-
szonymi terytorialnie $rodkami technicznymi.
Ogdlnie biorac rozwigzania te dajg nastepuja-
ce korzysci:

- zwiekszony dostep do duzych EMC,
jacych duze zbiory danych,

- mozliwos$¢ pracy w oddaleniu terytorialnym

od duzego komputera, bez istotnych zmian o-
programowania duzego komputera,

- wyréwnanie obcigzenia komputeréw /cze$¢
funkcji duzego komputera moze przejgé mikro-
komputer/,

- umozliwienie budowy rozproszonych systemoéow
przetwarzania danych.

zawiera-

Chronologicznie pierwszymi rozwigzaniami
tego typu byty emulatory urzagdzen JS EMC, z
ktérych dwa zaczynajg by¢ powszechnie stoso-
wane. Sg to:

- terminal wsadowy /odpowiednik IBM-3780/,
- terminal interakcyjny /odpowiednik IBM-
3270/.

Dla zastosowan, w ktérych mikrokomputer
MERA 60 /SM 1633/ wykorzystywany jest ja-
ko terminal wsadowy opracowano takze system
zbierania danych, wzorowany na systemie
SEECHECK firmy ENTREX INC. USA.

Nastepng grupe zastosowan mikrokomputera
MERil 60 /SM 1633/ stanowig komponenty sie-
ci otwartej. W oparciu o ten mikrokomputer
zbudowane zostaty:

- Wezet Sieci Komunikacyjnej,
- Koncentrator Terminali,
- Terminal Sieciowy /w opracowaniu/j

ktéore wymieniajg"dane wg protokétu HDEC/X25.
Dzieki jednolitym zasadom wymiany informacji
mozliwe jest stworzenie sieci komputeréw JS
EMC oraz innych typéw maszyn cyfrowych, w
ktérej duza liczba uzytkownikéw ma dostep do
jej zasobéw /mocy obliczeniowej, pamieci ma-
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sowych .../. Sie¢ taka preferowana jest do
zastosowan, w ktérych wystepuje duze i zmien-
ne w czasie zapotrzebowanie uzytkownikéw na
ustugi obliczeniowe.

Innym, niemniej obiecujgcym zastosowa-
niem mikrokomputera MERA 60 /SM 1633/
jest wykorzystanie go w charakterze podsta-
wowego sktadnika dolnego poziomu hierarchi-
cznej, jednorodnej sieci komputerowej SM
EMC. W odpowiednio dobranej konfiguracji
sprzetu i oprogramowania mikrokomputer
MERA 60 /SM 1633/ staje sie pozytecznym
posrednikiem miedzy zasobami nielicznych
komputeréw Sredniej i wiekszej mocy oblicze-
niowej a duzg liczbg uzytkownikéw wykorzystu-
jacych specjalizowang aparature.

Rozwigzania sprzetowe
Moduty do komunikacji bajtowej asynchroni-
cznej

W momencie rozpoczecia produkcji mikro-
komputera MERA 60 /SM 1633/ zdawano so-
bie sprawe, ze waznym obszarem jego zasto-
sowan bedzie wykorzystanie go do przetwarza-
nia rozproszonego. Dlatego tez juz pierwsze
egzemplarze mikrokomputera wyposazone by-
ty w moduty MDK 60 przeznaczone m. in. do
podtgczenia urzgdzen poprzez linie telefonicz-
ne. Moduty te posiadajg mozliwo$¢ pracy z jed-
nym modemem w trybie asynchronicznym, wed-
tug niepetnego protokutu V-24. Mozliwtos$ci ko-
munikacyjne mikrokomputera MERA 60 rozwi-
nety sie po wykonaniu dalszych modutéw tego
typu.

Modut MTT-60 wykorzystuje prawie wszyst-
kie mozliwosci interfejsu V-24 dla transmisji
asynchronicznej - petny dupleks, 16 réznych
szybkos$ci ustawianych programowo /do 19200
b/s/, zmienng liczbe bitéw danych /5 . 8/.
prace w kanatach docelowych i powrotnym,
programowy dostep do sygnatéw sterujgcych
modemem.

Obecnie, przy zastosowaniach wymagaja
cych transmisji asynchronicznej stosowany



jest najczesciej modut MMT-60 pozwalajg-
cy na rbwnoczesng obstuge czterech kanatéw

Najnowszym modutem tej grupy jest multi-
plekser statystyczny MUX-32/60. Wykonany
jest on w postaci niezaleznego bloku pozwala-

jacego zwielokrotni¢ linie z interfejsem V-24
wychodzacg z mikrokomputera - do maks. 31
linii V-24 dochodzgcych do urzadzenn zewnetrz-
nych. Kazda z wyj$ciowych linii multipleksera
MUN-32/60 moze mie¢ inne parametry /szyb-
kos¢, liczbe bitéw informacji i st.opu, parzys-
tosé..... /. Multiplekser MUX-32/60 wyposa-
zony jest w wewnetrzng pamie¢ wykorzystywa-
ng dla wyréwnywania i zmniejszenia obcigze-
nia w linii przytagczonej do mikrokomputera.

Moduty do komunikacji bajtowej synchronicznej

Dla wspétpracy ze standardowymi urzadze-
niami komputeréw JS EMC opracowano modut
transmisji synchronicznej MTS-60. Modut ten
wykorzystywany jest do komunikacji z uzyciem
protok6tu BSC-3 i wyposazony zostat w sprze-
towg realizacje elementéw tego protokétu /auto-
matyczny nastuch, wystanie sekwencji adresu-
jacej/. Umozliwia on prace na liniach wielo-
punktowych z szybkos$cig transmisji do 9600 b/st
z uzyciem kodéw EBCDIC lub ASCII.

Moduty dla komunikacji przy uzyciu protokétéw
bitowych

\Wcelu wykorzystania mikrokomputera ME-
KA 60 /SM '633/ do budowy podsieci komuni-
I »yjnej dla sieci komputeréw JS EMC, opra-
owano modut ADJ.-60, ktéry jest kontrolerem
ransmisji danych dla protokétu bitowego
HDLC. Modut ten odznacza sie¢ nastepujacymi
cechami:
- szybko$¢ wysytania/odbioru danych do
100 kb/s
- wspoOtpraca z mikrokomputerem MERA 60
ISM 1633/ w trybie DMA,
- sprzetowa realizacja elementédw protoko6tu
HDLC /ramkowanie. ../,
- mozliwo$¢ wspétpracy z réznego typu mode-
mami synchronicznymi.

Modut ten jest podstawowym elementem dla
budowy Wezta Sieci Komputerowej, Koncentra-
tora Terminali i Terminala Sieciowego X23.

Rozwigzania programowe

Oprogramowanie dla sieci hierarchicznej
JS EMC " “
Mikrokomputer MERA 60 /SM 1633/ w wigk-
szo$ci zastosowah pracuje pod systemami ope-
racyjnymi RT-60 V03 lub RT-60 VO04. Dla tych
praktycznie biorgc kompatybilnych systemoéw,
opracowano generator handleréw transmisji wg
protokétu BSC. istnieje mozliwo$¢ przygotowa-
nia dla konkretnego zastosowania handlera, ktd-
ry pracuje badz z kodami EBCDIC, badZz z ko-
dami ASCII. Praca z kodami EBCDIC ma du-
ze znaczenie, ze wzgledu na wspdliprace z kom-
puterami JS EMC. W zaleznos$ci od zastosowan
handler moze réwniez w rézny sposéb oblicza¢
sume kontrolng. Na bazie tego handlera powsta
ly emulatory urzagdzen jednolitego systemu. E-
mutator urzgdzenia IBM-37'JO emuluje czytnik
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kart, perforator kart i drukarke. W rzeczywi-
sto$ci do zapisywania i odczytywania danych
wykorzystane sg pamieci dyskowe. Dane prze-
znaczone do wystania pochodzg z systemu zbie-
rania danych /opisanego w dalszej cze$ci arty-
kutu/, natomiast dane odbierane sg nastepnie
drukowane przez specjalny program, ktory:

- przekodowuje dane z EBCDIC na ASCII,

- drukuje dane w pozadanym formacie /w celu
zmniejszenia liczby danych transmitowanych

przesytane sg one w postaci skompresowanej

wraz ze specyfikacjg formatu wydruku,/.

Emulacja systemu monitoréw zdalnych typu
IBM-3270 realizowana jest. za pomocg dwéch
programoéw: wysokopriorytetowego - dia obstu-
gi rozkazow i zlecen przychodzacych od kompu-
tera nadrzednego, niskopriorytetowego - dla
obstugi funkcji lokalnych. Kmulator obstuguje
cztery monitory Ldrukarke. Dzigeki temu za
pomocg monitor6w mikrokomputera MERA 60
/ISM 1633/ mozna uzyska¢ bezposredni dostep
do danych i programow komputera JS EIVIC
W aktualnych zastosowaniach emulator 3780
wspéipracuje z programami komputera JS EMC
pracujagcymi pod systemem CRJE, natomiast
emulator 3270 wspotpracuje z programami me-
tody dostepu BTAM,

Celem przygotowywania danych przeznaczo-
nych dla pracy wsadowej opracowano oprogra-
mowanie automatycznej stacji zbierania danych.
Jadrem tego syslemu jest program o nazwie
SEE, ktéry pozwala na zbieranie danych z czte-
rech stanowisk. W programie tym zastosowano
wiele algorytméw kontroli zapewniajacych prak-
tyczng bezbtedno$¢ wprowadzonych danych. Do
algorytmoéw tych nalezg-

- kontrola na przynalezno$¢ znaku do okres$lo-
nego zbhioru,
- kontrola na zawieranie sie wprowadzonej licz-
by w okreSlonym przedziale,
- kontrola na narastanie warto$ci pola w kolej-
nych rekordach,
- definiowanie przez projektanta konkretnego
systemu procedury kontroli:

=pél rekordu,

= zbioru rekordéw.

Nalezy podkres$li¢, ze wprowadzane muszg
by¢ tylko istotne dane, gdyz inne mogg by¢
badZz powielane do wszystkich rekordéw, badz
wprowadzane automatycznie podczas procedur
kontrolnych na podstawie okre$Slonych zaleznos$-
ci.

Oprogramowanie podsieci komunikacyjnej sie-
ci otwartej

Przy tworzeniu oprogramowania dla kompo-
nentéw sieci otwartej niemozliwe byto zastoso-
wanie uniwersalnego systemu operacyjnego np.
RT -60 z powodu zbyt ostrych ograniczen cza-
sowych, ktore wynikaja z duzej szybkos$ci wy-
miany danych przez moduty ADL-60. Oprogra-
mowanie Wezta Sieci Komputerowej stanowi
specjalizowany System Operacyjny Wezta, ktd-
ry zapewnia:



- jednoczesng obstuge do o$Smiu linii wymia-
ny danych

- kontrole poprawnosci przesytanych danych.
- rejestracje stanéw szczeg6lnych, w tym
btedow

- obstuge marszrutowama pakietéw,

- restart po wystgpieniu petnego zerwania
transmisji i awarii zasilania.

Funkcje Wezta Sieci Komputerowej pokrywa-
ja minimainy zestaw funkcji zdefiniowany w
standardach OSI. Oprogramowanie drugiego
omawianego komponentu sieci otwartej - Kon-
centratora Terminali wykorzystuje dojne war-
stwy oprogramowania Wezta. Nadbudowana
nad nimi struktura realizuje protok6ét Termina-
la Wirtualnego i zawiera handlery obstugujace
rzeczywiste, zainstalowane terminale. Obec-
nie przygotowywane oprogramowanie termina-
la sieciowego X25 jest zminimalizowanym wa-
riantem oprogramowania Koncentratora Termi-
nali - przy czym minimalizacja dotyczy zajmo-
wanego obszaru pamieci operacyjnej, nie za$
zakresu wykonywanych funkcji. Uzupetnieniem
oprogramowania dla sieci otwartej jest pod-
system testow pozwalajgcy na testowanie:

- poprawnos$ci pracy wybranego modutu komu-
nikacyjnego,

- poprawnos$ci wspOtpracy dwu komponentow
podsieci komunikacyjnel.

