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mgr inz. ANDRZEJ HAUPT
CNPSS "MERASTER"

CENTRUM MERASTER 1JEGO PROGRAM ROZWOJU
W ZAKRESIE SYSTEMOW MIKROKOMPUTEROWYCH

Charakterystyka centrum
MERASTER

Centrum Naukowo-Produkcyjne Systemow
Sterowania MERASTER powstato w 1977 roku.
Rok 1980 byt poczatkiem produkcji mikrokom-
puteréw opartych o radzieckie podzespoty mi-
kroprocesorowe. Wyprodukowano wtedy 55 sy-
steméw MERA 60 w prostej konfiguracji - war-
tosci 150 min zt. Wiasna mys$l techniczna oraz
odpowiednie krajowe urzgdzenia peryferyjne
pozwolity w nastepnych latach wzbogaci¢ kon-
figuracje i zwielokrotni¢ produkcje. Rok 1985
zamknat sie wyprodukowaniem 511 systemoéw
o wartosci 3,3 mld zt, w tym 446 na eksport.
tgcznie, w latach 1980-85 wyprodukowano po-
nad 1600 systemdéw o wartosci 7,8 mid zt, w
tym okoto 1300 na eksport, gtéwnie do ZSRR.
W tym okresie, system zostat wyposazony w
moduty umozliwiajagce podtaczenie magistral
CAMAC i EEC-625, zewnetrzne pamieci maso-
we, w tym poéiprzewodnikowe, interfejsy trans-
misji i inne specjalizowane. Odpowiednie opro-
gramowanie systemowe i narzedziowe pozwoli-
to w peini wykorzystaé¢ wtasciwosci mikrokom-
putera bedacego analogiem PDP 11/03 LSI.

MERA 60 stata sie dobrym, profesjonalnym
systemem, szczegdlnie przydatnym do automa-
tyzacji eksperymentéow naukowo-badawczych i
wspomagahnia prac inzynierskich.

W zwigzku z produkcjg mikrokomputeréw,

/takze pogwarancyjnga/ w Kkraju i zagranica
/state placoéwki w ZSRR/ oraz ustugowag w za-
kresie oprogramowania uzytkowego. Poza tym
MERASTER produkuje aparature do nieniszczg-
cego badania lin stalowych,bedgaca przedmiotem
eksportu do Il obszaru ptatniczego oraz podze-
spoty kooperacyjne np. zasilacze dla MERA-
BLONIE. Poczagwszy od 1986 roku MERASTER
wprowadza do produkcji nowa rodzine systemoéw
MERA 660 oraz graficzne urzadzenia wejscia/
wyjscia, a takze rozpoczgt prace nad oprogra-
mowaniem systemoéw mikrokomputerowych typu
IBM PC.

Program rozwoju systemoéw mikro-
komputerowych odpowiednikéw funkcjonalnych
PDP-11

Program rozwoju systemoéw mikrokompute-
rowych obejmuje rozwdj:
- jednostek centralnych systemoéw,
- urzadzen peryferyjnych, zwlaszcza urzadzen
grafiki komputerowej,
- sieci komputerowych,
- oprogramowania i zastosowan systemow.

Rozw6j systemoéw mikrokomputerowych

mSystemy mikrokomputerowe produkcji ME-
RASTER bazuja na koncepcji maszyn serii SM
ekwiwalentnej z maszynami typu PDP-11. Pro-
dukowane wielkoseryjnie /okoto 700 szt. rocz-

MERASTER rozwingt dziatalno$¢ serwisowg nie/ mikrokomputery MERA 60 odpowiadajg w
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—-po/mec. na d)‘/leaEh elastycznych
Rys. 1. Przyktadowa konfiguracja lokalnej sieci komputerowej MERANET



swej architekturze i parametrach maszynom
typu PDP-11/03.

W latach 1986-90 przewiduje sie uruchomie-
nie produkcji mikrokomputeréw, ktére ozna-
czone bedg symbolami:

- MERA 660 - odpowiednik PDP-11/23,

- MERA 660 PLUS - odpowiednik PDP-11/23
PLUS,

- MERA 600 - konstrukcja wielomagistralowa
posiadajgca lepsze parametry niz PDP-I11/23
PLUS,

Cechy funkcjonalne tych systemoéw ilustruje
tabela 1.

Rozwdj urzadzen peryferyjnych, graficznych

Centrum MERASTER specjalizowaé sie be-
dzie w produkcji pewnej klasy urzadzen pery-
feryjnych, przeznaczonych do systeméw auto-
matyzacji prac inzynierskich i systeméw auto-
matyzacji eksperymentu naukowego. Do takich
urzadzen peryferyjnych zalicz¢ nalezy:

I.Trzy- typy grafploterow o nastepujacych sym-
bolach i parametrach technicznych:

- MERA 620B, ptaski, format A3, rozdziel-
czo$¢ 0, 1 mm, szybkos$¢é kreslenia 100 mm/s,
1-4 kolory,

- MERA 630A, rolkowy, format A3, 'rozdziel-
czo$¢ 0, 1 mm, szybkos$¢ kreslenia 200 mm/s,
4 kolory,

- MERA 621, ptaski, format A3, rozdzielczos$¢
0, 025 mm, szybkos$¢ kreslenia 300 mm/s, 1-4
kolory.

2. Urzadzenia wprowadzania informacji graficz-
nej typu digitajzer.

3. Urzadzenia wprowadzania informacji graficz-
nej typu "myszka".

4. Wysoko wyspecjalizowane monitory graficz-
ne.

Podstawowa grupa urzadzen peryferyjnych
graficznych bedg grafplotery. W roku 1990

MERASTER produkowaé¢ bedzie 12000grafplo-
terow.

Rozw6j sieci komputerowych

Gtéwne kierunki rozwoju w dziedzinie sieci
komputerowych w Centrum MERASTER obej-
mowac beda:

- sieci hierarchiczne maszyn SM np. SN-60,

- lokalne sie-ci komputerowe dwéch typoéw:

= 2z zasadg dostepu do medium transmisyjnego
CSMA/CD wg standardu P. 802. 3 - 0 nazwie
MERANET,

e z przekazywaniem uprawnienia dostepu do
medium transmisyjnego wg standardu P. 802. 4,
o nazwie STERNET)J

- komponenty sieci otwartych wg ISO/0SI RM,
takie jak: wezly komutacji pakietéw, sieciowe
koncentratory terminali itp.

Nowoscig produkcyjng MERASTER w roku
1987 bedzie lokalna sie¢ komputerowa MERA -
NET o wtasciwosciach zblizonych do sieci LAN
Ethernet. Swobodny dostep do medium transmi-
syjnego z detekcja kolizji determinuje zakres

Tabela 1

Cechy funkcjonalne systemdéw mikrokomputerowych,
ktérych produkcja uruchamiana bedzie w Centrum MERASTER

w latach 1986-90

Lp. Typ systemu
mikrokomputerowe

1 2
1. MERA 660

mikrokomputer
profesjonalny

Dane techniczne systemu

Stowo 164=itowe

- Pamieé¢ operacyjna 256 kB

- Szybko$¢ wykonywania operacji
500.000 op/s

Termin urucho-
mienia produkcji

3 4
Il kw. 1986 r.

- Konstrukcja zintegrowana z monitorem

ekranowym
2. MERA 660 PLUS - Stowo 16-bitowe Il kw. 1987 r.
. . - Pamie¢ operacyjna do 4 MB

mikrokomputer profesjo- - Szybko$¢ wykonywania operacji

nalny przystosowany do 500. 000 op/s

pracy pc_)d SyS:Je'SWKem - Konstrukcja zintegrowana z monitorem

operacyjnym ekranowym i dotgczong kasetg wolno-

stojaca

3. MERA 600 -. Stowo ItLbitowe Il kw-. 1989 r.

- Architektura wielomagistralowa

mikrokomputer profesjo-
nalny o duzej mocy
obliczeniowej

- Pamiec¢ operacyjna do 4 MB
- Szybkos$¢ wykonywania operacji
1 min op/s
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Rys. 2, Rozwdj oprogramowania systemow

Rys. 3. Kierunki rozwoju zastosowania systemow



zastosowan tej sieci - do automatyzacji prac
biurowych i wspomagania prac inzynierskich.
Przyktadowa, handlowag konfiguracje sieci
MERANET przedstawia rys. 1.

Dla celéw zastosowah systemoéw rodziny ME-
RA 60 do pracy w czasie rzeczywistym /zbie-
ranie danych i sterowanie procesami technolo-
gicznymi /rozwija sie lokalng sie¢ komputero-
wa z przekazywaniem uprawnienia dostepu do
medium transmisyjnego STERNET, w ktérej
gwarantowany bedzie maksymalny czas reakcji
systemu.

Rozwdj oprogramowania i zastosowan

Réwnolegle z rozwojem konstrukcji MERA-
STER na szeroka skale prowadzi prace nad
rozwojem oprogramowania systemowego i uzyt-
kowego rodziny mikrokomputerow MERA 60.
Oprogramowanie to spetniajgce na poziomie
systemow operacyjnych warunek kompatybilno-
§ci z oprogramowaniem wzorca /PDP-11/ zo-
stato rozszerzone i ukierunkowane na wybrane
klasy zastosowan, przez co stanowi wygodne
narzedzie do szybkiego tworzenia systemow
obiektowych, a réwnoczesé$nie - gotowe produk-
ty handlowe,dostarczane uzytkownikom w kraju
i za granica.

doc.dr inz.WOJCIECH SWIDER
1SS-Katowice

Rozw6j oprogramowania prowadzi od bazo-
wego systemu operacyjnego RT-60 /odpowied-
nik RT-11/ sprzedawanego w latach 1979-80
z translatorami jezykéw BASIC i FORTRAN
do rozbudowanych modutéw programowych,
umozliwiajgcych prace komputerbw MERA 60
autonomicznie i w sieciach komputerowych,

w zastosowaniach do automatyzacji ekspery-
mentu naukowo-badawczego i automatyzacji
prac inzynierskich.

Moduty oprogramowania stworzone w MERA-
STER i dystrybuowane w latach 1980-85 przed-
stawione sg na rysunku linig ciggta. Linig
przerywana zaznaczono systemy programowa-
nia, ktérych realizacje rozpoczeto. Systemy
te przeznaczone beda gtéwnie dla zastosowan
w przemys$le elektronicznym - projektowanie
obwodéw drukowanych; elektrotechnicznym 1
maszynowym - projektowanie i tworzenie do-
kumentacji nowych urzadzen i Instalacji tech-
nicznych. Nalezy podkresli¢, ze tworzone
oprogramowanie wykonane jest w standardach,
pozwalajgcych na swobodne przenoszenie go
na dowolng konfiguracje sprzetowg i dowolny
system operacyjny.

CPBR 8.8: AUTOMATYZACJA PRAC INZYNIERSKICH
| EKSPERYMENTU  NAUKOWEGO

W planie realizacji CPBR 8. 8 opracowanym
w Instytucie Systeméw Sterowania przyjeto ze-
Srodkowanie c$léw na nastepujacych zagadnie-
niach:

- opracowaniu $srodkéw technicznych dla syste-
moéw automatyzacji prac inzynierskich i ekspe-
rymentu naukowego,

- opracowaniu bazowych systemoéw dla najwaz-
niejszych dyscyplin technicznych wzglednie
naukowych, ktére mogag by¢ wdrozone do eks-
ploatacji w biezgcym piecioleciu,

- opracowaniu oprogramowania narzedziowego
i uzytkowego dla wdrozonych do eksploatacji
systemow.

Ustalono, ze wdrozeniami nalezy przede
wszystkim objaé te branze przemystu krajo-
wego, w ktérych osiggniecie postepu wlzakre-
sie automatyzacji projektowania i badan przy-
nies¢ moze najwieksze korzys$ci techniczne i
ekonomiczne. Dotyczy to przede wszystkim;

- przemystu maszynowego /w tym elektronicz-
nego/,

- budownictwa,

- przemystu chemicznego.

Z analizy zagadnien objetych CPBR 8. 8 wy-
nika, ze dla jego realizacji nieodzowny be-
dzie transfer techniki i oprogramowania. Spra-
we te rozwigzano przez podpisanie odpowied-
nich porozumien w ramach Kompleksowego
Programu Postepu Naukowo-Technicznego do
roku 2000,

Ze wzgledu na miedzybranzov*y, jak réwniez
i miedzynarodowy charakter CPBR 8, 8, nad-
z6r nad nim objat Urzad Postepu Naukowo-
Technicznego i Wdrozen.

W CPBR uczestniczg dwie grupy przedsie-
biorstw:

- jedna, realizujgca prace konstrukcyjne i
programistyczne o charakterze poznawczym,

- druga, majaca za zadanie wdrozenie syste-
moéw automatyzacji prac inzynierskich w kon-
kretnych branzach przemystu, a przede wszyst-
kim w biurach konstrukcyjnych i projektowych.

Nizej podana koncepcja opracowana zostata
przez powotany przez Kierownika CPBRu zes-



po6t specjalistow w sktadzie: dr J.
S. Duraj, dr inz. J.
Sitarek, dr J.