Mikrokomputer MFRA SO
w systemie hierarchicznym JS FMC

System hierarchiczny to zesp6t Srodkow
sprzetowo-programowych umozliwiajgcych
wspoOtprace inteligentnych terminali zrealizo-
wanych na bazie maszyn SM EMC z systemem
centralnym JS EMC. Srodki te zapewniaja
dwukierunkowag wymiane informacji w odpowie-
dnich standardach sprzetowych i programo-
wych. O wyborze elementéw struktury hierar-
chicznej - przede wszystkim terminala - zade-
cydowata konieczno$¢ dostosowania ich do pra-
cy w srodowisku komputera centralnego
JS EMC.

Wykonane oprogramowanie mikrokomputera
MERA 60 /SM 1633/ umozliwia jego prace w
jednym z czterech roztgczonych trybow:

- jako stacji typu IBM 3780 do wprowadzania/
wyprowadzania duzych ilo$ci danych w rezi-
mie pakietowym,

- jako stacji typu 3270 do pracy interakcyjnej,
- jako wielostanowiskowej stacji wprowadza-
nia danych /off-line/,

- jako stacji redagowania i wydruku danych
otrzymanych z gtdwnego komputera w postaci
skompresowanej /off-line/.

Dodatkowo MERA 60 /SM 1633/ pracuje pod
kontrolg systemu operacyjnego RT 60 ' nieza-
leznie od gtownych funkcji opisanych wyzej mo-
ze pracowacé jako mikrokomputer z wykorzysta-
niem wszystkich swoich standardowych mozli-
wosci. System hierarchiczny JS EMC sktada
sie z:
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Rys. 1. Typowa struktura systemu hierar-

chicznego JS - SM

- komputera centralnego JS EMC, -

- jednostki sterujgcej transmisja/MERA 7)0:>
lub Procesora Transmisji Danych EC ."8""

- terminali interakcyjnych MERA 60/3. =

- terminali wsadowych MERA 60/3780.

- modeméw EC 8006. EC 8013.

Typowa struktura systemu hierarchicznego
JS EAILC oraz konfiguracje mikrokomputera
MERA 60 zastosowane w systemie hierarchi-
cznym JSEMC przedstawione sg na rys. 1i 2.

Terminal interakcyjny MERA 60/3270

Przy pracy w trybie przetwarzania interakcyj-
nego, komputer centralny traktuje terminal o-
party o mikrokomputer MERA 60 /SM 1633/,
jako odpowiednik jednostki sterujgcej grupo-
wej IBM 327] z poditagczonymi urzgdzeniami'
IBM 3277. Oryginalny system monitoréw ek-
ranowych IBM 3270 sktada sie¢ w wersji zdal-
nej z nastepujacych elementéw:

- jednostki sterujgcej grupowej IBM 3270 umoz-
liwiajacej podtaczenie do 32 urzgdzen zewnetrz-
nych /monitory ekranowe, drukarki/,

- monitoréw ekranowych zaleznych IBM 3277,

- monitoréw ekranowych niezaleznych IBM 3275,
- drukarki IBM 3284 wykorzystywanej w cha-
rakterze terminali wyjsciowych, badZ pracuja-
cej wrezimie hard.-copy.

Terminal interakcyjny MERA 60/3270 zbu-
dowany jest w oparciu o mikrokomputer ME-
RA 60 /SM 1633/ w nastepujacej konfiguracji
minimalnej:

- procesor z pamiecig operacyjng 28 Kstéw,

- modut komunikacyjny realizujgcy protokét
BSC,

- urzadzenie pamieci na dyskach elastycznych
/1 MB on-line/,



- drukarka systemowa DZM-180,

- monitor ekranowy MERA 7953 vgd do 4 szt.

Mikrokomputer MERA 60 jest w tym przypad-
ku grupowga jednostka sterujgcg. Jest on kompa-
tybilny funkcjonalnie z IBM 3270 i umozliwia
podtaczenie czterech monitoréw ekranowych
MERA 7953 vgd. Drukarka terminala traktowa-
na jest jako drukarka systemu IBM 3270, a mo-
nitor ekranowy MERA 7953 vgd emuluje moni-
tor IBM 3277. Opracowany program emulacyj-

ny zapewnia przede wszystkim:

- modelowanie dziatania zdalnego urzadzenia
IBM 3270,

- prace w rezimie wielopunktu na liniach nie-
komutowanych z szybkos$cig 9600 b/s,

- realizacje funkcji monitorow IBM 3277 na
monitorze 7953 vgd,

- petnag zgodnos$¢é w zakresie strumieni danych
pisanych i czytanych,

- mozliwo$¢ zastosowania tego typu terminala
we wszystkich systemach firmowych IBM np.
CICS, TSO__

- mozliwo$¢ uzycia monitorow MERA. 7953 vgd
jako stacji przygotowania danych wejsciowych
dla pracy w rezimie emulacji terminala wsado-
wego IBM 3780.

Terminal przetwarzania wsadowego MERA 60/
3780

Podczas pracy w trybie wsadowym komputer
centralny traktuje terminal zrealizowany w o-
parciu o mikrokomputer MERA-60 jako odpo-
wiednik IBM 3780, Oryginalny terminal komu-
nikacyjny IBM 3780 sktada sie z nastepujacych
komponentéow:

- drukarki wierszowej,
- czytnika kart.
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- dwoch 512-bajtowych buforé6w komunikacyj-
nych z kontrolg parzystos$ci pracujgcych jako
interfejs miedzy linig komunikacyjng i urza-
dzeniami zewnetrznymi.

Urzagdzenia terminala IBM 3780 symulowane
bedg przez program emulujacy wywotywany i
uruchamiany przez operatora lub dynamicznie
W momencie zainicjowania sesji w tym trybie
pracy. Urzadzenia fizyczne symulowane sg
przez zbiory systemu operacyjnego RT60,za$
nazwy zbioré6w sg parametrami programu emu-
lacyjnego dla mikrokomputera MERA 60 /SM
1633/. W tym trybie pracy dopuszczalne sa
nastepujace dziatania:

- bezposrednie drukowanie danych z komputera
centralnego,

- zapis danych na zbi6r drukarki z pédzniejszym
wydrukiem off-line,

- wystanie danych ze zbioru czytnika - przy-
gotowanych w rezimie wielostanowiskowej sta-
cji przygotowania danych /lub przygotowanych
innym sposobem/,

- inicjowanie wyprowadzenia informacji ze zbio-
ru drukarki na urzadzenia zewnetrzne mikro-
komputera,

- inicjowanie i wyprowadzenie informacji ze
zbioru drukarki, czytnika lub perforatora na
odpowiednie urzadzenie komputera centralne-
go lub na zbiér typu SPOOL /dyskowy/.

Opracowany program emulacyjny zapewnia:
- symulowanie urzgdzen wejscia-wyjscia przez
zbiory dyskowe,
- mozliwo$¢ pracy w trybie transparentnym z
wykorzystaniem kodu EBCDIC,
- mozliwo$¢ kompresji spacji i znakéw podob-
nych,



- mozliwos$¢ pracy z rekordami o dtugos$ci do
2 KB, zaréwno na wejséciu jak i na wyjsciu,

- mozliwo$¢ sterowania /uzywajac formula-
rzy wiersza i strony/ wydrukiem informacji
otrzymanej z komputera centralnego,

- mozliwo$¢ wielokrotnego powtarzania wy-
druku informacji z mozliwo$cig restartu od
dowolnej strony,

- mozliwoé¢ prowadzenia w czasie wydruku
statystyki wielko$ci wydruku i liczby stron.

Mikrokomputer MERA :0
jako element sieci otwartej

Pod pojeciem sieci otwartej rozumiemy
zbidér $rodkéw technicznych sprzetowych i pro-
gramowych, potrzebnych dla zbudowania sie-
ci, zapewniajgcej jak najwiekszy obszar wspo6t-
pracy komputeréw réznych typéw przy uzyciu
jednolitych zasad wymiany informacji. Trans-
misja danych w sieci otwartej odbywa sie zgo-
dnie z protokétem HDLC, a na poziomie lo-
gicznym wykorzystuje protokét X25. Dostep do
zasobdéw sieci zapewniajg Srodki sprzetowo-
programowe /komputery/, dajagc jednocz$nie
mozliwos$¢ tgcznosci miedzy uzytkownikami
/terminalami/. Obecnie jako najwazniejsze
komponenty sieci otwartej mozna wymieni¢:

- wezet sieci komputerowej MERA 60/WSK
realizujacy transmisje pakietéw danych z pet-

Komputer
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fmcenlrator
terminali
Ki
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Komput
<{ts¥
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Koncentrator
A terminoli
nr
Komputer
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Rys. 3.
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nag kontrolg poprawnosci,

- koncentrator terminali MERA 60/KT pozwa-
lajacy podtgczy¢ do sieci grupe do 8 termina-
li,

- terminal sieciowy X25,

- procesor telekomunikacyjny EC 8371 pozwa-
lajacy podtaczy¢ do sieci komputery JS EMC,
- multiplekser MERA 7909, bedacy prostsza
realizacjg procesora teletransmisji,

- modemy i konwertery pracujace z szybkos$-
cig od 600 b/s do 48 kb/s.

Srodki programowe pozwalaja na efektywne
wykorzystanie zasobdw sieci. Nalezg do nich:
- system operacyjny wezta sieci komputero-
wej,

- system operacyjny koncentratora terminali,
- oprogramowanie terminala sieciowego X25,
- metody dostepu telekomunikacyjnego BTAM
i TCAM w systemie operacyjnym OS/JS,

- pakiety programéw diagnostycznych.

Sie¢ otwarta moze by¢ wykorzystywana w
kazdym $rodowisku wyposazonym w pewng licz-
be duzych komputeréw, w ktérym wystepuje
zmienne obcigzenie i zmienna czestotliwo$¢
dostepu uzytkownikéw do zasobéw komputerow
oraz zmienna wielko$¢ zapotrzebowania na u-
stugi komputerowe.Typowymi przyktadami za-
stosowan sieci otwartej moga byé¢:

- sie¢ otwarta zawierajgca komputery wyzszych
uczelni lub duzego o$rodka badawczego.
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- sie¢ otwarta utworzona z komputeréw insty-
tutow projektowo-badawczych o podobnym pro-
filu dziatania,
- sie¢ otwarta zapewniajgca kompleksowg ob-
stuge grupy przedsiebiorstw przemystowych o
silnych zwigzkach kooperacyjnych i informacyj
nych.

Typowg konfiguracje sieci otwartej przedsta-
wia rys. 3.

Wezet sieci komputerowej MERA 60/WSK

Wezet sieci komputerowej zbudowany zostat
na bazie mikrokomputera MERA 60 /SM 1633/
i stanowi podstawowy element sieci otwartej.
Wspétpracuje on z:

- komputerami Jednolitego Systemu poprzez
procesor telekomunikacyjny EC 8371 lub mul-
tiplekser MERA 7909,

- innymi weztami sieci,

- koncentratorami terminali,

- stacjami typu RJE zbudowanymi na bazie mi-
krokomputera MERA 60 lub minikomputera
SM-4,

- terminalami sieciowymiX25,

oraz innymi elementami sieci poprzez:

- linie komutowane o matej szybkosci transmi-
sji do 240U b/s,

- linie trwate o $redniej szybkos$ci do 48 kb/s.

Wymiana informacji odbywa sie zgodnie z
protok6tem HDLC/X25. W sktad konfiguracji
wezta przedstawionej na rys. 4 wchodza:

- procesor typu M2 z pamiecig operacyjng o
pojemnosci 28 Kstow,
- jednostka dyskéw elastycznych.
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- monitor ekranowy MERA 7953 vgd,
- do oSmiu adapteréw linii HDLC/X25,
- tgczniki magistral LMO1 i LMO2.

bLaczniki magistral stuzg do zamiany standar-
dow elektrycznych magistrali MERA 60 na stan-
dard TTL i stanowig logiczne przedtuzenie ma-
gistrali MERA 60 w standardzie TTL. Wezet
winien by¢ wyposazony w takg ilo§¢ modemow,
jaka jest ilo$¢ kierunkéw do innych weztéw lub
FRONT /END PROCESOROW/, ktére on ma ob-
stugiwaé, tzn. w jaka ilo$¢ pracujacych adap-
ter6w liniowych jest wyposazony.Wwunkcje wezta
wykonywane sg przez specjalizowany system
operacyjny wezta sieci zapewniajacy realiza-
cje dolnych warstw protokétu X25. Wezet sie-
ci wyposazony jest dodatkowo w $rodki genera-
cji systemu operacyjnego wezta,, zapewniajgce
optymalne dopasowanie oprogramowania do
konfiguracji sprzetowej wezta oraz w zestaw
testow adapteréow liniowych i tgczy. Wersja
bazowa systemu operacyjnego wezta zajmuje
ponizej 8 Kstdw pamieci operacyjnej, co po-
zwala wykorzysta¢ 20 Kstéw na bufory danych
otrzymywanych 1wysytanych.

Koncentrator terminali MERA 60

Zadaniem koncentratora terminali jest za-
pewnienie mozliwo$ci podtgczenia do sieci do
o$Smiu terminali typu:
- monitor ekranowy 7953 vgd,
- drukarka DZM 180 KSR,
- grupowa jednostka zdalna monitoréow ekra-
nowych MERA 7905 z 8 monitorami typu 7910
lub innymi terminalami.



Podstawowa konfiguracja koncentratora ter-
minali, przedstawiona na rys. 5, jest identycz-
na jak wezta. Koncentrator jednakze wyposa-
zony jest jedynie w jeden adapter linii oraz do
oSmiu adapteréw dla podtaczenia terminali lub
grup terminali. System operacyjny wezta sie-
ci rozszerzony zostat w koncentratorze o war-
stwe obstugi terminala wirtualnego oraz pro-
gramy obstugi wszystkich uzywanych typéw
terminati.

Terminal sieciowy X25

Aktualnie opracowywany terminal sieciowy
X25 jest specjalnym wykonaniem Koncentra-
tora Terminali. Przy zachowaniu petnych mo-
zliwosci funkcjonalnych liczba terminali ogra-
niczona jest do jednego, co pozwala umiescic
caty sprzet w obudowie monitora ekranowego.

Mikrokomputer MERA 00
w sieci jednorodnej SM EMC

Systemy mikrokomputerowe MERA 60 /SM
1633/ przeznaczone sg do pracy na dolnym po-
ziomie sieci jednorodnej SM EMC. Zadaniem
mikrokomputera MERA 60 w sieci jest m. in. :
komunikacja z otoczeniem, zbieranie danych,
wysterowywanie elementéw pomiarowych i
wykonawczych itp. Interfejs pomiedzy mikro-
komputerem a uzytkownikiem lub obiektem za-
pewniajg moduty fizyczne i programowe przez-
naczone specjalnie do tego celu. Potagczenie
z innymi maszynami SM EMC realizowane
jest za pomocg pakietu modutow programowych
umozliwiajgcych na przyktad:

- przekazywanie danych miedzy komputerami
sieci,

- zdalny dostep do zbioréw danych umieszczo-
nych w innym komputerze sieci,

- zdalny dostep do innych zasob6w pracujace-
go komputera.

Organizacja pakietu jest modutowa, z wy-
odrebnionym zbiorem modutéw wspdipracy z
kontrélerami réznego typu linii /synchronicz-
ne, asynchroniczne, duplex/pétduplex .../,
co pozwala na tatwe uzupeinienie pakietu o ob-
stuge nowych kontroleréw transmisyjnych. ME-
RA t>0 jako mikrokomputer dolnego poziomu
siei.i Realizuje dolne warstwy protokdétu komu-
nikacyjnego TELE-SM do poziomu tacza logicz-
nego wtacznie. Opracowane $rodki sprzetowe
i programistyczne pozwalajg na realizacje po-
taczen;

- synchronicznych i asynchronicznych,

- na liniach dwupunktowych oraz wielopunkto-
wych,

- bezpos$rednich /dla matych odlegtos$ci/ oraz
odlegtych /przez modemy/konwertery/.

Mikrokomputer MERA 80 moze pracowac
w sieci jednorodnej SM EMC w nastepujacych
podstawowych trybach pracy:

- jako zdalny terminal nadrzednego kompute-
ra, co pozwala uzyskaé¢ petny dostep do jego

zasobow w celu wykonania zadan wymagaja-

cych duzej konfiguracji sprzetu,

STANDARDOM N£RA -60

MHM-60

MAG /srRALA H fSUNU, TA MORA-BO

Ikierunik transmisji syncttmniane] HOLC
MO -48000 Ni/s

MAO/smiA
zespot
taiintkort
Termnoie uiytkcHniké* (mor W)
Rys. 5.
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Schemat blokowy systemu MERA 60/KT



- jako mikrokomputer satelitarny nadrzedne-
go komputera.

W tym trybie pracy MERA 60 wykonuje
programy wprowadzane zdalnie z zasobéw
komputera wyzszego szczebla hierarchii, lecz
bez wspdtpracy w czasie ich wykonywania. W
obu wymienionych trybach pracy mikrokompu-
tera MERA 60 wystarczajgca jest jego mini-
malna konfiguracja zawierajgca:

- procesor z maksymalng pamigcig operacyj-
ng,

- monitor ekranowy,

- linig szybkiej wymiany z nadrzednym kom-
puterem sieci,

- specjalizowane kontrolery i interfejsy apa-
ratury kontrolno-pomiarowej, takie jak CA-

MAC tub IEC-625.

Dla takiej konfiguracji system operacyjny i
programy uzytkowe przechowywane sg w pa-
mieciach masowych nadrzednego komputera
sieci, ktory udostepnia swoje zasoby wspoét-
pracujagcemu z nim mikrokomputerowi MERA
60 na dwa podstawowe sposoby:

- pamieé masowag w celu przechowywania opro
gramowania systemowego i uzytkowego,

- procesor i pamie¢ operacyjng dla wykonywa-
nia ztozonych programéw /wymagajgcych du-

tar
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zej ilosci obliczen lub duzej pojemnosci pa-
mieci operacyjnej/.

Trzecim wreszcie trybem, w ktdrym MERA
60 pracowa¢ moze w sieci, jest wykorzysta-
nie go dla wykonywania funkcji komputera wyz-
szego poziomu hierarchii, tam gdzie jest to
mozliwe i ekonomicznie optacalne. JeS$li np.
komputer wyzszego poziomu /SM-4jpetnitby w
sieci tylko funkcje tranzytowe, przekazujac
informacje, mozliwe jest zastgpienie go przez
mikrokomputer MERA 60 z oprogramowaniem
witasciwym dla danego poziomu hierarchii.

W artykule niniejszym przedstawiono gtéw-
nie juz zrealizowane i dziatajgce zastosowa-
nia sieciowe systemu mikrokomputerowego
MERA 60 /SM 1633/, Ich przeglad pozwala
stwierdzi¢, ze mikrokomputer MERA 60 mo-
ze by¢ wykorzystany w trzech zdecydowanie
réznych strukturach sieciowych:

- jako terminal typu IBM 3270 lub 3780 w hie-
rarchicznym systemie JS EMC,

- jako mikrokomputer do budowy komponen-
tow podsieci komunikacyjnej sieci otwartej
/IWezet Sieci Komputerowej, Koncentrator
Terminali, Terminal Sieciowy X25/,

- jako komputer dolnego poziomu jednorod-
nej sieci hierarchicznej SM EMC.
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OPROGRAMOWANIE SYSTEMU

MIKROKOMPUTEROWEGO MERA 60 /SM 1633/

W artykule przedstawiono aktualny stan o-
programowania podstawowego mikrokompute-
ra MERA 60 /SM-1633/, jego tendencje roz-
wojowe i ich miejsce w planach RWPG zwigza-
nych z trzeciag kolejnosciag systeméw mikrokom-
puterowych.

Struktura oprogramowania podstawowego
mikrokomputera MERA 60 /SM-1633/

Oprogramowanie mikrokomputera MERA 60
/ISM-1633/ spetniajgce warunek kompatybil-
nos$ci z oprogramowaniem wzorca /PDP-11
firmy DEC/ zostatoznacznie rozszerzone i
juz obecnie posiada wiele cech pozwalajgcych
oceni6é ten system komputerowy, jako jeden z
najlepiej oprogramowanych w swojej klasie.
Pozwala to stosowa¢ go w wielu dziedzinach
gospodarki i umozliwig dalszy rozwdj opro-
gramowania oraz powiekszanie obszaréw za-
stosowan. Bazg dla rozwoju zastosowan jest
zestaw modutéw oprogramowania podstawowe-
go i narzedziowego. Aktualny stan i podziat
oprogramowania podstawowego mikrokompu-
tera MERA 60 /SM-1633/ przedstawia rys. 1.

Systemy operacyjne

System operacyjny RT-60 V04 /RAFOS I/
Bazowym systemem operacyjnym dla mikro-
komputera MERA 60 /SM-1633/ jest system
RT-60 V04 /RAFOS Il/. Jest to system uni-
wersalny umozliwiajgcy zaré6wno tworzenie
oprogramowania jak i realizacje zadan w cza-
sie rzeczywistym. System przeznaczony jest
w zasadzie dla jednego uzytkownika, z mozli-
wosécig realizacji dwdch zadan jednoczes$nie.
Minimalna konfiguracja dla pracy z systemem
RAFOS Il powinna zawiera¢:
- 12 K sté6w pamieci operacyjnej,
- konsole operatorska,
- dowolne urzadzenie pamieci masowej o do-
stepie bezposrednim.

System sktada sie z kilku grup programéw,
z ktérych najwazniejsze to:
- monitory systemowe,
- handlery /drivery/ urzadzen zewnetrznych,
- programy ustugowe.
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Monitory systemowe niezaleznie od typu
sktadajg sie z trzech zasadniczych czeSci:
RMON - programy rezydujgce na state w pa-
mieci i zapewniajgce sterowanie pozostatymi
sktadnikami systemu, USR - programy zarzg-
dzajgce operacjami wejscia-wyjsScia oraz
KMON - programy sterujgce komunikacja
uzytkownika z systemem. W aktualnej wersji
mikrokomputera eksploatowane sg dwa typy
monitoréw SJ i F/B. Monitor SJ jest progra-
mem sterujgcym pracg jednozadaniowga dla
prostych zastosowan w czasie rzeczywistym.
Dla prawidtowej pracy wymaga 12 K stéw pa-
mieci operacyjnej, z czego 2 K stowa zajmuje
RMON. Monitor F/B daje dodatkowo mozli-
wos$¢ jednoczesnej realizacji 2 programoéw w
dwoéch obszarach pamieci FOREGROUND i
BACKGROUND o odpowiednio wyzszym i niz-
szym priorytecie. Praca z monitorem F/D
wymaga 16 K stdw pamieci operacyjnej oraz
zegara systemowego.

System RT-60 V04 moze pracowac¢ ponadto
z monitorem XM stosowanym w przypadku,
gdy rozwigzania sprzetowe MERA-60 pozwa-
lajg na adresowanie pamieci operacyjnej do
256 KB /pakiet Memory Management Unit/.
Opracowywane sg dwa kolejne monitory - re-
zydentny oraz umozliwiajacy prace z podziatem
czasu. System RT-60 V04 wspdbipracuje z han-
dlerami podstawowych urzgdzen zewnetrznych
wchodzacych w sktad konfiguracji mikrokompu-
tera MERA 60. Posiada on takze mozliwos¢
tatwego i szybkiego tworzenia nowych handle-
réw dla niestandardowych urzadzenA. Programy
ustugowe systemu operacyjnego zapisane sg w
postaci naktadek /overlay/ na dostepnym urzg-
dzeniu pamieci masowej i wykonywane sg na zy-
czenie uzytkownika. W zestawie tych progra-
moéw znajduja sie m. in. :
EDIT - podstawowy program edycji programow,
PIP - program wymiany informacji miedzy u-
rzagdzeniami peryferyjnymi,
DUP - program obstugi urzadzen zewnetrznych,
DIR - program obstugi katalogéw dyskowych,
LINK - program tgczacy.
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Rys. 1. Struktura oprogramowania podstawowego i narzedziowego mikrokomputera

MERA 60 /SM 1633/.

LIBR - program obstugi bibliotek,

DUMP - program wydruku zawartos$ci pamieci
dyskowej,

FILEX - program wymiany zbhioréw,

SRCCOM - program poréwnania tekstéw zré-
dtowych,

BINCOM - program poréwnania programow
binarnych,

ODT - program testowania i uruchamiania
oprogramowania.