Brach, mgr
Kotodziej, mgr inz. T,

Charakterystyka CPBR
Cel i zakres CPBR

Celem CPBR jest opracowanie i wdrozenie
Srodkéw informatycznych, pozwalajgcych na
automatyzacje prac inzynierskich /SAPI/ i
eksperymentu naukowo-technicznego /SAEN/.
Zakres prac obejmuje:

- adaptowanie, wzglednie opracowanie sprzetu
komputerowego dla SAPI i SAEN,

- opracowanie oprogramowania narzedziowego

i uzytkowego,

- wdrozenie do eksploatacji bazowych systemoéw
obejmujgcych okreslong dyscypline techniczng”
wzglednie naukowa,

- stworzenie podstaw teoretycznych budowy
Srodkéw informatycznych dla SAPI i SAEN.

Doswiadczenia uzyskane w kraju i na Swiecie
wskazujg, iz w wyniku realizacji prac CPBR
w pracach inzynierskich uzyska sie:
- skrécenie terminu wykonania prac projekto-
wych, konstrukcyjnych i eksperymentalnych
/oszczednosci czasu wynoszg tu Srednio 25%/,
- oszczedno$¢ materiatow /od 10 do 30%/, a
niekiedy nawet 45%
- obnizenie energochtonnosci wyrobéw /$red->
nio o 30%/*/,
- zmniejszenie zakresu badanh prototypéw /ob-
nizenie zwigzanych z tym kosztéw do 30%/
- podniesienie wydajnosci i jakosci pracy.

Zatozono, ze CPBR powinien jedynie finan-
sowaé zastosowanie metod i $rodkéw informa-
tycznych do automatyzacji dobrze przygotowa-
nego i zalgorytmizowanego procesu projektowa-
nia. Przyjeto, ze rozwdj wiedzy powinien by¢
finansowany z innych $srodkéw niz CPBR. Naj-
pierw uzyskany musi by¢ dostateczny poziom
danej dziedziny wiedzy, -wyrazajacy sie odpo-
wiednim poziomem algorytmizacji jej metod,

a p6zniej jej automatyzacja, a nie na odwroét.

Sprzet dla SAPI i SAEN

Sprzet dla SAPI i SAEN powinien odpowiadaé
nastepujacym kryteriom:
- posiada¢ wymagane przez SAPI i SAEN para-
metry techniczno-eksploatacyjne, okres$lone
ponizej,
- by¢ dostepnym w najblizszej 5-latce w Polsce,
i w krajach RWPG, a w przypadkach niezbed-
nych, uwzgledni¢ takze import z KK,
- posiada¢ perspektywy produkcji i rozwoju w
ciggu 5-10 lat,
- odpowiada¢ osiggnieciom Swiatowym w zakre-
sie SAPI i SAEN,
- zapewni¢ umiarkowan” cene zestawu minimal-
nego,

W oparciu o powyzsze wymagania przyjeto,
ze systemy SAPI i SAEN powinny bazowa¢ na
sprzecie kompatybilnym z rodziny komputeréw

Szczepanik, mgr inz. L, Zychon.

PDP-11 i VAX oraz IBM PC. Sprzet rozpatrzo-
no w trzech przedziatach czasowych:

- do konca roku 1987,

- najblizszej pieciolatki,

- przysztej pieciolatki.

Wymagania dla sprzetu /wynikajagce z mozli-
wosci krajowych/ w trzech przedziatach czaso-
wych ilustruje tabela 1.

Zalozono, ze konieczne jest rozpoczecie prac
wyprzedzajgcych nad konstrukcjg mikrokompu-
tera opartego o procesor 32-bitowy, ktdry wdro-
zony bedzie w przysztej pieciolatce /trzeci
przedziat czasowy/.

Oprogramowanie dla SAPI i SAEN
Oprogramowanie dla SAPI i SAEN rozpatrzono

w trzech zbiorach tematycznych:

- oprogramowanie podstawowe,

- oprogramowanie narzedziowe, !

- pakiety oprogramowania uzytkowego.

Kazdy z tych zbioréw posiada doktadniejszg
charakterystyke poprzez wyspecyfikowanie
wazniejszych grup tematycznych w tabeli 2.
Dazac do zapewnienia uniwersalno$ci oprogra-
mowania przyjeto nastepujgce zalozenia:

- docelowym systemem operacyjnym dla ww.
rodzin komputeréw w systemach SAPI i SAEN,
bedzie UNIX /wielozadaniowy i wielodostepny/,
- podstawowym jezykiem dla oprogramowania
systemowego bedzie jezyk C,

- na okres przejsciowy dopuszczono nastepuja-
ce systemy operacyjne:

*RSX 11, dla komputeréw SM, kompatybil-
nych z PDP-11,

« MS DOS, dla komputeréw kompatybilnych z
IBM PC,

- ww. systemy nalezy przejag¢ wraz z catym
oprogramowaniem podstawowym przydatnym

dla SAPI i SAEN.

Realizacja CPBR
Spos6b prowadzenia prac

Rozpatrujagc prowadzenie prac w ramach
CPBR uwzgledniono nastepujace elemanty:
- planowanie prac,
- sterowanie przebiegiem prac i przeprowa-
dzanie odbiorow,
- doprowadzanie do wdrozenia.

Podstawowg cze$¢ prowadzit bedzie Instytut
Systemoéw Sterowania. Natomiast dla kazdej
dziedziny zastosowan, operujacej podobnymi
Srodkami informatycznymi i podobnymi meto-
dami projektowania /por. Systematyka/ wy-
typowano podwykonawcéw. Kazdy podwykonaw-
ca zobowigzany jest do:

- prowadzenia prac w ramach jednolitej kon-
cepcji i na odpowiednim poziomie merytorycz-
nym,

*/Dane liczbowe za "Structural Dynamics
Research Corporation" - najwiekszym przed-
siebiorstwem ustugowym w zakresie kompu-
terowego wspomagania pra¢ inzynierskich.



Parametr

Tabela 1

1986-87 1988-90 1991 ...
1 3 4
Proce'sor z operacjami zmlgnno— 300 tys. 0. 5.1 min ponad 1 min
przecinkowymi o szerokosci /op/s/ procesor
graficzny
Mnogos$¢ stowa /bity/ 16 16 32
Pojemnos¢ PAD 256 KB 4 MB ponad 4 MB
Pojemnos$¢ pamieciowa zewnetrzna 20 MB 20-200 MB 1GM
Liczba stanowisk pracy 1-4 4-16 ponad 16
Monitor graficzny 512 256 1024x1024 kolorowy
/min. rozdzielczo$¢/ 512x256 /x/ 1024x1024
Ploter /rozdziel, w mm/ A3/0.1/ A2-A0 /0. 05/
ptaski A3 /0, I/ /x/
ptaski i rolkowy
Wejscie graficzne myszka digitizer myszka
minim. zestaw. digitizer myszka /x/ digitizer
tablet itd.
Praca w sieciach tak tak tak
Uktady sprz. z obiektem CAMAC /x/ CAMAC /x/ CAMAC /x/
IEC /x/ IEC /x/ IEC /x/
inne wg przyje-
tych stand.

X/ oznacza wymagania i tylko dla SAEN

- zinwentaryzowania dorobku w danej dziedzi-
nie zastosowan,

- scalenia elementéw prac powstajacych u
wspoétwykonawcoéw, we wdrazalne systemy ba-
zowe,
- wdrozenia systemoéw bazowych.

Rozpowszechnienie wynikéw prac

W zasadach rozpowszechniania wynikéw prac
zrealizowanych w ramach CPBR uwzgledniono
m. In. :

- przekazywanie wynikéw prac zrealizowanych
w CPBR do Centralnego Laboratorium Sprzetu

lub Centralnej Biblioteki, ktére prowadzi Ge-
neralny Wykonawca,

- wykorzystanie informacji o sprzecie i opro-
gramowaniu SAPI i SAEN w katalogu sprzetu

i katalogu oprogramowania /biezgco aktualizo-
wanych/,

- zobowigzanie wykonawcy oprogramowania do
sprawowania nadzoru autorskiego nad wynika-
mi prac przekazanymi do CPBR przez okres
1-3 lat,

- zapewnienie pierwszej instytucji wdrazajacej
nadzoru autorskiego przez okres 1roku od roz-
poczecia wdrozenia.

Normy i standardy

W celu ujednolicenia tresci i formy opraco-
wan realizowanych w ramach CPBR niezbedne
okazato sie zmodyfikowanie i uzupetnienie do-
tychczasowych norm i standardéw. W tym ce-
lu nalezy zmodyfikowa¢ Polskie Normy doku-
mentacji projektowej i uzytkowej oprogramo-
wania pod katem zautomatyzowanego kompute-
rowego projektowania. Nalezy takze zweryfi-
kowa¢ normy dotyczgce przygotowania doku-
mentacji dla urzadzen, zwilaszcza pod katem
potrzeb uzytkownika /np. opracowania instruk-
cji uzytkownika/.

Wymiana informacji naukowo-technicznej

Wymiana informacji naukowo-technicznej
jest niezbedna dla prawidtowej i efektywnej
realizacji zadan CPBR. Wyrézniono nastepu-
jace sposoby wymiany i gromadzenia informa-
cji z zakresu SAPI i SAEN:

- staly dostep do petnej literatury Swiatowej,

- seminaria,

- udziat w targach, kongresach i konferencjach
miedzynarodowych.

Przewiduje sie podigczenie do systemu in-
formacyjnego krajéw RWPG.



Wybér celéw realizacyjnych
Kryteria doboru tematyki prac

W planie realizacyjnym CPBR uwzgledniono
przede wszystkim prace spetniajagce nastepuja-
ce kryteria:

w zakresie sprzetu:

- zgodno$¢ z podstawowymi wymaganiami okre-
Slonymi w tabeli 1,

- przynalezno$¢ do rodziny komputeréw PDP-11
IBM PC lub VAX,

w zakresie oprogramowania:
- mozliwo$¢é implementacji oprogramowania

na wytypowanych rodzinach komputeréw i zale-
canych systemach operacyjnych,

- posiadanie przez dang rodzine dobrze zalgo-
rytmizowanych metod, gwarantujacych stworze-
nie systemoéw, a nie pojedynczych programoéw,
- przygotowanie wykonawcy do wprowadzenia

i konwersacyjnych metod komunikacji projek-
tanta z komputerem,

- przygotowanie wykonawcy do stosowania gra-
fiki komputerowej,

- mozliwo$¢ wdrozenia systemu /konieczna
jest opinia i wstepna zgoda instytucji wdrazaja-
cej/,

- obowigzek wykorzystania dotychczasowego
dorobku w danej dziedzinie /rekomendowanego
przez CPBR/,

- odpowiedni potencjat wykonawczy i dotychcza-
sowe osiggniecia gwarantujace realizacje celu
CPBR, w przyjetych terminach.

Systematyka zagadnien zwigzanych z realizacja
CPBR

Przyjeto systematyke zagadnien zgtoszonych
do CPBR z podziatem na:
- zbiory tematyczne,
- grupy tematyczne,
- tematy w ramach grup.

Wdrozono nastepujgce zbiory tematyczne:
- sprzet,
- oprogramowanie podstawowe,
- narzedzia aplikacyjne,
- pakiety oprogramowania uzytkowego,
- systemy bazowe,
- inne.
W ramach kolejnych zbioréw tematycznych
przyjeto grupy tematyczne wyspecyfikowane
w tablicy 1.

Wstepne okreslenie celéw realizacyjnych

Wstepne okres$lenie wybranych celéw realiza-
cyjnych, ktére realizowane bedg w ramach
CPBR ilustruje tablica 2

Zadania 1SS jako generalnego wykonawcy
CPBR

'Prawidtowa realizacja i.zarzagdzanie CPBR
wymagaja obok prowadzenia merytorycznego
prac, zrealizowania przez ISS szeregu zadan

Tablica 1

Systematyka
tematyki wymaganej dla uzyskania celéw
realizacyjnych CPBR nr 8. 8 "Automaty-
zacja prac inzynierskich i eksperymentu
naukowego z podziatem na zbiory i gru-
py tematyczne

Sprzet:

- jednostki centralne,

- standardowe urzadzenia zewnetrzne,

- urzadzenia graficzne,

- sprzet do tworzenia sieci,

- uktady sprzezenia z obiektem,

- konfiguracje dla zautomatyzowanego stano-
wiska pracy projektanta,

Oprogramowanie podstawowe:

- systemy operacyjne,

- uniwersalne jezyki programowania,

- bazowe oprogramowanie graficzne /GKS/,
- bazy danych,

- biblioteki procedur matematycznych,

- oprogramowanie sieciowe.

Narzedzia aplikacyjne;

- grafika dwu i tréjwymiarowa,

- narzedzia do tworzenia systemoéow konwersa-
cyjnych,

- narzedzia do kontroli i sterowania ekspery-
mentem naukowym,

- jezyki specjalizowane,

- narzedzia do tworzenia systeméw eksperto-
wych,

- rozpoznawanie i przetwarzanie obrazow i
mowy,

Pakiety oprogramowania uzytkowego:

- projektowanie czes$ci maszyn,

- generowanie programoéw sterujgcych urza-
dzeniami obrébczymi,

- projektowanie konstrukcji nosnych,

- projektowanie przestrzenne,

- projektowanie urzgadzen elektronicznych,

- projektowanie instalacji rurociggowych,

- systemy obstugi eksperymentu naukowego.