Oprécz dwéch podstawowych zadan realizo-
wanych w systemie RT z monitorem F/B, sy-
stem ma mozliwo$¢é kontroli i sterowania reali-
zacjg 6 zadan systemowych. Sg to programy
specjalnego przeznaczenia realizujagce pojedyn-
cze, drobne funkcje w systemie. Nastepujace
zadania systemu RT moga byé np. realizowane
jako zadania systemowe:

EL /Error Logging/ - $ledzenie btedéw opera-
cji wejsScia-wyjscia oraz prowadzenie ich sta-
tystyki,

QP /Queue Package/ - kolejkowanie zbiorow
do wydruku.

W celu tatwego komunikowania sie z uzytko-
wnikiem, system RT realizuje zestaw bezpo-
$§rednich dyrektyw podawanych badZ przez ope-
ratora z konsoli, badZ uzytych jako zbidr z ze-
stawami komend jezyka JCL /Job Control Lan-
guage/. Wiekszo$¢ oméwionych nizej elemen-
tow oprogramowania jest $§cisle zwigzana z sys-
temem RT-60 V04. Wiekszo$¢ modutéw progra-

mowych zostato uruchomionych i pracuje pod
kontrolg tego systemu.

System operacyjny SRT

Dla zastosowan w systemach sterowania mi-
krokomputer SM-1633 wyposazony zostat w sy-
stem operacyjny SRT; Jest to system rezydent-
ny, przeznaczony dla matych konfiguracji pra-
cujgcych w czasie rzeczywistym i zwigzanych
z obiektem sterowanym. Pracuje on w rezimie
wieloprogramowym, dopuszczajgc mozliwos$¢é
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jednoczesnej realizacji 16 programoéw. Progra-
my uzytkowe mogg wykonywac¢ zestaw makro-
instrukcji systemowych pozwalajgcych na ste-
rowanie zadaniami i zarzgdzanie operacjami
wejscia-wyjécia. System posiada bardzo pros-
ty i $ciSle zdefiniowany aparat rozbudowy o no-
we makroinstrukcje oraz handlery nowych urzg-
dzen zwiagzanych z obiektem sterowanym.

Jezyki i systemy programowania

Jezyki programowania

Podstawowym jezykiem programowania dla
mikrokomputera MERA 60 /SM 1633/ jest je-
zyk symboliczny /makroassembler/ MACRO,
realizujagcy podstawowy zestaw instrukcji pro-
cesora /LSI 11/03/. W jezyku tym zostaty za-
implementowane wszystkie mozliwo$ci dostar-
czane przez procesor, takie jaktuzycie rejes-
trow i stosu, zréznicowany i bardzo bogaty zes-
taw trybow adresacji, dziatanie na bitach, wywo-
tywanie i reagowanie na przerwania progra-
mowe. Biblioteka zwigzana z translatorem
dostarcza bogaty zestaw makroinstrukcji /zg-
dan programowych/ realizujagcych operacje
wejsScia-wyjscia oraz inne dziatania na ele-
mentach systemu, statych polach pamieci itp.
MERA 60 /SM-1633/ pracuje takze z interpre-
tatorem jezyka BASIC, przeznaczonym dla po-
czatkujgcych programistéw oraz dla wykony-
wania prostych zadan uzytkowych w trybie na-
tychmiastowym. Zaimplementowany na SM 1633
interpretator umozliwia miedzy innymi:

- biezgcg analize poprawnosci dyrektyw i pet-
ng diagnostyke btedéw programowych,

- peiny zestaw funkcji operujgcych na zmien-
nych tekstowych,

- mozliwo$¢ definiowania funkcji przez uzyt-
kownika,

- formatowany wydruk,

- mozliwos$¢ przekazywania sterowania z pro-



gramu do programu, z przekazywaniem danych
przez wspélny obszar pamieci.

Podstawowym jezykiem wyzszego rzedu jest
FORTRAN 1V przeznaczony gtownie do reali-
zacji algorytmoéw obliczeniowych. Opracowane
i rozwijane w dalszym ciggu specjalizowane
biblioteki procedur wywotywane w tym jezyku
/DSC-625, CAMAC, SSP, LSP, PLOT, GRAF
...l powoduja, ze FORTRAN IV jest r6wniez
bazowym jezykiem dla realizacji systemoéw
wspomagania projektowania i systemoéw kon-
trolno-pomiarowych. Oprdcz funkcji wynika-
jacych z realizacji wyzej wspomnianego stan-
dardu translator jezyka pozwala na:

- stosowanie wyrazen jako wskaznikéw macie-
rzy,

- stosowanie dodatkowych instrukcji wejsci-
wyjscia,

- wywotywanie procedur monitora,

- uzycie debuggera FDT w czasie uruchamia-
nia i testowania programow.

Najwyzej zorganizowanym jezykiem funkcjo-
nujagcym na mikrokomputerze MERA 60 /SM
1633/ jest PASCAL /OMSI-I/ stanowigcy za-
réwno narzedzie do opracowania systemoéw
obliczeniowych jak i systeméw zarzgdzania.
Struktury danych oraz implementacja wielu
funkcji jezyka predystynuje go takze do reali-
zacji oprogramowania systemowego. Zaimple-
mentowana na MERA 60 /SM 1633/ wersja
jezyka PASCAL posiada nastepujgce cechy i
mozliwosci:

- zmienne statyczne i dynamiczne,

- instrukcje proste i strukturalne,

- mozliwo$¢ realizacji procedur dziatajagcych
na plikach,

- dotgczanie podprograméw w jezyku FORT-
RAN,

- dotaczanie fragmentéw programow pisanych
w MACRO,

- oddzielna translacja programoéw,

- mozliwo$¢ uruchamiania programéw w trybie
dialogowym,

- mozliwo$¢.optymalizacji programu uzyska-
nego po pierwszym etapie translacji /program
v MACRO/.

Przyktadem specjalizowanego jezyka progra-
mowania pracujgcego na SM 1633 jest CASIC
przeznaczony do tworzenia systeméw kontrolno-
pomiarowych zrealizowanych na konfiguracji
MERA 60 z systemem CAMAC. Prosta struktu-
ra jezyka /podobna do struktury BASIC/ pozwa-
la na tatwe tworzenie programoéw sterowania
blokami funkcjonalnymi /poprzez blok 106A
lub 109/ i sterowania urzgdzeniami podtgczo-
nymi przez te bloki do systemu komputerowe-
go. Interpretator jezyka zapewniajgcy bardzo
wysoka efektywno$¢ wykonania programu wyni-
kowego, zblizong do programoéw pisanych w
ASSEMBLERZE, powoduje ze CASIC jest szyb-
kim i efektywnym narzedziem do programowa-
nia systemow' automatyzacji eksperymentu na-

ukowo-badawczego i systeméw kontrolno-pomia-

rowych.

System MU BASIC i MODULA 1l

Oprécz oméwionych jezykéw programowania
mikrokomputer MERA 60 wyposazony jest w
systemy programowania MU BASIC i MODU-
LA II.

MU BASIC jest systemem programowania
umozliwiajacym réwnoczesne tworzenie i uru-
chamianie programoéw w jezyku BASIC przez
wielu uzytkownikéw. System posiada rozbudo-
wany aparat ochrony zbioréw danych i progra-
mow, zapewnia obstuge do 8 niezaleznie dzia-
tajacych uzytkownikéw, rozdzielajac wirtual-
nie mozliwos$ci systemu operacyjnego i jezyka.

System MODULA 1l, bedacy rozwinigeciem
jezyka PASCAL, zawiera wiasny program ste-
rujagcy, zestaw bibliotek oraz aparat wspétpra-
cy z uzytkownikiem. Podstawowe wtasnosci,
oprécz wszystkich wtasciwos$ci jezyka PASCAL,
sg nastepujace:

- mozliwo$¢ rozdzielenia programéw na modu-
ty - definiujacy i wykonawczy,

- rezim multiprogramowania oparty o kopro-
gramy,

- dostep do zbioréw na poziomie jezyka ma-
szynowego,

- mozliwo$ci rozszerzenia jezyka poprzez
dotaczenie modutéw opracowanych przez uzyt-
kownika.

Taka rozbudowa systemu sprawia, ze jest
on efektywny w uzyciu jedynie w systemach z
rozszerzong pamiecig. Obecnie jest on eksploa-
towany na komputerze SM-4 pod kontrolg sy-
stemu operacyjnego RT-60 V04 i docelowo
przeznaczony jest dla systemu MERA 60 w
wersji zrozszerzong pamiecia.

Wielodostepny, Interakcyjny System Realizacji

Zadan Uzytkowych z Podziatem Czasu MASTER
Wielodostepny, Interakcyjny System Realiza-

cji Zadan Uzytkowych z Podziatem Czasu MA-

STER stanowi narzedzie dla realizacji wybra-

nych uzytkowych systemoéw obstugi masowej ,

takich jak:

- systemy wspomagania nauczania,

- systemy wspomagania prac inzynierskich,

- systemy obstugi operacji bankowych,

- systemy dyspozytorskie,

- systemy zbierania danych.

System uzytkowy ztozony jest z dwéch ele-
mentow:
- systemu MASTER dostarczonego przez pro-
ducenta,
- biblioteki procedur wykonawczych realizujg-
cych zadania uzytkowe z zakresu dowolnej pro-
blematyki. Procedury wykonawcze mogg by¢
opracowane przez uzytkownika wg okreslonych
regut.

System MASTER realizuje funkcje ustugowe,
do ktérych nalezg:
- podziat czasu pomigedzy zadania ze zmiennym
/automatycznie okreslanym/ kwantem czasu,
- petna obstuga operacji we/wy,w tym operacji
dotyczacych terminala oraz zbioréw danych.



- koordynacja ruchu zadah w systemie uzytko-
wym /inicjowanie, koAczenie, zmiany stanu
zadan/.

System MASTER dostarcza mechanizmy poz-
walajagce uzytkownikowi na:
- jednoczesne wykonywanie wielu zadan w ra-
mach jednego systemu uzytkowego /liczba za-
dan moze przewyzsza¢ liczbe terminali/,
- przekazywanie zadan pomiedzy terminalami
/z mozliwo$cig oczekiwania zadania na zwol-
nienie terminala/,
- petng komunikacje pomiedzy terminalami,
- dialogowg wspdtprace uzytkownika z syste-
mem uzytkowym,
- prostag zmiane biblioteki zadan /wymiana,
usuwanie, dodawanie zadan/,
- niezalezno$¢ sposobu realizacji zadania od
terminala.

Biblioteka programow

Zastosowanie techniki komputerowej w tak
waznych dziedzinach jak prace naukowo-badaw-
cze, eksperymenty naukowe czy systemy kon-
trolno-pomiarowe wymagajg bogatego zestawu
narzedzi programowych, wspomagajacych re-
alizacje tych systeméw. Mikrokomputer ME-
RA 60 /SM 1633/ wyposazony jest dla tego ce-
lu w specjalizowane biblioteki procedur wyko-
rzystywane w jezykach MACRO, FORTRAN
i PASCAL.

Biblioteka programoéw obliczen naukowych
SSP

Jest to zestaw ponad 100 procedur napisa-
nych w jezyku FORTRAN, realizujgcych stan-
dardowe obliczenia z zakresu:
- opracowania danych statystycznych,
sortowania danych,
- korelacji,
- analizy regresji liniowej,
- obliczeA macierzowych,
- analizy Fouriera,
- réwnan liniowych i nieliniowych,
- catkowania numerycznego.

Procedury biblioteki stanowig podstawowe
narzedzie w pracach obliczeniowych oraz w
analizie wynikéw eksperymentéw. Zadna z pro-
cedur nie wykorzystuje operacji wejécia-wyj-
§cia, dajac mozliwos$¢ elastycznego ich stoso-
wania, a cata biblioteka ma charakter otwarty,
co umozliwia tatwe uzupetnienie i rozszerze-
nie funkcjonalnos$ci jej stosowania.