Systemy bazowe:
/np. system projektowania obwodéw drukowa-
nych/.

Inne:
Przyktadowe cele realizacyjne w grupie tema-

tycznej Inne:

- komputerowy system zarzadzania CPBR
- prowadzenie Centralnego Laboratorium

Sprzetu wykorzystywanego w SAPI i SAEN.

merytorycznych i organizacyjnych, m. in.:

- wyboru gtéwnych dziedzin zastosowan /zapro-
gramowano w systematyce/,

- zapewnienia wymiany informacji miedzy tema-
tycznie podobnymi CPBR-ami,

- opracowania szczeg6towych zasad i warunkéw
rozpowszechniania wynikéw prac zrealizowa-
nych w ramach CPBR,



Tablica 2

Wstepne okreslenie celéw realizacyjnych CPBR 8.8

1. Zautomatyzowane stanowisko pracy projektanta z mikrokomputerem klasy M1 6-1.

2. Zautomatyzowane stanowisko pracy projektanta z mikrokomputerem klasy M 16-2.

3. Wielostanowiskowy kompleks sprzetowo-programowy dla automatyzacji prac projektowo-kon-
strukcyjnych i technologicznych na bazie stacji terminalowych i sieci lokalnych.

Zautomatyzowane stanowisko pracy projektanta z mikrokomputerem 32-bitowym.

Zautomatyzowane stanowisko eksperymentu naukowego z mikrokomputerem klasy MI 6-1.

. Rodzina monitoréw graficznych.

Rodzina grafploteréw.

4
5
6. Zautomatyzowane stanowisko eksperymentu naukowego z mikrokomputerem klasy Ml 6-2.
7
8
9

Urzadzenia wejscia graficznego /manipulator kulisty, digitgjzer/.

10. Bazowe oprogramowanie systemoéw graficznych /GKS, baza danych/.

11. Oprogramowanie narzedziowe dla SAPI i SAEN.

12. Bazowy SAPI w dziedzinie
13. Bazowy SAPI w dziedzinie
14. Bazowy SAPI w dziedzinie
15. Bazowy SAPI w dziedzinie
przestrzennego.

projektowaniamaszyn i ich elementéw.
projektowaniaproceséw technologicznych przejnystu maszynowego.
generowania programow sterujgcych urzadzeniami obrébczymi.

projektowaniaarchitektonicznego, budowlanego i planowania

16. Bazowy SAPI w dziedzinie projektowania instalacji w przemys$le chemicznym.

17. Bazowy system projektowania wzornic zakardowych.

18. Bazowy SAPI dla projektowania uktadéw cyfrowych.

19. Bazowy SAPI dla projektowania obwodéw drukowanych.

20. Bazowy system przetwarzania obrazow.

,21. Bazowy SAEN w dziedzinie medycyny.

22i, Bazowy system obstugi eksperymentu naukowego.

- zawarcia umow z generalnymi dostawcami
systemoéw komputerowych na kompletacje i do-
stawy okreslonej liczby systemoéw w kilku typo-
wych wariantach zestawéw sprzetu dla SAPI i
SAEN,

- zorganizowania i prowadzenia Centralnego
Laboratorium SAPI i SAEN,

- organizacji i prowadzenia Centralnej Biblio-
teki SAPI i SAEN opracowanych w ramach
CPBR,

- opracowania i prowadzenia Katalogu Oprogra-
mowania,

- prowadzenia w ramach CPBR wspoipracy z
zagranica,

- prowadzenia prac zwigzanych z modyfikacja
norm i standardéw,

- ukierunkowania osrodka OINTE na osrodek
branzowy w zakresie systeméw CAD/CAM i
CAE,

- zorganizowania i prowadzenia z podwykonaw-
cami cyklu seminariow z zakresu SAPI i SAEN,
- zinwentaryzowania zasobéw sprzetowych i
oprogramowania dla SAPl i SAEN w kraju 1
RWPG oraz ustalenia zasad ich wykorzystania.



prof.dr hab.inz.ANDRZEJ GRZYWAK
ISS— Katowice

INSTYTUT ~ SYSTEMOW ~ STEROWANIA— PRZEGLAD  PRAC

Instytut Systemdéw Sterowania zwigzany me-
rytorycznie z Centrum Naukowo-Produkcyjnym
Eysteméw Sterowania MERASTER - jest jednos-
tka naukowo-badawczg, nastawiong gtéwnie na
rozwdj systemoéw mikrokomputerowych. Obec-
nie Instytut realizuje nastepujgce prace nauko-
wo-badawcze, konstrukcyjne i programistycz-
ne:

- rozwdj konstrukcji i oprogramowania szesna-'
stobitowego systemu mikrokomputerowego typu
MERA 60,

- rozw6j konstrukcji i oprogramowania stero-
wnikéw mikroprocesorowych MERA 80,

- opracowywanie systemoéw automatyzacji prac
inzynierskich,

- opracowywanie systeméw automatyzacji eks-
perymentu naukowego,

- realizowanie, w oparciu o mikrokomputery
MERA 60 i MERA 80 obiektowych systemow
automatyzacji proceséw technologicznych w
wielu gateziach przemystu.

Posiadajgc wtasny Zaktad Doswiadczalny,
Instytut wykonuje we wilasnym zakresie mode-
le i prototypy oraz prowadzi seryjng produk-
cje niektérych opracowanych przez siebie wy-
robéw, np. sterownikéw MERA 80. Opracowa-
nia konstrukcyjne Instytutu wdrazane sg do
produkcji wielkoseryjnej w Centrum MERA-
STER. Wyniki prac naukowych Instytutu publi-
kowane sg w wydawnictwach wtasnych: komu-
nikatach o pracach naukowo-badawczych oraz
monografiach przedstawiajgcych cato$ciowo
okre$lony problem naukowy lub techniczny.
Instytut $cisle wspoéipracuje z r6znymi organi-
zacjami naukowo-badawczymi w kraju i zagra-
nica. Szczegolnie rozwinieta jest wspoéipraca
z ZSRR koncentrujgca sie gtébwnie na architek-
turze systemoéw komputerowych, zagadnieniach
sieci komputerowych i systemach automatyza-
cji prac inzynierskich.

System MERA 60

Prace dotyczace systemu MERA 60 prowa-
dzone sg w Instytucie od 1979 r. Zaréwno kon-
cepcja systemu jak i opracowanie konstrukcyj-
ne zrealizowane zostaty w Instytucie. W opar-
ciu o dokumentacje konstrukcyjna Instytutu,
Centrum MERASTER uruchomito produkcje
wielkoseryjna tego systemu. Do chwili obecnej
wyprodukowano 2000 mikrokomputeréw MERA
60 w roznej konfiguracji i to zaréwno dla od-
biorcéw krajowych jak i na eksport. Ostatnimi,
interesujacymi opracowaniami dotyczacymi
MERY 60 sa:

- p6iprzewodnikowa pamieé zewnetrzna PPZ-01
/opisana w odrebnym artykule zamieszczonym
W niniejszym numerze Biuletynu MERA/,
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- kontroler dyskéow twardych zrealizowany w
standardzie konstrukcyjnym MERY 60,

- modut szybkiej transmisji danych MAP-60,
umozliwiajacy realizacje sieci lokalnej typu
hierarchicznego,

- rozwigzanie sprzetowe i programowe dwuma-
szynowej pracy MERY 60; rozwigzanie to moze
by¢ stosowane do podniesienia niezawodnosci
systemu sterowania.

Sterowniki sekwencyjne MERA 80

W oparciu o mikroprocesor 8-bitowy Intel
8080A Instytut opracowat i uruchomit seryjng
produkcje sterownikéw MERA 80. Sterowniki
te opisane zostaly w odrebnym artykule zamie-
szczonym w niniejszym numerze Biuletynu
MERA. Nalezy podkresli¢, iz sterowniki MERA
80 znalazly zastosowanie w nastepujacych syste-
mach:

- system sterowania magazynami wysokiego
sktadowania,

- system sterowania maszynami wtékienniczy-
mi,

- system automatyzacji produkcji $wiec samo-
chodowych.

MERA 80 stanowi podstawowy wyréb Zaktadu
Doswiadczalnego Instytutu Systemoéw Sterowa-
nia.

Automatyzacja prac inzynierskich i automaty-
zacja eksperymentu naukowego

W ostatnim czasie prace Instytutu koncentru-
ja sie na systemach automatyzacji prac inzy-
nierskich i automatyzacji eksperymentu nauko-
wego. Wigze sie to z podjeciem prac w ramach
CPBR nr 8.8. W tym zakresie, do osiggnie¢

Instytutu nalezg nastepujace opracowania:

- dwa typy grafploteréow /MERA 620A i 6208/,
- dwa typy monitoréw graficznych /MERA 60-
100 i MERA 60-200/,

- Srodki sprzetowe dla potgczenia MERY 60

z systemem CAMAC lub magistralag pomiarowa
IEC 625.

Systemy obiektowe

W oparciu o systemy MERA 60 i MERA 80
zrealizowano wiele systemoéw obiektowych w
przemysle i wiele systeméw automatyzujgcych
eksperyment naukowy. Do najciekawszych roz-
wigzan z tego zakresu zaliczy¢ mozna:

- system automatyzujgcy proces flotacji rud
cynku i otowiu w KGH "Bolestaw",

- system dyspozytorski dla Zaktadu Energety-
cznego O. Pd.



W dokonanym przegladzie wymieniono tylko
niektére, wazniejsze prace majgce bezposred-
ni wptyw na rozwdj zastosowan techniki mikro-
komputerowej w kraju. Kolejne artykuty niniej-

prof. dr tiab.inz.ANDRZEJ  GRZYWAK
mgr inz. ROMUALD  JAKOBIEC
mgr DANUTA TABACKA

CNPSS "MERASTER"

MIKROKOMPUTER  PROFESJONALNY  tire

Podstawowe dane techniczne

Obecnie najpowszechniej wykorzystywanym
bezposrednio na stanowisku pracy komputerem
jest mikrokomputer profesjonalny lub perso-
nalny o matych gabarytach oraz stosunkowo
duzej mocy obliczeniowej, charakteryzujacy
sie wysoka niezawodnoscig, bogatymi mozli-
wosciami funkcjonalnymi i prostotg obstugi.
Utrzymujac przyjetga w CNPSS MERASTER
linie rozwoju Bystemoéw komputerowych” stano-
wigcych odpowiedniki funkcjonalne systemoéw
PDB-11 firmy DEC - zaprojektowano kolejny
komputer rodziny MERA (80 o nazwie MERA
660, stanowigcy mikrokomputer profesjonalny.
Na rys. 1przedstawiono mikrokomputer ME-
RA 660 z minimalnym zestawem urzadzen pe-
ryferyjnych.

Mikrokomputer MERA 660 jest produkowany
z trzema wersjami procesoréw i pamieci ope-
racyjnych:
- MS 1200.02 r modut procesora zintegrowany
na jednym pakiecie z PAO - 64KB i interfejsa-

Rys.
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szego numeru Biuletynu omawiajg pewne wybra-
ne problemy rozwigzywane w Instytucie Syste-
mow Sterowania lub w Centrum Naukowo-Pro-
dukcyjnycm MERASTER w Katowicach.

ccn

mi réwnolegtym i szeregowym oraz bootstra-
pem /odpowiednik LS| 11/.

- MS 1601,01 - z obszarem adresacji do 256

KB /odpowiednik LS| 11/23/.

- MS 1601.02 - z obszarem adresacji do 4 MB
/odpowiednik LS1 11/23 PLUS/.

Podstawowe charakterystyki procesoréw poda-
je tabela 1e

Podstawowy zestaw
uniwersalnych urzadzen zewnetrznych
Dla obu typéw procesoréw MS 1201 i MS
1601 przewiduje sie stosowanie nastepujacych
urzadzen zewnetrznych:
- monitor ekranowy MERA 6052,
- pamie¢ na dyskach elastycznych 0,3 - 1, 2M~
- drukarki mozaikowe D100 i D180,
- rejestratory i grafplotery MERA 620A, ME-
RA 621, MERA 630,
- monitor graficzny MERA 6101,

- telewizor kolorowy pracujacy w trybie wyswie-
tlacza graficznego,
- dysk twardy 5 - 20MB.