Biblioteka procedur laboratoryjnych

Jest to zestaw programoéw specjalizowanych
dla wspomagania i obstugi eksperymentéw la-
boratoryjnych. Zawiera ona 8 procedur wywo-
tywanych w programach obliczeniowych w jej-
zyku FORTRAN i wykonujgcych nastepujace
funkcje:
- wykrywanie pikéw /skok6éw/ w strumieniu
danych o strukturze falowej,
- wykrywanie pikéw w falowych segmentach
nieciggtego strumienia danych,
- tworzenie histogramu okreélajgcego liczbe

elementéw w strumieniu danych nalezgcych do
okres$lonych kategorii,

- tworzenie histogramu podajacego liczbe ele-
mentéw w strumieniu danych nalezacych do jed-
nego lub wiecej przedziatéw liczbowych,

- funkcja szybkiej transformacji Fouriera,

- okres$lanie widma amplitudy,

- okreslanie widma mocy /relacje miedzy mocga
a czestotliwos$ciag sygnatéw/ jako zbioru wspét-
czynnikéw Fouriera,

- funkcje korelacji.

Ponadto pakiet wykorzystuje standardowe pro-
cedury jezyka FORTRAN zapisane w bibliotece
FORL IB.

Biblioteka procedur obstugi interfejsu IEC-625
W zastosowaniach komputeréw w automatyza-

cji eksperymentu oraz w systemach kontrolno-

pomiarowych, niezbedne jest reagowanie na

zdarzenia w $rodowisku laboratoryjnym i szyb-

ka obstuga tych zdarzen jak réwniez przetwa-

rzanie pomiaréw. Celem wspomagania pracy

uzytkownika systeméw kontrolno-pomiarowych

pracujacych w standardzie interfejsu IEC-625

/IEEE 488/ opracowano zestaw 42 procedur w

jezyku FORTRAN wywotywanych w programie,’

implementujgcych na poziomie programowym

wszystkie funkcje interfejsu IEC-625 /SH, AH,

T, L, SR, RL, PP, DC, DT, C/. Procedury

umozliwiajg:

- nadawanie i odbieranie danych,

- transmisje asynchroniczng i synchroniczna,

- zdalne sterowanie interfejsem i przyrzada-

mi,

- realizacje obstugi urzagdzen,

- przetaczanie stanu urzadzen,

- diagnostyke i obstuge bieddw,

- wykonanie funkcji specjalnych,np. rozszerze-

nie standardowej listy urzadzen, okre$lenie

TIME-OUT itd. td.

Procedury te wywotywane sg w programach
uzytkowych za pomocag zwyktej instrukcji CALL,
tworzac w ten sposdéb naturalne rozszerzenie
jezyka FORTRAN dla zastosowan w systemach
kontrolno-pomiarowych. Dane odczytywane z
przyrzagdu moga by¢ przechowywane w pamie-
ci i przestane do innego przyrzadu lub wyko-
rzystane w dowolnych obliczeniach.

Biblioteka procedur systemu CAMAC

Dla automatyzacji eksperymentéw nauko-
wych i systemoéw laboratoryjnych, opartych
0o system CAMAC, opracowano biblioteke
programéw zgodnie z dokumentem ESONE/
SR/01 "Subroutines for CAMAC". Biblioteka
ta zawiera 28 procedur wykorzystywanych
przez programy pisane w jezyku MACRO i
FORTRAN. Podprogramy podstawowe zapew-
niajg realizacje elementarnych funkcji na ma-
gistrali kasety CAMAC, takich jak:
- generowanie cyklu"zerowania ZS2,
- ustawianie linii C, |1,
- testowanie liniij
- deklaracje i testowanie zgtoszen z kasety
- generacja petnego cyklu NAF,



Podprogramy blokowe zapewniajg realiza-
cje transmisji blokowych wg nastepujacych
zasad:

- wykonywanie pojedynczej operacji CAMAC
dla kolejnych adresow,

- wykonywanie pojedynczej operacji CAMAC
w trybie przeszukiwania na podstawie odpo-
wiedzi Q,

- wykonanie okreslonej operacji CAMAC w
trybie powtérzen,

- wykonywanie okre$lonej funkcji CAMAC o
niezmienionym adresie w trybie STOP /za-
konczenie po wyzerowaniu licznika powtérzen
lub po negatywnej odpowiedzi Q/,

- wykonanie okre$lonej funkcji CAMAC w usta-
lonej sekwencji adresow.

Biblioteka procedur graficznych

Procedury tej biblioteki opracowane dla mo-
nitora graficznego z ekranem 256 x 512 punktéw
zapisane zostaty w jezyku FORTRAN i realizujg
nastepujgce funkcje:
- zaktadanie i obstuga zbioru graficznego /zbio-
ru informacji, z ktérych tworzony jest obraz/,
- wySwietlanie zbioru graficznego,
- generacja segmentéw obrazu oraz podstawo-
wych figur geometrycznych i przesuniec,
- wyséwietlanie wykreséw funkcji w uktadzie
wspo6trzednych,
- zapisanie, odczytanie oraz modyfikacja zbio-
ru graficznego, segmentéw i elementéw obrazéw
- obstuga manipulatora /joystick/ i klawiatury,
- definiowanie tworéw geometrycznych przy po-
mocy podstawowych figur geometrycznych,
- przeksztatcenia: symetria i obrot.

Ponadto do biblioteki dotgczony jest program
konwersacyjnego tworzenia obrazéw w celu u-
mozliwienia korzystania z funkcji oprogramowa-
nia bezposrednio z monitora graficznego, z po-
minigciem programu uzytkowego w jezyku
FORTRAN.

Biblioteka procedur pisaka X-Y

Jest to zestaw programoéw napisanych w je-
zyku FORTRAN i MACRO, pozwalajgcych na
wykonanie typowych funkcji pisaka X-Y. Ele-
mentarng funkcja biblioteki jest przemieszcza-
nie pisaka w dane potozenie okre$lone przez pa-
re liczb, bedacych wspo6trzednymi punktu doce-
lowego. W oparciu o te funkcje realizowane sg
nastepujgce elementy:
- kre$lenie linii, osi wspdétrzednych,
- kre$lenie liter, symboli,
- definiowanie uktadu wspétrzednych,
- skalowanie,
- okreélanie miejsca potozenia pisaka,
- kreélenie linii przerywanych,
- rezerwacja bufora dla elementéow rysunku.

Jest to zestaw funkcji realizowany prz‘ez naj-
prostszy pisak X-Y. Biblioteka ta bedzie rozbu-
dowywana dla innych urzadzen kreslagcych(wypo-
sazonych w sterowanie mikroprocesorowe, po-
siadajgcych wieksze mozliwos$ci funkcjonalne i
duzg doktadnos$¢ kre$lenia.
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Systemowe programy i pakiety ustugowe -

Praca z systemem operacyjnym wymagajaca
gtebokiej znajomosci systemu jest dos$¢ trudna
dla przecietnego uzytkownika. Przygotowanie
przez producenta odpowiednich narzedzi progra-
mowania powoduje przesuniecie wszystkich lub
przynajmniej niektérych $srodkéw kontaktu uzyt-
kownika z systemem na wyzszy poziom logicz-
ny. Mikrokomputer MERA 60 posiada stale roz-
szerzany zestaw systemowych $rodkéw stano-
wigcych narzedzia prograrhowania.

Systemy dziatania na tekstach

Uzytkownik podstawowego systemu, tworzacy
wiasne oprogramowanie, kontaktuje sie z syste-
mem przede wszystkim poprzez standardowe
edytory programéw np. EDIT czy TECO. Na mi-
krokomputerze MERA 60 zostat uruchomiony
rozbudowany edytor K52 przeznaczony do pra-
cy z monitorem, posiadajacy oprécz standardo-
wych funkcji edytora nastepujace mozliwosci:
- edycja z dostepem do catego ekranu,
- praca wrezimie "alternate keypad", tzn. wy-
korzystanie klawiatury numerycznej, jako kla-
wiatury funkcyjnej,
e szukanie tekstu
e usuwanie znaku/stowa
0 cofanie o znak/stowo w tyt i przdd,
- uzywanie zbioré6w pomocniczych oprécz zbio-
ru podstawowego,
- poruszanie sie po stronach tekstu w przéd i
w tyth

Z edycjag tekstu, w szerszym znaczeniu, zwig-
zany jest podsystem przetwarza -
nia tekstéw SPT-6 0 pozwalajgcy na
tworzenie, przetwarzanie, przechowywanie oraz
wyprowadzenie dowolnych zbioréw tekstowych.
System jest wielodostepny i w aktualnej wersji
daje mozliwo$¢ pracy z 4 stanowisk jednoczes$-
nie. System zapewnia kazdemu uzytkownikowi
mozliwo$¢:

- okreslenia wtasnego zbioru tekstowego,

- podziatu tekstu na strony, wiersze,

- okreédlenia wielko$ci zbioréw,

- pracy z wieloma zbiorami réwnoczes$nie,

- kopiowania zbioréw,

- przenoszenia fragmentéw tekstow ze zbioru
do zhioru,

- wykonywania innych operacji zwigzanych z
dziataniem na fragmentach dostepnych zbiorow.

Siystem pozwala ponadto na okres$lenie forma-
tu wydruku informacji tekstowej z automatycz-
nym podziatem na strony, akapity, numerowa-
nie stron, zapisem tytutéw i nagtowkoéw oraz,
w przypardku wiekszych tekstow, automatyczng
generacje spisu treéci. System przetwarzania
tekstow SPT-60 moze byé wykorzystywany ja-
ko system uzytkowy dla generacji i przetwa-
rzania tekstow w pracach administracyjnych,
biurowych, redakcjach czasopism, gazet itp.,
a rownoczes$nie stanowi dla programistéw wy-
godne narzedzie tworzenia i poprawiania pro-
gramoéw Zzrodtowych.



Do klasy systeméw wspoétpracy z tekstami
nalezy jeszcze zaliczy¢ specjalizowany pro-
gram DOC-60. DOC-60 jest programem prze-
znaczonym do automatycznego, wielokrotnego
drukowania dokumentacji, katalogow, folderow,
korespondencji, w takim samym lub za kazdym
razem innym uktadzie graficznym, na bazie
tekstu /stanowigcego tres¢ merytoryczna/,
umieszczonego w postaci zwartej na nos$nikach
magnetycznych. Informacja wejsciowa dla pro-
gramu DOC jest tekstem, ktéry mozna przy-
gotowa¢ za pomocg dowolnego edytora pracu-
jacego w systemie RT-60 V04.

W wyniku dziatania programu DOC-60 powsta*
je dokument ze standardowga wielkoscig stron
72 linie po 59 znakéw w kazdej. Wyrownywane
sg marginesy, przeprowadzana jest adjustacja,
automatycznie zapisywane sg nagtowki stron,
tytuty rozdziatdéw i podrozdziatow oraz wypro-
wadzany jest spis tresci dokumentu. Drukowa-
nie tekstu w spos6b dwukolumnowy zapewnia
mozliwos$¢ redakcji w wydruku dokumentu nie
réznigcego sie od postaci drukowanej w wydaw-
nictwach specjalistycznych.

Systemy wspOipracy ze zbiorami dyskowrymi

W pracach zwigzanych z rozwojem oprogra-
mowania uzywane sg najczesciej zbiory na nos-
nikach zewnetrznych zapisywane i przetwarza-
ne przez programy systemu operacyjnego w
standardowy jednolity sposéb /dostep bezposre-
dni wzgledny do rekordéw o dtugos$ci 512 baj-
téw/. Aby umozliwié¢ uzytkownikowi okres$le-
nie i prace z wtasnymi zbiorami o strukturze
i dostepie najodpowiedniejszym dla tworzone-
go systemu uzytkowego opracowano pakiet dys-
kowych metod dostepu, zaréwno dla dyskéw
elastycznych, jak i dyskow "twardych".

Dyskowe metody dostepu stanowig pakiet pro-
gramow zapewniajgcy tworzenie, formatowa-
nie oraz obstuge zbiordw z trzema podstawowy-
mi organizacjami: sekwencyjng, bezpos$rednig
i indeksowo-sekwencyjng. Metody dostepu po-
zwalajg na sekwencyjne przetwarzanie zbioréw
o dowolnej organizacji, dajg mozliwo$¢ bezpo-
$Sredniego dostepu do rekordéw zbioru o orga-
nizacji bezposredniej oraz zapewniaja przetwa-
rzanie rekordéw zbioru indeksowego w sposéb
indeksowy i/lub indeksowo-sekwencyjny. Pod-
stawowe wtasno$ci omawianego pakietu mozna
okre$li¢ nastepujaco:

- rekordy zbiorow sa statej dtugosci bedacej
wielokrotnos$ciag stowa,

- dtugosé rekordow jest dowolna w zakresie do
32760 bajtow,

- klucz o metodzie bezpos$redniej oraz indeks
w metodzie indeksowej zajmujg diugos$¢ stowa.