1. Mikrokbmputer MERA 660



Procesor MS 1201. 02
liczba rozkazéw 72 /EIS/
stowo adresowe 16
liczba operacji/s 800
obszar adresacji PAO 64KB

I. WYPOSAZENIE STANDARDOWE

SPR ZET
Drukarka
D 100
CAMAC  opcja dla
CAMAC
IEC 625
MTV
60 do TVC

II. WYPOSAZENIE DODATKOWE

MS 1601. 01

138 /FP11/
18
500
256KB

Tabela 1

MS 1601. 02

138 /FP11/
22
580

4MB

OPROGRAMOWANIE
.RT-60 V04

.BASIC 60
.DOC 60
. SSP 60
.LSP 60

.PLOT

— .SSC

. CASIC

. SRT-60, SRS-60

. IEC 625

moduty do pracy w hierarchicznej sieci lokalnej SN-60
moduty do pracy w sieci MERANET 60 /P302. 3/

moduty WE/WY cyfrowych /uniwersalne/

zegar czasu rzeczywistego
multiplekser 4 kanatowy /V. 24/

.PASCAL 60

.C 60

.FORTH 60

.DIBOL 60

Rys. 2. MERA-660 /z procesorem MS 1201/
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Oprécz tych urzadzen MERA 660 wyposazona
moze byé¢ w Interfejsy pomiarowe CAMAC, IEC-
625, multipleksery umozliwiajace podtgczenie
dodatkowych monitoréw ekranowych. Do mikro-
komputera MERA 660 z procesorem MS 1601
moga by¢ podiaczone pamieci dyskowe 5 MB
/10MB/ z kasetag wymienng oraz dyski typu
Winchester. W obu typach mikroprocesoréw
moga by¢ stosowane modutly sprzetowe i pro-
gramowe systemu mikrokomputerowego MERA
60 /Biuletyn Techniczno-Informacyjny MERA
nr 7,8z 1985 r. /.

I . WYPOSAZENIE STANDARDOWE

SPRZET

Na rys. 2 przedstawiono konfiguracje sprze-
towo-programowg mikrokomputera MERA 660
z procesorem MS 1201, a rys. 3 ilustruje typo-
wa konfiguracje sprzetu i oprogramowania mi-
krokomputera MERA 660 opartego o procesor*
typu MS 1601.

Przedstawione podstawowe parametry tech-
niczne oraz zwiekszona objetos¢ pamiegci opera-
cyjnej stwarzajg nowe mozliwos$ci zastosowan.
Utrzymujac dotychczasowy, gtéwny obszar za-

OPROGRAMOWANIE

MERA 660 MRT 60
BASIC 60
/248 KB/ O O FORTRAN 60
PASCAL 60
C 60
. DOC 60
. SSP 60
. -LSP 60
5-20MB
Y
-PLOT
e *SSC 60
“AMA opcja dla <CASIC 60
CAMAC =SRT-60, SRS-60
MIE
-IEC 625
&0 IEC 625
MV
60 do TVC

H. WYPOSAZENIE DODATKOWE

. pioduty do pracy w hierarchicznej sieci lokalnej SN-60
. moduty do pracy w sieci MERANET 60 /P802. 3/

, zegar czasu rzeczywistego

. multiplekser 8i 16 kanatowy /V. 24/

Rys. 3. MERA 660 /z procesorem MS 1601/



stosowan mikrokomputera MERA 60 w automa-
tyzacji eksperymentu naukowo-badawczego, no-
we komputery profesjonalne MERA 660 znajda
ponadto zastosowanie w systemach automatyza-
cji prac inzynierskich i projektowania inzynier-
skiego oraz w systemach wspomagania zarza-
dzania przedsiebiorstwem. Podstawowa wersja
komputera MERA 660 dla tych zastosowanh jest
wersja z procesorem typu MS 1601 z pamiegcia
operacyjng od 256 KB - 4 MB.

Komputer M ERA .660 oparty o procesor MS
1201, stanowigcy w zastosowaniach terminal
sieciowy moze by¢ réwniez autonomicznym sy-
stemem dla zastosowanh inzynierskich, a po do-
tagczeniu pamieci buforowej /PPZ/ oraz syste-
mu programowania MASTER, réwniez dla sy-
stemoéw zarzadzania.

Szczegobtowy opis i zastosowania minikompute-
ra z pamiecig buforowag i systemem MASTER
znajduje sie w oddzielnym artykule,zamieszczo-

nym w niniejszym numerze Biuletynu MERA.
Dla zapewnienia realizacji funkcji uzytkowych
w wymienionych zastosowaniach oraz dla efek-
tywnego wykorzystania zasoboéw sprzetowych
niezbedne stato sie rozszerzenie funkcji opro-
gramowania systemowego i narzedziowego.

Podstawowym systemem operacyjnym kompu-
tera MERA 660 jest system MRT-60 /odpowie-
dnik TSX firmy DEC/. MRT-60 jest wielodos-
tepnym, wielozadaniowym systepiem operacyj-
nym, pracujacym w rezimie podzialu czasu.
MRT-60 umozliwia prace wielu uzytkownikéw
jednoczesnie, udostepniajac wszystkie mozli-
wosci i programy systemowe RT-60 za wyjat-
kiem formatowania dysku - FORMAT - prze-
twarzania wsadowego - BATCH. System MRT-
60 pracowa¢ moze na wszystkich zestawach
komputerowych, zawierajacych modut zarza-
dzania pamiecig i conajmniej 96KB pamieci
operacyjnej. System realizowaé¢ moze jedno-
czes$nie najwyzej 30 zadan dla maksymalnie 20
uzytkownikoéw.

Dla zapewnienia efektywnej pracy uzytkowni-
kom system realizuje nastepujgce funkcje:
- spoling dla powolnych urzgdzen wyjsciowych,
co zapewnia efektywne ich wykorzystanie oraz
zabezpiecza mozliwos$¢ jednoczesnego korzy-
stania z tych urzadzen przez wiele zadan,
- mozliwo$¢ tworzenia obszaréw dzielonych,
co pozwala utrzymywaé w pamieci operacyjnej
jedng kopie programu lub danych dla wielu u-
tytkownikow,
- wymiana informacji miedzy zadaniami po-
przez kolejkowanie informacji i mechanizm
skrzynek pocztowych,
- badanie efektywnosci dziatania programu,
- kontrola uprawnien dostepu do ré6znych pozio-
moéw systemu,
- mozliwo$¢ uzywania plikéw posrednich para-
metryzowanych, utatwiajgcych wykonywanie
powtarzalnych zadan ze zmienianymi parame-
trami.

- biezace rozliczanie wykorzystania zasobéw
systemu /czas sesji, czas pracy procesora/
dla poszczegdlnych uzytkownikéw i ich grup,

- obstuga terminali wirtualnych pozwalajaca
uzytkownikowi korzystajgcemu z jednego ter-
minala, wspoétpracowaé réwnolegle z kilkoma
programami,

- mozliwo$é wykonywania w tle zadan autonomi-
cznych bez potrzeby wspoétpracy z uzytkowni-
kiem.

Podstawowe jezyki programowania

Mikrokomputer profesjonalny MERA 660 wy-
posazony jest w zestaw jezykéw programowania,
(tozony z jezykéw standardu mikrokomputera
MERA 60 /BASIC, MACRO, FORTRAN, PAS-
CAL, C/ oraz nowych jezykéw programowania,
rozszerzajgcych mozliwosci funkcjonalne sprze-
tu oraz zakres zastosowan.

Nowym jakosciowo elementem zestawu je-
zykéw programowania jest jezyk FORTH-60,
oparty na najbardziej rozpowszechnionym stan-
dardzie fig-FORTH. Jezyk ten szczegdlnie
przydatny jest w programowaniu systemoéw
graficznych, zarzadzaniu niestandardowymi
urzgdzeniami peryferyjnymi w zastosowaniach
zwigzanych z automatyzacjag eksperymentu
naukowo-badawczego.

Oprécz kompilatora i interpretatora jezyka
w skiad kompletu oprogramowania wchodzg:
- redaktor tekstu, n
- assembler,

- dekompilator kodu wynikowego.

Podstawowymi wtasnos$ciami jezyka FORTH-60
sa:

- mozliwo$¢ pracy z ré6znymi typami danych:
bajty, znaki kodu ASCII, liczby catkowite po-
jedynczej i podwdjnej dtugosci, liczby zmien-
noprzecinkowe oraz tancuchy,

- mozliwos$¢ definiowania wtasnych typow,ta-
kich danych jak: tablice czy listy,

- mozliwo$¢ wykorzystania zmodyfikowanego
i rozszerzonego systemu zbioréw kompatybil-
nego z systemem RT-60,

- mozliwo$¢ opracowania fragmentéw progra-
moéw w jezyku FORTH - assembler.

Oprécz wymienionych jezykéw programowa-
nia, prowadzone sg obecnie prace zwigzane z
przygotowaniem do eksploatacji na mikrokom-
puterze MERA 660 jezykéw dla systemdéw eks-
pertowych 1lprogramowania sztucznej inteligen-
cji - LISP i PROLOG. Problemom sztucznej
inteligencji oraz zastosowaniom w tym zakre-
sie jezykéw LISP, PROLOG oraz systemu

SMALLTALK-80 poswiecony zostanie artykut
w jednym z nastepnych numerdéw Biuletynu
Techniczno-Inférmacyjnego MERA.

Grafika komputerowa
na mikrokomputerze MERA 660

Dla zastosowan w zakresie automatyzacji
prac inzynierskich i wspomagania projektowa-



nia rozwijane sg elementy sprzetu i oprogramo-
wania grafiki komputerowej. W zakresie sprze-
tu graficznego do eksploatacji wejdg jeszcze

w 1986 roku nastepujgce urzadzenia:

- Rejestrator MERA 620A ptaski, jednokoloro-
wy, formatu A3 o nastepujacych parametrach:

f predkos¢ kreslenia - 10 mm/s,

e rozdzielczo$¢ -0,2 mm m

« interfejs analogowo-cyfrowy /przetwornik
C/A umieszczony w komputerze/.

- Grafploter MERA 621 jednokolorowy forma-
tu A3 o nastepujacych parametrach:

e predkos$¢ kreslenia 150 mm/s,

e rozdzielczo$¢ 0, 2 mm,

< Interfejs V. 24,

< sterowanie mikroprocesorowe.

- Interfejs do kolorowego telewizora /TVC/
pracujacego w rezimie graficznym o nastepu-
jacych parametrach:

= ekran 256x256 punktow,

« liczba koloréw - 8,

e liczba bitéw na punkt obrazu - 3,

e pamieé¢ obrazu 192 KB.

- Monitor graficzny MERA 6101 - profesjonal-
ny monitor graficzny, monochromatyczny o
ekranie 256x512 punktéw z wbudowanymi pry-
mitywami standardu GKS.

Przewiduje sie réwniez opracowanie plote-
row o podwyzszonych parametrach kreslenia
i o zwiekszonym do 8 zakresie koloréw. Nas-
tepnie opracowany zostanie takze monitor gra-
ficzny kolorowy, o zwiekszonym rastrze ekra-
nu i rozbudowanych funkcjach wprowadzania
informacji za pomoca manipulatoréw /joystick,
mysz/. Oprogramowanie systemu graficznego
dla komputera profesjonalnego MERA 660 i sy-
stemoéw operacyjnych RT-60 oraz MRT-60 o-
parte jest na trzech standardach graficznych
GKS, VDI oraz VDM. Niezalezna sprzetowo
warstwa oprogramowania, stanowigca imple-
mentacje GKS na poziomie IB zamienia pro-
gram uzytkowy, niosacy opis rysunku, w pa-
kiet graficzny przekazywany do warstwy opro-
gramowania VDI, zawierajacej translator roz-
kazéw graficznych, biblioteke procedur wyko-
nawczych oraz handlery graficznych urzadzen
zewnetrznych.

System graficzny umozliwia pisanie progra-
mow uzytkowych w jezykach PASCAL, FORT-
RAN i C oraz wywotanie procedur graficznych
GKS zgodnie ze skiadnig danego jezyka. System
ten jest niezalezny sprzetowo, uzytkownik nie
musi wiec interesowaé sie szczegétami opro-
gramowania oraz wiekszos$cig ograniczen tech-
nicznych wnoszonych przez konkretne urzadze-
nia, gdyz formaty wywotan funkcji majg zawsze
te samag postac¢,bez wzgledu na rzeczywiste u-
rzadzenia, do ktérych sie odnoszg. Funkcjami
wejécia/wyjscia steruje sprzetowo zorientowa-
na warstwa oprogramowania VDI, ktéra odpo-
wiada np. za wysSwietlanie informacji na ekra-
nie, odczyt i zapis informacji graficznej na
dysk, przyjmowanie danych z klawiatury itp.
Opis obrazu w formie niezaleznej od urzadze-
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nia graficznego i odpowiadajacej VDI zawiera
zbiér posredni VDM.

Poziom GKS spetnia nastepujace funkcje:

- funkcje sterujace,

- wyjsciowe funkcje graficzne oparte na mozli-
wosciach monitora graficznego, a wymagajace
symulacji programowej dla plotera,

- wejsciowe funkcje graficzne - funkcje wpro-
wadzania danych graficznych z monitora gra-
ficznego oparte na jego mozliwosciach,

- funkcje transformacji - realizowane przez
symulacje programowga /czesciowo wykorzy-
stujacg mozliwosci monitora graficznego/,

- funkcje segmentacji - realizowane programo-
wo,

- funkcje obstugi zbioru posredniego - realizo-
wane programowo,

- funkcje obstugi btedéw - realizowane progra-
mowo.