Dyskowe metody dostepu pozwalajg realizowa¢
podstawowe funkcje manipulacji zbiorami:
OPEN - otwarcie zbioru,

CLOSE - zamkniecie zbioru,
READ - czytanie rekordu,
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WRITE - pisanie rekordu,

DELETE - usuwanie rekordu,

REW - ustawianie na poczatek zbioru

oraz inne funkcje zwigzane z obstuga danego
typu zbioru. Ponadto pakiet ten zawiera kilka
programéw niezaleznych, pozwalajgcych m. in.
na wstepne formatowanie okreslonego zhioru
oraz reorganizacje zbioru o dostepie indekso-
wym. Z uwagi na fakt wiaczenia elementéw pa-
kietu dyskowych metod dostepu do bibliotek sys-
temowych SYSMAC. SML i SYSLIB. OBJ wszys-
kie funkcje pakietu moga by¢ wykorzystywane
zarébwno w MACRO jak i w jezykach FORTRAN
IV i PASCAL.

System manipulacji na zbiorach

Opisany wyzej pakiet dyskowych metod doste-
pu posiada mozliwos$ci zarzgdzania zbiorami,
ograniczone z uwagi na mozliwoséci no$nikow
informacji /dyski elastyczne/. Z chwilg poja-
wienia sie w konfiguracji mikrokomputera dys-
ku twardego o pojemnosci tgcznej od 5 - 20 MB
powstata takze konieczno$¢ stworzenia Srodkow
programowych, pozwalajgcych na tworzenie i
manipulacje zbiorami o mozliwo$ciach dostoso-
wanych do zwiekszonej pojemnos$ci pamieci ma-
sowych. Jednocze$nie opracowanie nowej meto-
dy dostepu nie dyskwalifikuje, w stosunku do
dyskéw twardych, uzycia wyzej opisanych me-
tod.

Nowym $rodkiem programowym przeznaczo-
nym do zarzadzania zbiorami jest metoda dos-
typu indeksowego i indeksowo-sekwencyjnego
do zbioréw o organizacji indeksowej. W stosun-
ku do metod opisanych poprzednio, poza mozli-
wos$ciami realizacji operacji standardowych,
nowa metoda zawiera wiele nowych cech i udo-
godnien m. in. :

- mozliwo$¢ deklarowania dowolnej dtugosci
rekordow,

- wartos$ci indekséw sg wielkoSciami alfanume-
rycznymi,

- dynamiczny przydziat indekséw dla poszcze-
gbélnych poziomoéw indeksowania,

- dynamicznie okres$lona liczba pozioméw in-
deksowania.

Dla zbioréw o tej organizacji i z ta metoda
dostepu opracowano ponadto maty system za-
rzgdzania zbiorami dajgcy mozliwo$¢:

- wprowadzania rekordéw do zbioréw ze stano-
wisk manualnych oraz ze zbioréw o innych or-
ganizacjach,

- wyszukiwania rekordéw o podanych cechach,
- wyprowadzania i manipulacji na rekordach o
podanych warto$ciach poszczegd6lnych pdl,

- prostego podstawowego przetwarzania danych
zawartych w poszczegdlnych polach rekordéw.

System ten przeznaczony jest przede wszyst-
kim dla zastosowan ekonomicznych w realiza-
cji prac,zwigzanych z obstugg kartotek w przed-
siebiorstwach przemystowych oraz we wszyst-
kich innych pracach zwigzanych ze zbieraniem
i przetwarzaniem informacji.



Podsystem wielodostepu

Podstawowy system operacyjny mikrokompu-
tera MERA 60 /SM 1633/ - RT-60 V04 jest sy-
stemem jednodostepnym, co powoduje do$¢ niski
stopien wykorzystania zasob6w sprzetowo-pro-
gramowych, szczeg6lnie w pracach nad rozwo-
jem oprogramowania. Usuniecie tych niedogod-
no$ci mozna uzyska¢ poprzez zastosowanie pod-
systemu wielodostepu MTTS/RT-60. Jest to
zestaw programow wykorzystujgcych obydwa
rozdziaty FOREGROUND i BACKGROUND dwu-
zadaniowego monitora systemu RT i umozliwia
jednoczesng prace 2-5 uzytkownikéw komputera,
dajac mozliwo$é réwnoczesnej:

- edycji tekstéw z pomocg edytora EDIT,

- uruchamiania prac z pomocg programu
BATCH,

- uruchamiania prac, ktérych opisy umiesz-
czone sg w zbhiorach posrednich,

- wykonywania dyrektyw systemu RT-60 V04.

MTTS/RT-60 pracuje na zasadzie réwnego
podziatu czasu procesora miedzy wszystkich
aktywnych uzytkownikéw oraz zadanie pracuja-
ce w drugim obszarze. Zadania realizowane
przez uzytkownikéw umieszczane sg w kolejce
i uruchamiane wg zasady FIFO przez program
sterujgcy systemu MTTS. Wykonywane jest tak-
ze przetgczenie konsoli na terminal, z ktérego
zadanie jest aktualnie uruchamiane. Ponadto
system MTTS wyprowadza na drukarke syste-
mowa kopie wszystkich komunikatéw wyprowa-
dzanych na konsole operatorskg w trakcie pra-
cy zadania.

Oprogramowanie komunikacyjne 1 specjalne

Ta grupa $rodkéw programowych zawiera o-
programowanie stuzgce jako narzedzie do pra-
cy specjalnych wersji mikrokomputera MERA-
-60, przystosowanych do pracy w strukturach
hierarchicznych wielomaszynowych i sieciach
komputerowych. Zawarte sg w niej programy
realizujgce odpowiednie protokéty komunika-
cyjne, specjalizowane systemy operacyjne po-
szczegb6lnych elementéw sieci, oprogramowa-
nie emulacyjne oraz systemy zarzadzania pra-
cg sieci.

Protok6ty komunikacyjne

Pierwszym protok6tem komunikacyjnym zrea-
lizowanym na mikrokomputerze MERA 60 /SM
1633/ jest protokét transmisji synchronicznej
BSC. Oprogramowanie transmisji wg protoko-
tu BSC pozwala na wykorzystanie mikrokompu-
tera MERA 60 w uktadach wielomaszynowych
i terminalowych z systemami JS EMC, dla kt6-
rych protoké6t ten jest podstawowym standar-
dem komunikacyjnym. Oprogramowanie reali-
zuje wszystkie funkcje standardowego photokd-
tu BSC oraz pewne funkcje dodatkowe,zapew-
niajgc przede wszystkim:
- mozliwo$é pracy zaréwno synchronicznej jak
i asynchronicznej z szybkos$cig transmisji do
9600 b/s,
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- mozliwo$¢ pracy "punkt-punkt" oraz w wie-
lopunkcie,

- mozliwo$¢ pracy w kodach EBCDIC oraz
ASCII,

- dostep poprzez standardowe zadanie pro-
gramowe READ i WRITE,

- mozliwo$¢ pracy w trybie znakowym i trans-
parentnym,

- istnienie podprograméw obstugi standardo-
wych sekwencji wymiany informacji.

Opracowanie oprogramowania komunikacyj-
nego wg protok6tu BSC pozwolito na realiza-
cje emulatorow dwéch typéw terminali inteli-
gentnych wspotpracujgcych z komputerami
JS.

Emulatory terminali inteligentnych

Wobec powszechnego stosowania w krajach
RWPG komputeré6w JS EMC oraz szerokiego
wykorzystania komputeréw IBM, powstat pro-
blem zapewnienia dostepu do zasob6éw tych
maszyn dla duzej liczby uzytkownikéw pracu-
jacych w zaktadach rozproszonych. Problem
ten rozwigzuje opracowane na mikrokompute-
rze MERA 60 oprogramowanie emulacyjne,
dajace mozliwo$é stosowania mikrokompute-
ra, jako zdalnego terminala inteligentnego.
Opracowane oprogramowanie zapewnia prace
mikrokomputera MERA 60 w jednym z czte-
rech roztgcznych trybow:

- jako terminal wsadowy,
3780,

- jako terminal interakcyjny,
IBM 3270,

- jako wielostanowiskowa stacja przygotowa-
nia danych wejSciowych do dalszego przetwa-
rzania w komputerze centralnym,

- jako mikrokomputer przeznaczony do redak-
cji-i wydruku informacji otrzymanych w wy-
niku przetwarzania w-komputerze centralnym.

odpowiednik IBM

odpowiednik

Dodatkowo MERA 60 moze /pod kontrolg
systemu operacyjnego RT-60 V04/ pracowac,
jako typowy mikrokomputer z wykorzystaniem
wszystkich swoich standardowych mozliwosci.

Emulator terminala IBM 3270

Mikrokomputer MERA 60, wyposazony w
oprogramowanie emulujgce jednostke IBM 3270,
zapewnia mozliwo$¢ dostepu w trybie konwer-
sacyjnym do zasobédw komputera centralnego,
z wykorzystaniem $rodkdéw telekomunikacji.
Urzgdzeniem kontaktu z uzytkownikiem jest
monitor ekranowy MERA 7953 vgd /maksy-
malnie 4 szt. dla jednego terminala/. Program
emulacyjny umozliwia formatowanie ekranu na
wzOr monitora systemu IBM 3270 oraz tworze-
nie strumieni danych czytanych z monitora. Po-
nadto oprogramowanie zapewnia:

- symulacje zdalnej jednostki grupowej syste-
mu IBM 3270,

- prace w rezimie wielopunktu na liniach nie-
komutowanych z szybkoscig do 9600 b/s.



- symualacje monitoréw IBM 3277 na monito-
rach MERA 7953 vgd,

- petng kompatybilo$¢ z wzorcem w zakresie
strumieni danych wejsciowych i wyjsciowych,
- dodatkowe mozliwos$ci sterowania atrybuta-
mi p6t ekranu /invers video, blinking/,

- mozliwo$¢ stosowania terminala do wszyst-
kich systemoéw firmowych IRM /CICS, TSO/.

Emulator terminala IBM 3780

Oprogramowanie mikrokomputera MERA 60
emulujace terminal wsadowy IBM 3780 daje
mozliwo$¢ zdalnej pracy wsadowej w systemie
hierarchicznym .1S z R.TE. Urzadzenia wejscia-
-wyjécia terminala IBM 3780 symulowane sg
przez zbiory dyskowe MERA 60, Oprogramo-
wanie zapewnia prace:

- w trybie transparentnym w kodzie EBCDIC,
- rekordami o dtugos$ci do 2 KB zar6wno na
wejsciu jak i na wyjsciu - rozszerzenie za-
kresu funkcji przez dotgczenie pamieci tas-
mowej 1/2 cala PT305,

- trybie wielopunktu na liniach niekomutowa-
nych z szybkos$cig do 9600 bps,

- jednoczes$nie z 4 uzytkownikami.

Podstawowg wtasno$cig opisanego w tym
rozdziale oprogramowania jest fakt, ze oby-
dwa emulatory moga pracowac¢ na tym samym
zestawie Srodkoéw technicznych, realizujac
swoje funkcje zamiennie w miare potrzeb. Da-
je to Uzytkownikom mikrokomputera MERA 60
nowe jako$ciowo narzedzie automatyzacji prac,
stwarzajgc jednoczes$nie mozliwo$¢ zastosowa-

nia najnowszych /aczkolwiek prostych/ rozwig-
zan techniki komputerowej zwigzanych z prze-
twarzaniem rozproszonym.

Oprogramowanie dla pracy w sieci otwartej
Mikrokomputer MERA 60 w minimalnej kon-
figuracji, wyposazony w odpowiednie moduty
transmisji i oprogramowanie moze by¢ wyko-
rzystany w charakterze koncentratora termi-
nali lub w charakterze wezta w sieci kompute-
rowej otwartej, realizujgcego transmisje w
sieci, zgodnie z protokétem X. 25 z szybkos$-

cig 48 - 72 KB/s. Do podstawowych funkcji
realizowanych przez system operacyjny wezia
sieci naleza:

- wybér drogi przesytania danych,

- kierowanie pakietéw informacji do odpowied-
nich linii przesytowych,

- przechowywanie pakietéw w przypadku braku
gotowoséci komputera - odbiornika.

Funkcje te realizowane sg wg protokétu, w
ktéorym mozna wyrézni¢ trzy poziomy:

- fizyczny,
X. 21 bis,
- liniowy, okres$lajgcy zasady przesytania
danych na Uniach przesytowych - X. 25 LAP B.
- pakietowy, okre$lajagcy zasady przesytania
danych na potaczeniach logicznych - X. 25.

definiujgcy zestawy sygnatéow' -

Oprécz funkcji komunikacyjnych wezet rea-
lizuje takze funkcje pomocnicze, takie jak:
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rejestrowanie zdarzen wystepujacych w sie-
ci, sporzadzanie raportéw, testowanie stanu
sieci, itp.

Rozw6j oprogramowania

Zestaw $rodkow programowych funkcjonu-
jacych obecnie na mikrokomputerze MERA 60
stanowi podstawe zaréwno do dalszego rozwo-
ju oprogramowania narzedziowego jak i baze
dla tworzenia nowych systemow uzytkowych,
dla zastosowali w systemach autonomicznych
oraz w sieciach. Réwnolegle z rozwojem o-
programowania uzytkowego nalezy przygoto-
wywac kolejne wersje oprogramowania syste-
mowego, z mys$lg o zastosowaniu ich w no-
wych generacjach sprzetu. Jest to mozliwe
przy zachowaniu petnej kompatybilnos$ci progra-
mowej tworzonych nowych generacji $rodkow
technicznych 11l kolejnosci.

Nowe $rodki techniczne to przede wszyst-
kim szybsze procesory, nowe urzadzenia
wejsScia-wyjscia, urzadzenia pamieci maso-
wej o wiekszej pojemnos$ci, sprzet grafiki
komputerowej. Narzuca to konieczno$¢ opra-
cowania oprogramowania zdolnego obstuzy¢
i ozywi¢ ten sprzet i przygotowaé¢ go do spet-
nienia nowych funkcji uzytkowych.

W zakresie systeméw operacyjnych, poza
modernizacja i doskonaleniem systemow ist-
niejagcych typu RAFOS Il lub DOSRW /RSX 11/,
gtéwny nacisk potozony bedzie na opracowanie
dla nowej generacji MERA 60 systemu INMOS
IUNIX/. Prace nad rozszerzeniem podstawo-
wego systemu operacyjnego RAFOS Il prowa-
dzone sg m. in. w nastepujacych kierunkach:

- rozszerzenie zestawu handleréw~dla obstugi
nowych urzagdzen,

- opracowanie nowych monitoré6w - rezydent-
nego i wielodostepnego z podziatem czasu,

- rozszerzenie mozliwo$ci pracy wieloprogra-
mowej w rezimie czasu rzeczywistego,

- dotgczenie Srodkéw tworzenia baz danych
czasu rzeczywistego typu relacyjnego, hierar-
chicznego i sieciowego,

- rozszerzenie $Srodkéw programowania grafi-
ki komputerowej,

- rozszerzenie zestawu systemow programowa-
nia o jezyki programowania wysokiego poziomu
np. CONCURRENT PASCAL,

- oprogramowanie dla pracy w sieci lokalnej,

- opracowanie $rodkow dla tworzenia syste-
moéw uzytkowych czasu rzeczywistego w no-
wych klasach zastosowan.

Nowa jakoscig jest wprowadzenie do systemu
RAFOS Il jezyka programowania systemowego
C, zapewniajgcego przenoszalno$¢ oprogramo-
wania na inne systemy. Rodzaj i struktura o-
programowania, odpowiednio skonfigurowanego
systemu MERA 60, decydowaé¢ bedzie o jego



zastosowaniach. W zalezno$ci od oprogramowa-
nia przewiduje sie nastepujace wersje systemu
MERA 60: a

MERA 60 Tl - terminal inteligentny wyposazo-
ny, oprocz standardowego systemu operacyjne-
go terminala, w oprogramowanie protokotéw
komunikacyjnych BSC, DDCMP, HDLC, umoz-
liwiajgce podtgczenie go do odpowiedniego typu
sieci,

MERA 60 TG - terminal inteligentny graficzny
zawierajacy funkcje Tl oraz dodatkowe oprogra-
mowanie grafiki komputerowej,

MERA 60 TE - terminal edycyjny o bogatym ze-
stawie $rodkéw programowych dla edycji i prze-
twarzania tekstow,

MERA 60 CM - system automatyzacji ekspery-
mentu CAMAC - wyposazony w oprogramowa-
nie zwigzane z obstuga systemu CAMAC /biblio-
teki, jezyki specjalizowane oraz oprogramowa-
nie zbierania danych z obiektu/,
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MERA 60 PD - system zbierania danych i za-
rzgdzania, wyposazony w oprogramowanie od-
powiednich metod dostepu do zbioréw, system
zarzadzania bazg danych oraz oprogramowanie
wspomagania nauczania.

We wszystkich wymienionych przypadkach
mozna wykorzystaé oprogramowanie komunika-
cyjne dla pracy odpowiednich systeméw aplika-
cyjnych w sieciach komputerowych. Nalezy do-
daé, ze kazda z tych linii rozwojowych opar-
ta jest- o dosSwiadczenia z realizacji juz is-
tniejgcego oprogramowania, a oparcie sprze-
tu o mikrokomputer realizujgcylliste rozka-
z6w PDP-11 pozwala na implementacje na no-
wym sprzecie istniejgcego oprogramowania.
Tak wiec rozwéj mikrokomputera MERA 60 po-
siada mocne podstawy w oprogramowaniu dzi-
siejszego sprzetu, a jednocze$nie przewiduje
rozszerzenie, uwzgledniajgce nowe osiggniecia
z zakresu rozwoju sprzetu i Srodowiska opera-
cyjnego.
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STEROWNIKI
MERA 80-20

Sterowniki programowalne MERA 80-20,
80-21 opracowane zostaty w Instytucie Syste-
moéw Sterowania w Katowicach jako udoskona-
lone wersje sterownika MERA 80-16, ktory
pochodzi z lat 1979-80 /opracowanie wdroze-
nie na obiekcie/. Sterowniki te nalezg do Mi-
krokomputerowego Systemu Automatyzacji Po-
miarow i Sterowania MERA 80 fi] bedacego
zbiorem modutéw sprzetowo-programowych
bazujgcych na ujednoliconych zasadach wymia-
ny informacji i przeznaczonych do tworzenia
systemow obiektowych. System ten opracowa-
ny zostat w Instytucie Systeméw Sterowania w
1979 r. , a wdrozony do produkcji matoseryjnej
w Zaktadzie Doswiadczalnym ISSw Zabrzu w
1980 r. Produkcje nowych sterownikéw podej-
muje Zaktad Doswiadczalny 1SS w Katowicach.

W nowych sterownikach zastosowano szereg
ulepszen, m.in. pamie¢ RAM otrzymata bufo-
rowane zasilanie, wprowadzone zostaty uktady
umozliwiajgce autorestart programu po zaniku
zasilania, w pamieci ROM umieszczone zosta-
ty testy sterownika wywotlywane przyciskiem,
utatwione zostato tworzenie sieci sterownikéw
potagczonych ze sobg tagczami transmisji szere-
gowej. W dalszej cze$ci artykutu ogélnie omoé-
wiono budowe tych sterownikéw oraz podano ich
wiasciwosci funkcjonalne.

Architektura
i witasciwos$ci funkcjonalne

W sterownikach MERA 8,0-20, 80-21 wyko-
rzystane zostaty uktady scalone duzej skali in-
tegracji - mikroprocesor 8080A i inne uktady
scalone rodziny MCS-80. Ponizej wymienione
zostaty podstawowe cechy architektury tych
sterownikow:
e Moduty funkcjonalne potgczone sg ze sobg
magistralg, po ktérej przesytane sg adresy.
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dane, zadania obstugi oraz sygnaty sterujagce
i zasilanie.
Magistrala stanowi opracowanie wtasne, pod
wzgledem logicznym zblizona jest do magis-
trali typu MULTIBUS.
« Dekodery adres6w zlokalizowane sg na mo-
dutach, w wyniku czego moduty moga sie znaj-
dowa¢ na dowolnym miejscu w kasecie.
e Zasilanie pamieci typu RAM jest buforowa-
ne w celu ochrony przed utratg informacji
wskutek zaniku napiecia sieci.
 Uktadowe i programowe mechanizmy umoz-
liwiajg autorestart programu po zaniku napie-
cia sieci.
» Uktad kontroli legalno$ci adreséw bada od-
zewy adresowanych modutdw i generuje prze-
rwania w razie ich braku.
e Uktad detekcji stanu zawieszenia proceso-
ra wykrywa przekroczenie granicznego czasu
przerwy w pracy procesora i generuje sygnat
alarmu.
¢« Uktad detekcji zaniku napiecia zasilacza
obiektowego generuje przerwania w razie za-
niku tego napiecia.
e Wyjsécia obiektowe wyposazone sg w uktad
awaryjnej blokady umozliwiajgcy ustawienie
nadajnikow wyjs¢ w stan nieaktywny w obec-
nos$ci sygnatu informujgcego o awarii.
e Testy programowe rezydujgce w pamieci
ROM wywotywane sg przez nacisniecie przy-
cisku.
¢ Interfejsy transmisji szeregowej - petla
pradowa i V-24 - pozwalajg na wymiane infor-
macji z innymi sterownikami lub z komputerem
nadrzednym.

Opcjonalnie do sterownika moga by¢ dotgczo-
ne:
- urzadzenia wyposazone w interfejs IEC 625,
- typowe urzagdzenia peryferyjne: monitor e-



Rys. 1.

kranowy 7952, drukarka DZM 180,
CT 2100, perforator DT 105S,

- pamieci masowe: dyski elastyczne PL x 45D,
magnetofon popularny.

czytnik

Konstrukcja

Podstawowym modutem konstrukcyjnym ste-
rownika jest pakiet sktadajacy sie z drukowa-
nej ptytki montazowej o wymiarach 153, 6 x
150, 0 mm, wyposazonej we wtyk ztagcza po-
Sredniego 84-stykowego i maskownice o wy-
miarach 156, 0 x 17, 0 mm. Wtyk stuzy do
potaczenia modutu z magistralg, natomiast
maskownica petni role ptyty czotowej modu-
tu i moze zawiera¢ elementy sygnalizacyjne
i sterownicze, a takze ztacza wielowtykowe
stuzagce do potaczenia sterownika ze Swiatem
zewnetrznym lub innymi specjalizowanymi
modutami.

Do powigzania konstrukcyjnego modutéw z
sobg stuzy kaseta modutéw cyfrowych, typu
MKS 1923, /rys. 1/. Zaopatrzona w prowad-
nice dla 24 medutéw’ i gniazda ztacz 84-styko-
wych magistali kaseta ta wykonana jest w stan-
dardzie IEC-297 /19"/ i ma wysokos$¢ 4U. W
dolnej czedci czota kasety znajduje sie ptasko-
wnik zabezpieczajgcy pakiet przed wysunie-
ciem sie z tgczowki.

Zasilacz buforowany typu MKS 1904 rozwigzany

jest w postaci oddzielnej kasety o wysokos$ci 3U.

Oprécz zasilacza impulsowego wielonapieciowe-
go w kasecie znajdujg sie réowniez: uktad kon-
troli napie¢, bateria akumulatoréw oraz miejs-

ce dla zamocowania dwéch zasilaczy pomocni-
czych /np. obiektowych o mocy 100W kazdy.

Odmiang kasety modutéw cyfrowych jest ka-
seta z zasilaczem, typu MKS 1922, przezna-
czona dla sterownikéw w wersji jednokaseto-
wej. Zawiera ona 13 prowadnic i tylez gniazd
ztgcza 84-stykowego dla modutdéw cyfrowych
oraz zasilacz dla tych modutow.

Sterowniki MERA 80-20 i MERA 80-21 réz-
nig sie miedzy sobg rozwigzaniem konstrukcyj-
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nym. Sterownik MERA 80-21 sktada sie z ka-
sety modutéw cyfrowych, typu MKS 1923 wraz
z modutami cyfrowymi oraz z zasilacza typu

MKS 1904. MERA 80-20 je3t wersjg jednoka-
setowa i bazuje na kasecie z zasilaczem, typu
MKS 1922.