Zastosowanie mikrokomputera MERA 660
w systemach zarzadzania

Zastosowania w zakresie wspomagania za-
rzadzania przedsiebiorstwem oparte bedg o
jednorodne srodowisko systemu programowania
CTS-360 i jezyk DIBOL-60.

CTS-360 jest pdkietem oprogramowania sy-
stemowego, pracujagcym w oparciu o system
RT-60 i zapewniajacym realizacje kilku zadan
jednoczes$nie w trybie wielodostepu z kilku /ma-
ksymalnie 8/ monitoréw ekranowych. System
CTS-360 zawiera nastepujace elementy:

- kompilator jezyka DIBOL-60 wraz z bibliote-
kg procedur standardowych oraz programem
Sledzacym,

- program podziatu czasu umozliwiajgcy prace
wielozadaniowa,

- zestaw programoéw ustugowych /generator
programoéw sortujgco-tgczacych, programy
obstugi zbioréw dyskowych o organizacji indek-
sowo-sekwencyjnej, generator programoéw wy-
dawniczych/.

Jezyk DIBOL-60 jest jedynym jezykiem pro-
gramowania, wspoipracujagcym z systemem
CTS-360. Do jego najwazniejszych cech funk-
cjonalnych nalezg:

- wyodrebnienie w programie dwéch roztgcz-
nych sekcji: sekcji danych oraz sekcji proce-
dur,

- operacje na danych typu dziesietnego i alfa-
numerycznego,

- mozliwo$é uzycia operacji na danych w posta?
ci rekordéw /operacje arytmetyczne, modyfi-
kacje, konwersje, formatowanie/,

- wywotywanie procedur wewnetrznych i zew-
netrznych,

- mozliwos$¢ uzycia instrukcji obstugi btedéw
wykonania programu oraz dyrektyw kompilacji
warunkowej,

- mozliwos$¢ przesytania komunikatéw miedzy
zadaniami, blokowanie i udostepnianie rekor-
déw innemu programowi.



Opisane $rodowisko programowe pozwala na
szybkie i tatwe tworzenie systemoéw uzytkowych
w matych i duzych konfiguracjach;w zaleznosci
od potrzeb funkcjonalnych.

Systemy uzytkowe wszystkich trzech klas za-
stosowan moga byé”™w zaleznosci od potrzeb”u-
ruchamiane na zestawach autonomicznych lub
w sieciach komputerowych rodziny MERA 60.

Sie¢ hierarchiczna SN-60

Po udanych wdrozeniach w przemysle, sieci
hierarchicznych JS i MERA 60, oraz po pozy-
tywnych doswiadczeniach z eksploatacji syste-
moéw uzytkowych opartych o tego typu sieci,
opracowano i przygotowano do eksploatacji
uzytkowej moduty sprzetowe i programowe.

Pierwszg siecig lokalng typu hierarchiczne-
go byta sie¢ SN-60, o strukturze przedstawio-
nej na rys. 4. Elementem sieci zabezpieczaja-
cym transmisje na poziomie fizycznym sg mo-
duly szybkiej transmisji asynchronicznej MAP-
60, ktore umozliwiajg wymiane informacji, za
pomoca pary kabli koncentrycznych o dtugosci
do 1 km, z szybkoscig 80 KB/s, po uwzgled-
nieniu narzutéw systemu.

Komputer centralny

Centralny komputer sieci SN-60 - MERA 660-
/lub MERA 60 lub SM-4/ - posiada w swojej
konfiguracji:

- pamie¢ na dyskach twardych, stanowigcg nos-
nik dyskéw wirtualnych dla komputeréw pery-
feryjnych,

- monitor ekranowy dla tgcznosci z operatorem”
- moduty MAP-60 - jeden dla kazdej linii.

Komputery peryferyjne MERA 660 /z proce-
sorem MS 1201/, obok modutu szybkiej trans-
misji MAP-60, zawierajg uniwersalne lub spe-
cjalizowane urzadzenia peryferyjne niezbedne
dla pracy uzytkownika, takie jak: monitor gra-
ficzny, grafploter, aparature kontrolno-pomia-
rowag w standardzie DEC-625, CAMAC itp.

Oprogramowanie sieciowe zainstalowane jest
na dysku komputera centralnego i w momencie
inicjacji pracy sieci tadowane jest do pamieci
komputeréw peryferyjnych. Oprogramowanie
komputera centralnego zawiera:

- gtowny program - LNSP - obstugi sieci za-
bezpieczajacy,

< ochrone tablic systemowych,

= fizyczng obstuge linii /emulacja protokotu
wymiany informacji/|

MERA 660

/MERA 60 Ilub

SM-4/ — <

r— nmodut transmisji
~ MAP-60
<bncentrator Koncentrator

MERA 660 MERA 660 MERA 660 MERA 660
lokalne lokalne lokalne | lokalne
urzadzenia urzadzenia urzadzenia urzadzenia
peryferyjne peryferyjne peryferyjne peryferyjne

Rys.

4. Struktura sieci'hierarchicznej SN-60



e obstuge zadan dostepu do zasobéw komputera
centralnego

« komunikacje z programem operatora dla dy-
namicznej modyfikacji parametréow sieci

- program - OSP - obstugi operatora zapew-
niajagcy mozliwos¢ definiowania parametrow
sieci, tzn. liczbe koncentratoréw i komputeréw
peryferyjnych, numery urzadzen systemowych
Itp.,

- program - VDIP - inicjacji dyskow wirtual-
nych dla komputeréw peryferyjnych. Program
pozwala na tworzenie zbioréw na dyskach ma-
szyny centralnej i traktowanie ich jako oddziel-
nych urzadzen. Ponadto program ten ma mozli-
wos$é ochrony zbioréw przed nie upowaznionym
dostepem.

Oprogramowanie komputera peryferyjnego
pozwala na wybor jednego z dwoch rezimow
pracy:

- praca z programem pozasystemowym, zata-
dowanym z okreslonego zbioru na nos$niku sy-

mgr inz,TADEUSZ KORNIAK
mgr. inz. PIOTR FUGLEWICZ
CNPSS "MERASTER"

stemowym,

- praca w systemie RT-60 z mozliwoscig doste-
pu do 7 urzadzen dyskowych m /w tym wirtu-
alnych/ komputera centralnego.

System operacyjny RT-60 pracujacy w kompu-
terze peryferyjnym zostat wyposazony dodatko-
wo W programy ustugowe i systemowe niezbed-
ne dla pracy w sieci:

- handler linii komunikacyjnej,

- program zapewniajacy przekazywanie komu-
nikatdbw do operatora komputera centralnego,
- programy zapewniajgce obstuge /poprzez
handler komunikacyjny/ urzadzen we/wy kom-
putera centralnego lub dyskéw wirtualnych.

Sie¢ SN-60 pozwala tgczyé¢ w jeden kompleks
uzytkowy zestawy laboratoryjne MERA 60, ME-
RA 660 uzywane do tej pory autonomicznie, da-
jac nowg jakos$¢ pracy oraz obnizajac zdecydo-
wanie koszt jednego stanowiska pracy inzynie-
ra, naukowca, projektanta.

WIELODOSTEPNY  SYSTEM  OPERACYINY Z PODMEM  CZASU "MASTER®
BUDOWA | ZASTOSOWANIE

System MERA 60 wraz ze swoim oprogramo-
waniem w wergaji podstawowej, jest systemem
niewystarczajgcym do zapewnienia realizacji
funkcji systemow uzytkowych duzej klasy zasto-
sowan. takich jak:

- obstuga masowa w bankach, kasach, ufze-
dach, biurach podrézy itp.,

- systemy automatycznego wspomagania pro-
cesu nauczania,

- systemy zbierania i wstepnego przetwarza-
nia danych,

- systemy automatycznej obstugi kartotek w
szpitalach, magazynach, bibliotekach itp.

W systemach tych podstawowg role odgrywa-
ja takie cechy funkcjonalne jak:
- wielodostep, tzn. obstuga réwnoczesnej pra-
cy wielu uzytkownikéw na wielu terminalach
monitorowych,
- wielozadaniowos$¢, tzn. jednoczesna'realiza-
cja kilku r6znych zadan za pomocg réznych ter-
minali,
- podziat czasu pracy procesora miedzy reali-
zowane zadania,
- obstuga bazy danych systemu uzytkowego,
- wymiana informacji miedzy r6znymi zadania-
mi i terminalami w systemie.
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- wspélne wykorzystanie niektérych urzadzen
przez wiele zadan /np. drukarka/.

Poétprzewodnikowa pamie¢ zewnetrzna
/ppz7

Majac na uwadze nowe dziedziny zastosowan
oraz konieczno$¢ zwiekszenia mocy obliczenio-
wej minikomputera MERA 60 w CNPSS MERA-
STER opracowano péitprzewodnikowg pamieé
zewnetrzng /PPZ/ o pojemnosci od 0. 5 MB do
32 MBajtéw. Pamie¢ ta moze pracowaé¢ w dwodcb
trybach:

- jako emulator dysku typu SM 5400,

- jako rozszerzenie pamieci operacyjnej, tzn.
urzadzenie pozwalajace na przetgczenie obsza-
ru pamieci, widzianego przez procesor w okre-
Slonym obszarze adres6w pamieci operacyjnej.

Pierwszy tryb pracy nie wymaga dodatkowych
objasnien, pamie¢ jest wéwczas traktowana ja-
ko dysk,a czas dostepu jest ok. 50 razy krotszy*

W przypadku oprogramowania omawianego w
niniejszym artykule istotny jest jedynie drugi
tryb pracy. Dlatego tez zawsze, gdy mowa jest
o pamieci buforowej; nalezy (rozumieé¢, ze do-
tyczy to po6iprzewodnikowej pamieci zewnetrz-



nej, pracujacej w drugim trybie. Pamie¢ bufo-
rowa podzielona jest logicznie na strony o po-

jemnosci 8 KB kazda. Strony identyfikowane sa
przez przydzielone im numery.

W pamieci operacyjnej minikomputera wydzie-
lono 8 KB w obszarze najwyzszych adresow.
Obszar ten stanowi "okno", ktére za pomoca
odpowiednich mechanizméw sprzetowych /reje-
stry/ odwzorowywane jest w sposéb wzajemnie
jednoznaczny na okreslong strone pamieci bufo-
rowej. Pozwala to na prace na danej stronie pa-
mieci buforowej w sposéb analogiczny do pracy
na adresach pamieci operacyjnej. Istniejacy
mechanizm przetgczania stron pamieci buforo-
wej pozwala na prace na r6znych stronach, w
ro6znych momentach czasu za pomoca tych sa-
mych adreséw z obszaru "okna". Ogélny sche-,
mat pracy pamieci buforowej przedstawia rys. 1.

Tryb pracy pamieci buforowej stwarza nowe
mozliwosci, ktére wykorzystane programowo
w odpowiedni spos6b, pozwalajg na lepsze wy-
korzystanie czasu pracy procesora oraz na

zwiekszenie liczby zadan i uzytkownikéw obstu-
giwanych przez system.

W opisanych warunkach celowe stato sie
stworzenie takiego srodowiska programowego,
ktére wykorzystujgc pamie¢ buforowg pozwoli
na budowanie systemoéw aplikacyjnych, umozli-
wiajacych réownolegta prace wiekszej ilosci u-
zytkownikéw. Srodowisko to tworzy Wielodos-

tepny System Realizacji Zadahn z Podziatem
Czasu MASTER.

Funkcje systemu MASTER

System MASTER stanowi $srodowisko dla
tworzenia wielodostepnych systemoéw aplika-
cyjnych, w ktérych zadania wykonywane na
r6znych terminalach, majg zblizony charak-
ter i korzystajg ze wspodlnej bazy danych. W
trakcie pracy systemu, pamieé¢ operacyjna
podzielona jest umownie na tzw. pamieé¢ dol-

na, czyli obszar pamieci operacyjnej od O do
48 KB, i pamie¢ gbérng, czyli okno pamieci bu-
forowej. Podstawowymi funkcjami systemu
MASTER sa:

Pamie¢ buforowa

str. n
Pamie¢ operacyjna
56 KB
451776/8! \"Rqjestr strony) >n str. m
440000/8/
A\
'\
\ <
\ str. k
N
str. 0

Rys. 1
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- obstuga wielodostepu:

zapewnienie mozliwosci jednoczesnej pracy
wielu uzytkownikéw za pomocg wielu terminali,
- podziat czasu:

sterowanie przydziatem kwantu czasu proceso-
ra dla zadania gotowego dowykonania,

- sterowanie pamiecig buforowa:

przydzielanie i zwalnianie stron pamie*ci bufo-
rowej dla zadania oraz sterowanie przetgcza-
niem stron aktualnych,

- zarzadzanie zadaniami;

sterowanie pracag wielu zadan aplikacyjnych,
zwigzane z podziatem czasu i wielodostepem;
zachowanie i odtwarzanie stron zadan,

- zarzadzanie baza danych:

obstuga zbioréw systemowych dla dostepu in-
deksowo-sekwencyjnego,

- zarzgdzanie plikami sekwencyjnymi:
obstuga, przydziat i zwalnianie urzadzen dla
plikbw sekwencyjnych; urzagdzenia moga byé
rezerwowane dla zadania lub wykorzystywane
dla wielu zadan /dziennik/,

- synchronizacja zadan:

obstuga przekazywania komunikatéw i danych
miedzy zadaniami aplikacyjnymi,

- obstuga kolejek:

zarzadzanie kolejkami zadan gotowych, zawie-
szonych, itp., w celu optymalnego wykorzysta-
nia zasobdéw systemu,

- obstuga przerwan i btedéw:

przejmowanie niektérych przerwan od urzadzen
oraz btedéw programéw aplikacyjnych w celu
nie dopuszczenia do upadku systemu,

- naktadkowanie i tanncuchowanie:

sterowanie sposobemwykonania czes$ci zadan;
tadowanie kolejnych fragmentéw zadanh lub ko-
lejnych naktadek do odpowiednich, stron pamie-
ci goérnej,

- tadowanie programoéw:

wymiana programu zadania,

- obstuga' urzgdzen zewnetrznych:

zarzadzanie przydziatem i transmisja z/do
urzadzen peryferyjnych systemu,

- zadanie superoperatora:

obstuga specjalnego zadania systemowego, reali-
zujacego zlecenia operatora uprawnionego do
ingerencji w prace systemu oraz majgcego
mozliwo$é zmiany konfiguracji i stanu syste-
mu w zaleznos$ci od warunkéw otoczenia.