Moduty sprzetowe

Ponizej wymienione zostaly wazniejsze mo-
duty mogace wchodzi¢ w sktad sterownikow,
przy czym cze$¢ z nich wchodzi w sktad kon-
figuracji podstawowych,natomiast reszta moze
by¢ stosowana opcjonalnie zwtaszcza przy two-
rzeniu oprogramowania uzytkowego. Podkres$lo-
ne zostaty moduty nowej generacji.

Procesor.

MKS 1002 - jednostka centralna: procesor,
tad przerwan, timer, 1KB/2KB/4KB ROM,
1KB RAM, wspélny lub izolowany system adre-
sacji pamieci i wejsé-wyjsé, cykl rozkazowy
488 ns.

uk-

Pamieci operacyjne.

MKS 1173 - RAM 16 KB

MKS 1182 - ROM 8KB/16KB/32KB,

MKS 1193 - przetgczalna ROM 1KB/2KB/4KB
/ shadow ROM/.

Moduty obiektowe
MKS 1306 - wej$cia statyczne 16 x 1 /wykona-
nia: 5V, 12V, 24V, 5mA, izolacja galwaniczna/

MKS 132/ - wyjécia statyczne 16x1/ 5V, 12V,
24V - ustawialne na module; 0, 4A maks;izola-
cja galwanicznal;

MKS 1341 - 6 wejs$¢ licznikowych, 3 wyjscia
impulsowe /wykonania: 5V, 12V, 24V, izola-
cja galwaniczna, wtasne zrédto czestotliwo$-
ci wzorcowej: 1IMHz, odmierzane odcinki cza-
su: 5ps t 12 dni/;

MKS 1392 - panel posredniczacy dla 48 wejs¢
lub wyjsé.



MKS 1397 - panel posredniczacy przekazniko-
wy dla 16 wyjs¢;

MKS 1393 - panel nastaw cyfrowych /64 prze-
tagczniki kodujace/.

Adaptery urzadzen zewnetrznych.

MKS 1101 - adapter drukarki DZM 180,
MKS 1111 - adapter czytnika CT 1001,
MKS 1113 - adapter perforatora DT 105S i
czytnika CT 2100,

MKS 1158 - adapter magnetofonu,

MKS 1164 - kontroler dyskéw elastycznych
PL x 45D /z uktadem 8271/.

Adapter interfejsow.

MKS 1551 - adapter interfejsu IEC 625,
MKS 1553 - adapter interfejsu V-24 i petli
pradowej.

Moduty rézne.

MKS 1441 - adapter terminala numerycznego,
MKS 1441/1 - terminal numeryczny,

MKS 1882 - programator pamieci EPROM

/2708, 2716, 2732/,

MKS 1801 - pulpit techniczny

MKS 1806 - uktady kontroli i terminator,
MKS 1811 - kanat DMA,

MKS 1898 - klawiatura interfejsowa,

MKS 1899 - putapka adresowa.

Zasilacze, obudowy, akcesoria.

MKS 1904 - zasilacz buforowany /+12V/1,5A,
+5V/1,5A, -5V/0,8A, -12V/0,8A, +5VBAT/
0, 6A;

MKS 1922 - kaseta z zasilaczem /13 gniazd
dla modutéw cyfrowych +12V/1, 5A, +5V/I5A,
-5V/0, 8A, -12V /0, 8A,

MKS 1923 - kaseta modutéw cyfrowych /24
gniazd dla modutéw cyfrowych/,

MKS 1925 - panel wentylacyjny,

MKS 1991 - przedtuzacz pakietu.

Konfiguracje
Ponizej przedstawione zostaty konfiguracje
podstawowe sterownikéw MERA 80-20. Roz-
szerzenie tych konfiguracji np. przez dodanie
modutu innego typu, nie wystepujgcego w kon-
figuracji podstawowej, wymaga odpowiedniej
rozbudowy oprogramowania.

Konfiguracja podstawowa sterownika MERA
80-20/xx
MKS 1922 - kaseta z

zasilaczem Konfiguracja

MKS 1002 - procesor min.
MKS 1806 - ukiady kontro-

li i terminator

MKS 1182 - ROM

MKS 1173 - RAM

MKS 1553 - adapter inter- 11
fejsu V-24 i petli pradowej modutéw
MKS 1341 - wejs$cia liczni-, maks.
kowe

MKS 1306 - wejscia sta-

tyczne

MKS 1327 - wyjsécia sta-

tyczne
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XX - numer zalezny od skiadu konfiguracji /mo-
duty sprzetowe i programowe,/.

Graniczna liczba wej$¢ i wyjs¢ binarnych dla
tego typu sterownika wynosi 176. Zasilacz znaj-
dujacy sie w kasecie sterownika nie zapewnia
buforowanego zasilania pamieci RAM, niemniej
umozliwia dotgczenie zewnetrznego zrédta na-
piecia podtrzymujgcego dla pamieci.

Konfiguracja podstawowa sterownika MERA
80-21/xx

MKS 1904 - zasilacz buforowany

MKS 1923 - kaseta modutéw cyfrowych
MKS 1002 - procesor

MKS 1806 - uktady kontroli i terminator
MKS 1182 - ROM

MKS 1173 - RAM

MKS 1553 - adapter interfejsu V-24 i petli
pradowej

MKS 1341 - wejécia licznikowe

MKS 1306 - wejscia statyczne

MKS 1327 - wyjs$cia statyczne.

Graniczna liczba wej$é¢ i wyj$¢ binarnych wy-
nosi 352. Zasilacz sterownika w standardowym
wykonaniu zapewnia buforowane zasilanie parnig'
ci RAM.

Konfiguracje rozproszone

Dla obiektow wymagajacych wiekszej liczby
wejs¢ i wyjs¢, wzglednie dla obiektéw rozpro-
szonych przestrzennie, mozliwe jest stosowa-
nie zestawu sterownikow potaczonych ze sobg
tagczami transmisji szeregowej dla wymiany in-
formacji. Jezeli odlegto$¢ pomiedzy sterowni-
kami nie przekracza 600 m transmisja moze
by¢ realizowana po linii 2-przewodowej bez ko-
niecznos$ci stosowania modemow Istnieje row-
niez mozliwos$¢ transmisji wielopuuktowej dla
ograniczonej liczby sterownikéw.

Oprogramowanie

Dla realizacji funkcji sterowania procesami
sekwencyjnymi przez sterowniki MERA 80-20,
80-21 przewidziane jest oprogramowanie spe-

cjalizowane, w sktad ktérego wchodzg;

- system operacyjny, SCOS-20,

- specjalizowany jezyk LOGEL-T wraz z
kompilatorem.

System operacyjny SCOS-20 /opracowanie
ISS/ przeznaczony jest dla obstugi programoéw
uzytkowych o strukturze zgodnej ze strukturg
programéw tworzonych za pomoca jezyka LO-
GEL-T. Jezyk LOGEL-T /opracowanie 1SS/
stuzy do tworzenia programoéw sekwencyjnego
sterowania w oparciu o tradycyjne metody o-
pisu dziatania.uktadéw przekaznikowych /sche-
maty logiczne, tablice zero-jedynkowe lub
réwnania logiczne/. Oprécz programéw dla
pojedynczego sterownika jezyk ten pozwala na
tworzenie programoéw dla grupy sterownikéw

potagczonych ze sobg"tgczami transmisji sze-
regowej.

LOGEL-T daje uzytkownikowi nastepujace
mozliwosci:



- adresowanie symboliczne zmiennych wyste-
pujacych w programie,

- adresowanie symboliczne wejs¢ i wyjs¢ bi-
narnych,

- przesytanie obliczonych wielko$ci binarnych
na wyjscia,

- pobieranie wielko$ci binarnych z wejs¢,

- generowanie op6znieA czasowych,

- generowanie impulséw o zadanym czasie
trwania przerwy,

- obliczanie warto$ci binarnych wyrazen lo-
gicznych z zastosowaniem operatoréw XOR,
OR, NOR, AND, NAND, NOT oraz instrukcji
warunkowych IF THEN,

- obliczanie warto$ci wyrazen arytmetycz-
nych w 16-bitowej arytmetyce bezznakowej
czterodziataniowej,

- operowanie notacjg nawiasowa,

- wykonywanie operacji na kolejkach o dtugos-
ci do 100 elementdow,

- wysytanie dowolnej zmiennej w definiowane
miejsce w innym sterowniku.

- korzystanie z podprogramow,

- wywotywanie podprograméw napisanych w
assemblerze INTEL 8080 /adres wywotania
absolutny/.

Dzieki wyposazeniu w mechanizmy ochrony
przed skutkami zaniku napiecia sieci, w $rod-
ki diagnostyczne, w $rodki pozwalajgce na ta-
twe tworzenie konfiguracji rozproszonych, a
takze w skuteczne oprogramowanie, sterowni-
ki MERA 80-20, MERA 80-21 moga znalez¢

szerokie zastosowanie zwtaszcza w automaty-

zacji obiektow przemystowych, takich jak np. :
magazyny wysokiego sktadowania, transportery
tasmowe, dozowniki itp.

Litera tura

¢ 1j System mikrokomputerowy MERA-80. Ka-
talog. Centrum Naukowo-Produkcyjne Syste-

mow Sterowania, Instytut Systeméw Sterowa-

nia, Katowice, wrzesien 1982 r. '



SYSTEM

MIKROKOMPUTEROWY

System MERA 60 charakteryzuje sie stosun-
kowo niska ceng, wysoka niezawodnos$ciag, nie-
wielkimi gabarytami, duzymi mozliwo$ciami
i niskim poborem energii. Podstawowym ele-
mentem systemu MERA 60 jest mikrokomputer,
ktéry stanowi funkcjonalny odpowiednik mikro-
komputera LSI-] 1 firmy Digital Equipment
Corporation. Mikrokomputer MERA 60 posia-

da architekture 16-bitowg i odznacza sie tatwos-

cig tworzenia oprogramowania oraz prostg ob-
stuga uktadéw wejscia/wyjscia. System MERA
60 wchodzi w sktad jednolitej rodziny matych
maszyn cyfrowych SM EMC drugiej kolejnosci
i posiada symbol SM 1633.

Cechy, szczegob6lne

- lista rozkazéw minikomputera PDP-11/03,

- osiem rejestréw uniwersalnych,

- dwanascie sposobow adresacji,

- magistrala MERA 60 odpowiadajgca funkcjo-
nalnie magistrali Q-BUS,

- bezpos$redni zakres adresacji do 64 Kbajtow,
- wektorowy system przerwan,

- automatyczny restart po wiaczeniu napiecia
zasilania,

- mikroprogram uruchomieniowy ODT,

- zegar czasu rzeczywistego,

- operacje zmiennoprzecinkowe.

System jest konfigurowany z procesora, mo-
dutéw pamieci oraz odpowiednich modutéw in-

MERA 6G

terfejsowych dla urzadzen zewnetrznych. Posz-
czeg6lne moduty systemu komunikujg sie mie-
dzy sobg za posSrednictwem magistrali MERA
60.

Typowe moduty sprzetowe systemu MERA 60
mozna zestawi¢ w nastepujace grupy:
- moduty procesorow,
- moduty pamieci,
- moduty transmisji,
- moduty sprzezen miedzymagistralowych,
- moduty interfejsow,
- moduty specjalizowane,
- moduty zasilania.
- moduty mechaniczne.

Oprogramowanie systemu MERA 60 jest w
postaci modularnej i moze by¢ zestawiane we-
dtug potrzeb uzytkownika. Oprogramowanie to
pozwala wykorzysta¢ system w trzech naste-
pujacych grupach zastosowah:

- systemy uniwersalne stosowane w pracach
nad rozwojem oprogramowania ora/' do obli-
czen naukowo-badawczych,

- systemy "narzedziowe" stanowigce baze dla
szybkiego i naturalnego'tworzenia specjalizo-
wanych systemdéw laboratoryjno-pomiarowych,
systemow sterowania oraz systemoéw zarza-
dzania pracujacych w konfiguracjach stand
alone" lub w sieciach komputerowych,

- zamkniete systemy uzytkowe i obiektowe,
zapewniajgce petng automatyzacje wykonywa-
nia zdefiniowanej grupy zadan.

i3 IX* W
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