Podstawowa jednostka programowag w syste-
mie MASTER jest zadanie. W praktyce jest to
program w jezyku PASCAL, ktéremu w syste-
mie MASTER przydzielony zostat terminal. Za-
dania w czasie pracy systemu rezydujg w pamie-
ci buforowej, a modut.sterujagcy systemu prze-
tgcza strony pamieci buforowej i przydziela za-
daniom czas procesora.

W systemie MASTER zadanie stanowi tréjka:
program, terminal oraz strona pamieci buforo-
wej. Mozliwa jest robwniez praca zadan, ktére
nie wspétpracuja z zadnym terminalem. Zada-
nia takie nazywaja sie zadaniami autonomicz-
nymi i moga by¢ uzyte np. do komunikacji sy-
stemu MASTER z komputerem nadrzednym.
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Tres$¢ zadan, czyli sktadajace sie na zadanie
programy przechowywane sg na nosniku zew-
netrznym /dysku twardym/. Poniewaz obszar
pamieci buforowej przydzielony zadaniu ma
tylko 8KB, wiec w systemie przewidziano dwa,
niezalezne mechanizmy wymiany programoéw:
tancuchowanie i naktadkowanie. Dzieki tym me-
chanizmom zadania mogg mie¢ praktycznie nie-
ograniczong wielkos¢.

W systemie MASTER zachowano strukture
plikbw systemu RT-60. Jest to uzasadnione
faktem, ze cze$¢ uzytkownikéw systemu MAS-
TER korzystata wczes$niej z minikomputera
MERA 60, pracujgcego pod kontrolg systemu
RT-60, w zwigzku z czym moga posiadac¢ pro-
gramy lub zbiory danych utworzone w tym sy-
stemie. Podejscie takie pozwolito na wykorzy-
stanie przy implementacji systemu MASTER
pewnych mechanizméw zawartych w systemie

RT-60.

Nalezy doda¢, ze jedyna metoda organizacji
plikéw, wystepujaca w systemie RT-60 - meto-
da sekwencyjna - jest niewystarczajgca dla
realizacji baz danych, ktére z zalozenia maja
by¢ podstawg systemoéw aplikacyjnych realizo-
wanych w systemie MASTER. Wbudowano w
strukture systemu inne, bardziej wyrafinowane
metody organizacji plikéw: indeksowo-sekwen-
cyjng oraz bezposrednig, wygodne dla tworze-
nia np. kartotek czy innych zorganizowanych
zbioréw informacji.

Wraz z systemem MASTER dostarczany jest
zbiér programoéw pracujacych w systemie RT-60,
ktére pozwalajg na tworzenie, przegladanie,
poprawianie plikéw zawierajgcych zbiory infor-
macji, zorganizowane w spos6b indeksowo-
sekwencyjny. W samym systemie istnieje
zbiér procedur i funkcji systemowych, wywo-
tywanych z programu aplikacyjnego, pozwala-
jacych na dostep do istniejgcych juz zbioréw
indeksowo-sekwencyjnych, lub umozliwiajg-
cych tworzenie nowych. Zbiory o dostepie bez-
posrednim obstugiwane sa przez programy na-
pisane w jezyku PASCAL-60, wykorzystujace
informacje na temat wewnetrznej organizacji
dostepu do plikbw w systemie MASTER. Pro-
gramy te dotagczane sg do systemu MASTER w
postaci Zrédiowej.

W systemie MASTER wystepujag dwa typy
plikbw sekwencyjnych o specjalnym przezna-
czeniu. Pierwszy z nich, dziennik, umozliwia
tworzenie raportow z sesji pracy systemu apli-
kacyjnego, na urzadzeniu lub nocniku. Jest to
plik, do ktérego maja dostep wszystkie zada-
nia pracujace w systemie. Zadania moga zapi-
sywac¢ w pliku dziennika informacje, ktére z
jakich$ powodéw powinny byé zapamietane na
nos$niku zewnetrznym /np. papier/ w kolejnos-
ci ich naptywania /np. zakonczone transakcje
w banku /. Drugi typ plikéw to pliki drukarki,
to znaczy pliki sekwencyjne obstugiwane przez
mechanizm spoolera. Wykorzystanie tych pli-



kéw znacznie przyspiesza prace programow
aplikacyjnych, korzystajacych z powolnych lub
jednostkowych urzadzen wyjsciowych, takich
jak drukarka, czy tasma magnetyczna. Infor-
macja nie jest wyprowadzana bezposrednio na
urzadzenie, tylko do obszaru posredniego w
pamieci buforowej, skad przepisywana jest na
urzadzenie przez odpowiednie zadanie systemo-
we.

Problem podziatu czasu miedzy zadania roz-
wigzano w najprostszy sposob: przyjeto cykli-
czng procedure szeregujacag /Round Robin/ z
dwoma poziomami priorytetu /zadania syste-
mowe, zadania aplikacyjne/. Jest to wynikiem
zatozenia, ze zadania pracujgce pod systemem
MASTER beda stuzyly rozwigzaniu jednej,
wspo6lnej dla wszystkich zadan danego systemu
aplikacyjnego, klasie probleméw.

Zadania pracujace w systemie MASTER mo-
ga komunikowaé¢ sie za pomoca dwu sposobow.
Pierwszy z nich, to komunikaty bedace odpo-
wiednikiem semaforéw. Zadanie wysytajgce
komunikat zostaje zawieszone do czasu odebra-
nia go przez zadanie, do ktérego komunikat
jest skierowany. Podobnie, zadanie zgdajace
komunikatu pozostaje zawieszone do czasu jego
otrzymania. Dodatkowo, z komunikatem zwig-
zana jest liczba typu INTEGER, co pozwala
rozrézni¢ ponad 60000 powoddéw wystania komu-
nikatu. Mechanizm komunikatéw pozwala na
synchronizacje zadah w ramach jednego syste-
mu aplikacyjnego i moze znalez¢ zastosowanie
tam, gdzie istotna jest kolejno$¢ wykonywania
dziatan.

Dla przekazywania danych miedzy zadaniami
wykorzystywany jest mechanizm danych prze-
kazanych. Jest on odpowiednikiem jskrzynki
pocztowej /mailbox/ i pozwala na przestanie
zestawu danych, zaadresowanych do dowolnego
zadania - w .szczeg6lnym; przypadku do siebie
samego.

System aplikacyjny jest zbiorem /bibliotekg/
programow napisanych w jezyku PASCAL, dla
ktérych system MASTER stanowi Srodowisko
pracy. Zestaw programoéw w bibliotece moze

mieé¢ rézny charakter i znaczenie funkcjonalne,
jednak warunkiem ich prawidtowego wykonania
jest odpowiedni spos6b napisania ich i urucho-
mienia. Przyjecie takiego rozwigzania ~proble-
moéw uzytkowych pozwala na prace systemu
MASTER zréznymi zestawami programow apli-
kacyjnych, w zaleznosci od wymagan okres$lo-
nego zastosowania.

Sposéb przygotowania
programoéw aplikacyjnych

System MASTER pracuje w srodowisku stwo-
rzonym przez system operacyjny RT-60. Ozna-
cza to, iz w celu uruchomienia systemu MA-
STER oraz dla zapewnienia realizacji podsta-
wowych funkcji systemowych /przerwanie, ob-
stuga urzadzen zewnetrznych/, wykorzystano
minimalng posta¢ monitora systemowego sy-
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stemu RT-60. MASTER przejmuje réwniez
wiele funkcji i zadan systemu RT-60, dajac

np. : ochrone systemu przed upadkiem, spowo-
dowanym btedem jednego uzytkownika lub zig
praca urzadzenia. Ponadto, system operacyj-
ny RT-60 stanowi $srodowisko uruchomieniowe
dla przygotowania programéw aplikacyjnych i
przetestowania ich w sposdéb symulacyjny przed
wigczeniem do biblioteki, pracujacej w syste-
mie MASTER.

Wymienione cechy $rodowiska pracy syste-
mu wplywajg takze na zastosowanie jezyka pro-
gramowania dla programoéw aplikacyjnych. Mu-
si to by¢ jezyk, ktérego struktury zapewniajag
fatwe i szybkie oprogramowanie zadan aplika-
cyjnych w podanych klasach zastosowan. Ozna-
cza to, ze powinien to byé¢ jezyk umozliwiajgcy
tatwe przetwarzanie danych. Jezyk ten powi-
nien réwniez zapewni¢ mozliwos¢ wykonania
napisanego w nim programu, w sposéb odpo-
wiadajgcy wewnetrznej organizacji systemu
MASTER,

Bioragc pod uwage wymienione cechy przyje-
to jezyk MASTER-PASCAL,jako jedyny jezyk
programowania dla programoéw aplikacyjnych.
Baze tego jezyka stanowi jezyk PASCAL, dla
ktérego rozszerzono zestaw standardowych
procedur i funkcji. Docelowo, kazdy program
aplikacyjny ma by¢ uruchomiony pod systemem
MASTER. Z uwagi jednak na trudnosci wyste-
pujace w chwili testowania poprawnosci pracy
programu uruchomionego pod tym systemem
/brak mozliwosci wykorzystania standardowych
narzedzi uruchomieniowych - ODT. DEBUGGER
PASCALOWY/, stworzono specjalne narzedzie
utatwiajgce ten proces. Program aplikacyjny
przeznaczony do pracy pod systemem MASTER
mozna wstepnie przetestowaé”uzywajac "symu-
lacyjnej wersji systemu MASTER".

Cechg charakterystyczng tej wersji jest
mozliwo$é¢ skontrolowania poprawnosci pracy
programu aplikacyjnego., przy wykorzystaniu
standardowych $rodkéw, dostepnych w czasie
pracy pod systemem RT-60 /ODT. DEBUGGER
PASCALOWY/. Jest to mozliwe dzieki wyko-
rzystaniu przez program aplikacyjny procedur

symulujacych prace systemu MASTER, znaj-
dujacych sie w specjalnie w tym celu stworzo-
nej bibliotece. Przyjeto, naturalng w tym przy-
padku zasade”™ ze program uruchomiony przy
uzyciu wersji symulacyjnej, w niezmienionej
postaci musi pracowaé¢ podobnie pod systemem
MASTER, przy uwzglednieniu réznic wynikaja-
cych z charakterystycznych cech pracy syste-
mu wiel6dostepnego. R&zni¢ sie beda natomiast
sposoby przygotowania programu do pracy w
kazdym z tych systemow.

W czasie pracy programu aplikacyjnego pod
symulacyjng wersjg systemu MASTER, moze
pojawi¢ sie wiele komunikatéw operatorskich
skierowanych do programisty, utatwiajgcych
mu proces testowania programu aplikacyjnego



i podejmowania decyzji, dotyczacych nanosze-
nia poprawek do programu.

Programy aplikacyjne systemu MASTER sa
przygotowane i uruchamiane z uzyciem syste-
mu operacyjnego RT-60, standardowych pro-
gramow systemu RT-60 oraz pakietu dodatko-
wych programoéw i plikéw bibliotecznych, po-
zwalajgcych na dostosowanie programu aplika-
cyjnego do wymogoéw systemu MASTER.

Ze wzgledu na istotne réznice miedzy syste-
mem RT-60, przy uzyciu ktérego programy
aplikacyjne beda przygotowywane i wstepnie
testowane /"symulacyjna wersja systemu MA-
STER"/, a systemem MASTER, pod ktérym
majag by¢ docelowo uruchamiane, programy
aplikacyjne uruchamiane sg w dwéch etapach:
- pod systemem RT-60 z wykorzystaniem
biblioteki symulujgcej prace w systemie
MASTER,

- pod systemem MASTER.

Struktura oprogramowania Systemu MASTER

Rys. 2. podaje schemat wykorzystania pamie-
ci dolnej i gérnej w czasie pracy systemu MA-
STER, z uwzglednieniem fizycznego rozmiesz-
czenia skitadnikéw oprogramowania w pamieci
oraz z uwzglednieniem struktury pamieci bufo-
rowej. Oprogramowanie systemu MASTER skta-
da sie z dwu grup skiadnikow:

pamiec operacyjna

64K
rejestry urzadzen
we/wy
56K

strona zadania

aktywnego

jadro systemu
MASTER -funkcje
podstawowe

handlery urzadzen

48K

bufory we/wy
obszary robocze

modulow systemu
jadro systemu

MASTER-funkcje
specjalizowane-

<

stos systemu

wektory przerwan

]

- system MASTER i programy pracujace pod
jego kontrola,

- spetniajacy role wspomagajacg systemu RT-
60 i programy pracujgce pod jego kontrola.

Rys. 3ilustruje strukture jadra systemu MA-
STER /z aplikacyjnego punktu widzenia/ w trak-
cie pracy systemu.

Procedura przygotowania programu aplika-
cyjnego do pracy w systemie MASTER obejmu-
je nastepujace etapy, wykonywane pod kontrolg
systemu operacyjnego RT-60:

1. Edycja programu w jezyku PASCAL za po-
mocag edytora systemu RT-60.

2. Kompilacja programu na kod posredni w
MACRO.

3. Translacja wstepna programu za pomoca
programu uzdatniajgcego.

4. Redakcja wstepna programu wraz ze spe-
cjalng bibliotekg symulacyjna,

5. Testowanie poprawno$ci programu.

6. Translacja docelowa.

7. Redakcja ostateczna programu.

8. Dotaczanie programu do biblioteki progra-
mow aplikacyjnych systemu MASTER.

W czasie procedury przygotowania programow
aplikacyjnych niezbedne sg dwa specjalne pro-
gramy: MAPREP i MALIBR, wspomagajace
niektére etapy pracy. MAPREP jest progra-

uforowa
strona
nl
pamgéb‘\ strona
(géma. \ a
A\
- \ A\
\ O\
\ strona
k pamnie¢ \ O
dolna \

Rys. 2. Wykorzystanie pamieci dolnej i gdrnej
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Terminal Terminal

MODUL OBStUGI TERMINALI

Zadanie Zadanie Zadanie
Przekazar«
MODUL STERUJACY Z zestawy
danych
Modut Modut
Loadera Handlera Zhiorow Plikow
Programon  Nakladek  |ndeksowo — Sekwencyj-
Sekwenc. nych

Baza danych systemu MASTER  Tasmy Druk.
/dyski RK.-.DK:/ MT; LP:

Itys. 3. Struktura funkcjonalna systemu MASTER

mem przeznaczonym do optymalizacji kodu pro- niektérych zastosowaniach zwiekszyé ilo$é ob-
gramu aplikacyjnego w MACRO oraz przystoso- stugiwanych terminali.

wania go do warunkéw, stworzonych przez sy-

stem MASTER. Program MALIBR przeznaczo- Rozw6j systemu

ny jest do pracy z bibliotekg programéw aplika-
cyjnych w celu jej zaktadania i aktualizacji. W
ten spos6b utworzona biblioteka programoéw apli-
kacyjnych, przygotowana jest do pracy pod kon-
trolg systemu MASTER.

Po zrealizowaniu wersji bazowej, prace zwig-
zane z systemem prowadzone sg w dwoéch za-
sadniczych kierunkach: rozwoju oprogramowa-
nia aplikacyjnego, pracujgcego pod systemem
oraz przygotowania wersji rozproszonej syste-

Konfiguracja sprzetu mu. Okoto 60 komputerow MERA 60 z syste-

System MASTER obstuguje wieloterminalowy mem MASTER sprzedanych zostato do ZSRR,
zestaw minikomputera MERA 60. Minimalna, gdzie tworzone sg na nich systemy aplikacyjng.
typowa oraz maksymalna konfiguracje sprzetu MERASTER przygotowuje uniwersalne systemy
podano w tabeli 1. Konfiguracje podane w tabe- aplikacyjne przeznaczone do pracy pod tym sy-
li 1 moga ulec zmianie po wprowadzeniu do pro- stemem. Najbardziej zaawansowane sg obecnie:
dukcji nowych elementéw wyposazenia sprzeto- system MENTOR przeznaczony do wspomagania
wego. Dotyczy to np. zastgpienia kilku modu- nauczycieli w tworzeniu jednostek lekcyjnych w
téw 4-kanatowych typu MMT-60 przez multi- klasach komputerowych, oraz system dla two-
plekser 16-kanatowy Y-24. Pozwoli to takze w rzenia wielodostepnych baz danych.
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Tabela 1

Konfiguracja sprzetu

Element szt.
Procesor M2
Pamieé¢ operacyjna w KB
Modut MTB
Kasety
Pamie¢ buforowa /poj. w MB/

Terminale /monitory ekranowe
MERA 7953N lub MERA 6052/

Drukarki /DZM 180 lub D 100/
Modut MMT
Kontroler dyskéw SM 5400

Jednostki pamieci na dyskach typu
SM 5400

Dysk elastyczny z kontrolerem
Kontroler MPT +formater FPT-305

Jednostka pamieci na tasmie 1/2 cala
PT 305

Wersja rozproszona systemu MASTER opra-
cowana jest z mys$la o zastosowaniu systemu
MASTER w aplikacjach, zbudowanych w oparciu
o wybrane struktury sieciowe. Obejmowac¢ ona
bedzie wszystkie mozliwos$ci funkcjonalne sy-
stemu. W zaleznosci od wykonania wersji roz-
proszonej systemu bedzie ona zawiera¢ rézne
mechanizmy wspoéipracy z innymi komputerami.
Przewiduje sie nastepujace wykonania wersji
rozproszonej systemu:

- wykonanie MASTER/JS, umozliwiajagce wspo6t-

min. szt. typowo szt. maks.
1 1
48 48
1 1
3 3
1,5 3,5
13 16
2 2
3 4
1 1
2 4
1 1
1 1
2 4

prace z komputerem JS EMC w standardach
akceptowanych przez system operacyjny kom-
putera JS, np. jako zdalna stacja wsadowa typu
IBM-3780,

- wykonanie MASTER/SN, umozliwiajace pra-
ce systemu MASTER na terminalach sieci SN-
60 o strukturze lokalnej, wersja ta umozliwi
prace systemu wielodostepnego na dolnym po-
ziomie sieci i wspo6tprace z systemem SN-60,
zapewniajacym komunikacje z komputerem nad-
rzednym /MERA 60, SM-4, SM-1420/ oraz
zdalny dostep do zasobéw bazy danych.
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POLPRZEWODNIKOWA PAMP  ZEWNETRINA PPZ-01

Obecnie obserwowany jest szybki wzrost po-
jemnosci uktadéw scalonych pamieci dynamicz-
nych DRAM oraz spadek ich cen. Powszechnie
stosowane sg uktady scalone pamieci DRAM o
pojemnosci 64 Kb /np. 4164 produkcji zachod-
niej, K565RU5 produkcji ZSRR/, wprowadza
sie do zastosowan pamieci o pojemnosci 256
Kb /np. 41256 produkcji zachodniej/, natomiast
opracowano juz pamieci DRAM o pojemnosci
1 Mb.

Niskie ceny oraz duza pojemno$¢ pamigci
DRAM powoduja, iz wielko$¢ pamieci operacyj-
nej mikrokomputeréw ograniczona jest w zasa-
dzie tylko przez jego przestrzen adresowag /ty-
powa diugos¢ adresu - 16 bitéw/. Spadek cen
i wzrost pojemnos$ci pamieci DRAM umozliwia
rowniez ich zastosowanie jako nosnika informa-
cji w pamieciach masowych, zamiast nosnikéw
magnetycznych /tasmy magnetyczne, dyski/.
Potprzewodnikowy nos$nik informacji jest droz-
szy od pamieci masowej, ale jest on rekompen-
sowany duzym wzrostem szybkos$ci dziatania
/dostep do informacji i transmisja/, a wyeli-
minowanie czesci mechanicznych powoduje zwie-
kszenie niezawodnosci urzadzenia oraz uprosz-
czenie serwisu. Oferowane sg m. in. pamieci
masowe w postaci dyskéw poéiprzewodnikowych
0 organizacji pamieci na dyskach magnetycz-
nych, np. HYPERDRIVE firmy Interactive
Microware.

Uwzgledniajac powyzsze tendencje oraz dos-
tepnos$¢ pamieci DRAM o pojemnosci 64 Kb,
a w przysztosci uktadow o pojemnosci 256 Kb,
skonstruowano w Instytucie Systemow Sterowa-
nia w Katowicach urzadzenie o nazwie po6iprze-
wodnikowa pamieé¢ zewnetrzna PPZ--01. Pa-
mie¢ PPZ-01 spetnia funkcje rozszerzenia pa-
mieci operacyjnej oraz dysku poétprzewodniko-
wego i przeznaczona jest gtownie dla systemoéw
mikrokomputerowych MERA 60 /MERA 60/256/
oraz minikomputeréw typu SM.-3, SM-4.

Charakterystyka pétprzewodnikowej pamieci
zewnetrznej PPZ-01

Poétprzewodnikowa pamieé zewnetrzna PPZ-.
01 przeznaczona jest do zapisywania, przecho-
wywania i odczytywania informacji w postaci
binarnej w systemach mikro- i minikomputero-
wych.

Wyréznia sie dwa tryby pracy pamieci PPZ-
01:

- tryb "pamieci dyskowej", w ktérym przesy-
tane sa bloki informacji /blok - 256 stéw 16-
bitowych/ w sposéb odpowiadajacy przesytaniu
informacji w pamieci na dyskach magnetycz-
nych /DMA/,
- tryb "bezpos$redniego dostepu do stowa", w
ktérym wybrana programowo cze$¢ pamieci
PPZ-01 /nazywana umownie strong/ jest dos-
tepna dla procesora w wybranym obszarze pa-
mieci operacyjnej.

Strukture pamieci PPZ-01 ilustruje rys. 1.

Wewnetrzna magistrala PPZ BUS taczy mo-
dut kontrolera z modutami pamieci. Modut kon-
trolera steruje przesylaniem danych, adreséw
1 sygnatéw sterujagcych pomiedzy mikrokompu-
terem i modutami pamieci. Moduty pamieci
wykorzystuja jako nos$nik informacji uktady sca-
lone dynamicznych pamieci pétprzewodnikowych
DRAM. Kontroler potgczony jest za pomoca ka-
bla potagczeniowego z modutem interfejsu, ktoé-
ry umozliwia wspoétprace pamieci PP21-01 z mi-
krokomputerem.

Praca w trybie "pamieci dyskowej"

Dziatanie pamieci PPZ-01 w trybie "pamieci
dyskowej" schematycznie przedstawia rys. 2.
Licznik przesytanych stéw zawiera liczbe stéw
w postaci, uzupetnienia do 2, jaka nalezy prze-
sta¢ w danej transmisji. Po kazdym przestaniu
stowa licznik jest inkrementowany. Réwnoczes$-

ppz _ MIKROKOMPUTER
{ PPZ BUS > ( BUS
S r N
MODUL MODUL MODUL MODUL
PANraa s fx - PAM/Ef KONTROLERA INTERFE]-
V' keBLL tAczACY
Rys. 1. Struktura poétprzewodnikowej pamieci zewnetrznej PPZ-01
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LICZNIK

15 REJESTR BIEHOH ii

Rys.

nie inkrementowane sg: rejestr adresu magistra-
li komputera i licznik mod. 256. Zawierajg one
odpowiednio: adres magistrali komputera oraz
miodsze 8 bitobw adresu pamieci PPZ-01, pomie-
dzy ktéorymi przesytane jest stowo. Po kazdym
przestaniu bloku stéw /blok - 256 stéw/ inkre-
mentowany jest rejestr adresu pamieci PPZ-01.
ktory zawiera starsze 16 bitdbw adresu pamieci.

Zainicjowanie wykonywania wybranej funkcji
nastepuje w momencie ustawienia bitu GO w
rejestrze stanu, o ile bit TRYB jest odpowied-
nio ustawiony. Jezeli podczas dziatania pamie-
ci wystapi btad, wéwczas w rejestrze biedéw
odczytywana jest informacja o jego rodzaju.

Podczas wykonywania funkcji realizujgcej trans-
misje, kolejne stowa przesytane sg do momentu,
w ktérym po kolejnej inkrementacji nastgpi wy-

zerowanie licznika przesytanych stow.

,fa fi- T n
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2. Spos6b pracy pamieci PPZ - p\ w trybie "pamieci dyskowej"

Praca w trybie "bezposredniego dostepu do sto-

Dziatanie pamieci PP2701 w trybie "bezpo-
Sredniego dostepu do stowa" ilustruje rys. 3.
Pamieé¢ PPZ-01 moze pracowaé¢ w tym trybie,-
jezeli bit TRYB w rejestrze stanu jest odpowie-
dnio ustawiony. Wdowczas przestrzen adresowa
strony /strona - cze$¢ pamieci PPZ-01 widocz-
na w pamieci operacyjnej komputera/ zajmuje
adresy przewidziane dla jednego z bankéw pa-
mieci operacyjnej /wybér za pomocg zworek/.
Poczatkowy adres strony w przestrzeni adreso-
wej komputera /bazowy adres strony/ jest row-
ny poczatkowemu adresowi wybranego banku.
Wielko$¢ strony sterowana jest programowo
przez rejestr maski i moze mie¢ wielkos¢ 1,

2, 4, 8 lub 16 blokéw. Dostep procesora do
strony realizowany jest analogicznie, jak do
pamiegci operacyjnej.
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Adres w przestrzeni adresowej pamieci PPZ-
Ol jest ztozeniem miodszego bajtu adresu z
przestrzeni adresowej komputera, adresu wy-
pracowanego w uktadzie generacji adresu /bity
12-09/ oraz zawartos$ci starszej czesci rejest-
ru adresu pamieci PPZ-01. Uktadem generacji
adresu steruje zawartos$¢ rejestru maski. Jeze-
li podczas dziatania pamieci PPZ-01 wystgpi

btagd, wéwczas informacja o jego rodzaju znajdu-
je sie w rejestrze bledow.

Parametry technic*zno-eksploatacyjne

- Pamieé¢ PPZ-01 pracuje w dwéch rozdziel-
nych trybach:

e "pamieci dyskowej;

e "bezposredniego dostepu do stowa'.l

- Wybér trybu dokonywany programowo,

- Stan poczagtkowy pamieci PPZ-01 /po wiacze-
niu zasilania, po rozkazie RESET/: tryb ="pa-
mieé¢ dyskowa".

- Przestrzeh adresowa pamieci PPZ-01 umoz-
liwia adresacje do 3 MB /zalezna od pojemnos-
ci poszczegdblnych modutéw pamieci oraz stan-
dardu mechanicznego/.

e do wersji podstawowej nalezy jeden modut
pamieci o pojemnos$ci 512 KB.

- Pojemnos$¢ modutu pamiegci zalezna jest od
zastosowanych uktadoéw scalonych pamieci po6t-
przewodnikowych:

Uktad scalony pamieci Pojemno$¢ modutu

pamieci
4116 lub K5.65RU3 128 KB
4164 lub K565RU5 512 KB
41256 2 MB

RCJCSTt AtUtSU
PAHCI PPZ-tt

- Wewnetrzna regeneracja pamieci realizowa-
na na modutach pamieci.

- Zasilanie buforowe modutéw pamieci.

- Dilugosé¢ stowa danych: 16 bitéw + 2 bity pa-
rzystosci.

- Kontrola poprawnosci przestanego adresu”
bit parzystosci.

- Szybkos$¢ transmisji danych:

« dla trybu "bezposredniego dostepu do stowa"
- czas realizacji cyklu magistralowego ok.
450 ns

« dla trybu "pamieci dyskowej"
- Sterowanie:

0 dla trybu "bezposredniego dostepu do stowa'}

- ok. 5 M bit/s

przez procesor, jak pamie¢ operacyjna
« dla trybu "pamieci dyskowej" - za pomoca
uktadu mikroDrogramowanego.

- Realizowane operacje:

0 w trybie "bezposredniego dostepu do stowa":
zapis stowa

zapis bajtu

odczyt stowa

odczyt z pauza

e w trybie "pamieci dyskowej":

zerowanie rejestrow kontrolera /Control reset/
zapis stéw blokami /Write/; blok - 256 stow
16-»bitowych

odczyt stéw blokami /Read/

kontrola odczytu /Read check/

kontrola zapisu /Write check/

- 7 rejestrow dostepnych programowo

- Dwa wektory przerwan

- Obudowa - standardowy 2- lub 3-kasetowy
panel z zasilaczem systemu mikrokomputero-
wego MERA 60, typ MOB-60, |,

Adras z przestrzeni

adresorrej komputera

Mwkiv

Przestrzen odresoaa
potnUpi PPZ-Of

‘OB

Rys.
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- Zasilanie: +5V, +12V, -12V /dwa ostatnie
napiecia tylko dla modutéw pamieci zbudowa-
nych w oparciu o elementy K565RU3 lub 4116.

Mozliwos$ci zastosowan

Réwnolegle z pracami konstrukcyjnymi opra-
cowany zostal wielodostepny system realizacji
zadan z podziatem czasu MASTER. Wspotpra-
cuje on z pamiecig PPZ-01 w trybie "bezpo-
Sredniego dostepu do stowa", stanowigc $Srodo-
wisko systemowe tworzenia i eksploatacji sy-
stemoéw uzytkowych do:

- obstpgl masowej w bankach, kasach,
dach, biurach podrézy itd.

- automatycznego wspomagania procesu naucza-
nia.

urze- ;

mgr inz. KAROL PTASZNIK
mgr inz. KATARZYNA GRZYWAK-PTASZNIK

ISS-Katowice
STEROWNIK

Seria sterownikéw mikroprocesorowych
MERA 80 zostata opracowana w Instytucie Sy-
stemoéw Sterowania. Sterowniki tej serii moga
by¢ stosowane jako:

- centralne uklady sterowania w autonomicz-
nych systemach sterowania,

- procesory wstepnego przetwarzania dla kom-
putera nadrzednego.

W ostatnim okresie wdrozono do produkcji
w Zaktadzie Doswiadczalnym Instytutu Syste-

- zbierania i wstepnego przetwarzania danych,
- automatycznej obstugi kartotek w szpitalach,
magazynach, bibliotekach itd.

Testowano réwni -- -<'ice pamieci PPZ-01 w
trybie "pamieci dysKowej". jako urzgdzenia
systemowego typu pamie¢ dyskowa SM-5400
lub MERA 9450 pod systemami operacyjnymi
RT-60 i RSX-11M. Wymagato to prostej mody-
fikacji handleréw, wynikajacej z uproszczone-
go sposobu adresacjl w pamieci PPZ-01. W re-
zultacie uzyskano znaczne zwiekszenie szybkos-
ci dziatania obu systeméw operacyjnych oraz
niezawodnosclich dziatania /brak niewyjasnio-
nych upadkéw systemu/.

KOPROCESOROWE  MERA 80

mow Sterowania sterownik MERA 80-20.
Poszczegdlne moduty potagczone sg ze soba
przez magistrale/rys. I/.

Charakterystyka techniczna

Sterownik jednokasetowy MERA 80-20 przy-
stosowany jest do pracy w warunkach okreslo-
nych kategorig K2 /PN-80/T-42106/, Zastoso-
wano w nim magistrale BISS zblizong pod wzgle-
dem funkcjonalnym do magistrali MULTIBUS
firmy INTEL.

Rys, 1. Schemat blokowy sterownika MEEA 80-20
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(‘steronony proces ~

Rys. 2. Uktad jednosterownikowy

Podstawowe moduty sterownika to:

MKS 1002 - modut procesora, zawierajgcy mi-
kroprocesor typu Intel 8080A, pamie¢ RAM o
pojemnosci 1 KB, pamie¢ EPROM o pojemnos-

ci 4 KB, zegar przerywajgacy oraz oSmiopozio-
mowy uktad przerwan,

MKS 1173 - pamieé statyczna RAM o pojemnos-
ci 16 KB,

MKS 1182 - pamie¢ EPROM 8 KB/16 KB/32 KB
MKS 1306 - modut wejsé statycznych 16x1 z
separacjg galwaniczng; parametry sygnatow
24V/5 mA,

MKS 1327 - modut wyjs¢ statycznych 16x1 z
separacja galwaniczng; parametry sygnatow
24V/400 mA,

MKS 1341 - modut wejsé.licznikowych; 3/6
wejsé odseparowanych galwanicznie; maks.
czestotliwos$¢ impulséw wejsciowych 50 kHz,
pojemnos¢ licznikow 2! , parametry sygnatéow
24V/5 mA,

MKS 1553 - modut adaptera interfejsu V24 i in-
terfejsu pradowego 20 mA,

MKS 1806 - ukiad kontroli stanu sterownika,
MKS 1922 - kaseta z zasilaczem napieé¢ statych
+5V, -5V, +12Vv, -12V.

C

steronaoy proces

NERA 80-20 MERA 80-20

Rys. 3. Uktad dwusterownikowy

Sterownik zasilany jest napieciem zmiennym

220V ,
-15/0

+5V poprzez uktad kontroli napie¢ MKS 1904.1.

50 Hz lub napieciem buforowanym

Konfiguracje

Modutowa budowa sterownika MERA 80-20
umozliwia kazdorazowo dostosowanie konfigu-
racji sprzetowej do wymagan uzytkownika i
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Rys. 4. Uklad wielosterownikowy z procesorem
komunikacyjnym

specyfiki obiektu sterowania. Programy steru-
jace tworzone sa indywidualnie dla konkretne-
go zastosowania, w specjalizowanym jezyku

LOGEL, pod systemem operacyjnym SCOS 80.

\Y
{
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1
° i

f g f

f24V]

Zasilacz pomocniczy

Rys. 5. Sposoby podtaczenia czujnikéw do mo-
dutu MKS 1306: a/ czujniki z petla pradowa,
b/ czujniki stykowe



Zasilacz

Elementy nykonaNcze
" ln=24V Jn*odA

Rys. 6. Podtaczenie elementéw wykonawczych do modutu 1327

Sterownik wyposazony jest takze w zestaw
testéw diagnostycznych. Sterowniki MERA
80-20 moga pracowaé w nastepujacych ukta-
dach:

- uktad jednosterownikowy /Zautonomiczny
ukitad sterowania - rys. 2/,

- ukiad dwusterownikowy, umozliwiajacy wy-
miane informacji i sygnatéw pomiedzy dwoma
sterownikami,

- ukitad wielosterownikowy /z procesorem Kko-
munikacyjnym/, umozliwiajgcy realizacje ste-
rowania ze wspomaganiem operatorskim /rys.
3/. Procesor komunikacyjny realizowany jest
w oparciu o system mikrokomputerowy MERA
80. Potgczenia miedzy sterownikami realizo-

wane sg poprzez modut transmisji szeregowej
MKS 1553.

Potgczenie z obiektem

O rozwigzaniu konstrukcyjnym sposobu pota-
czenia sterownika z obiektem decyduja wyma-
gania, wynikajace ze specyfiki obiektu stero-
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wania. Podstawowe sposoby podigczenia czuj-
nikow do modutéw wejs¢ statycznych przedsta-
wia rys. 5a. Poniewaz moduty wej$¢ statycz-
nych MKS 1306 i wejs¢ licznikowych 1341 wy-
posazone sg w wejscia typu biernego, wprost
do modutéw mogg by¢ podigczone czujniki typu
aktywnego. W wypadku, gdy czujnik jest typu
stykowego, konieczne staje sie zastosowanie
pomocniczego zasilacza 24V zalgczonego sty-
kiem czujnika na wejscie modutu. Zasilacz
moze by¢ wspdlny dla wielu wejsé /rys. 5b/.
Spos6b podigczenia elementu wykonawczego do
modutéw MKS 1327 i MKS 1341 przedstawia
rys. 6. Zasilanie obowdéw wykonawczych od-
bywa sie z zewnetrznego Zzroédia 24V.

W stadium wdrozenia do produkcji znajduje
sie sterownik dwukasetowy MERA 80-21.

Literatura:

£1j System mikrokomputerowy MERA 80. Ka-
talog. Instytut Systemoéw Sterowania, Katowice,
1986.
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GRAFICZNE URZADZENIA PISZACE

W skiad rodziny graficznych urzadzen pisza-
cych, opracowanych w Instytucie Systemoéw Ste-
rowania i Centrum Naukowo-Produkcyjnym Sy-
stemoéw Sterowania®MERASTER, wchodzg licz-
ne modele. Omoéwienie tych urzadzen, znajdu-
jacych sie w réznych stadiach realizacji /po-
czynajac od egzemplarzy modelowych, a na pro-
dukcji seryjnej konczagc/ zawiera parametry
funkcjonalne, wazne dla uzytkownika, oraz roz-
wigzania podstawowych weztéw konstrukcyjnych
urzadzen.

Podstawowe parametry funkcjonalne

Podstawowymi parametrami, okreslajacymi
przydatnos$¢ do okreslonego zastosowania sa:

- typ urzadzenia,

- format rysunku,

- rozdzielczos$¢ i doktadnosé,

- sprzezenie z komputerem /zaréwno od strony
sprzetowej, jak i programowej/,

- liczba koloréw /elementéw piszacych/,

- szybkos$¢ kreslenia.

Typ urzgdzenia. Graficzne urza-
dzenia piszgce bez inteligencji noszg nazwe
rejestratoréw i odwzorowujg jedynie dane, o-

trzymane z komputera. Nalezg do nich MERA
620A 1MERA 620B. Urzadzenia z wbudowang
inteligencja, zwane ploterami /620C,. 620D,
630A i 650A/ majg mozliwo$¢ wykonywania
okreslonych rozkazéw, np. kreslenia okregu

o zadanym $rodku i promieniu. Informacja prze-
twarzana jest za posrednictwem mikroproceso-
ra /530A, 650A/ lub sprzetowego interpolatora
/620D/.

Format rysunku. Za wyjatkiem
plotera MERA 650A, wykorzystujgcego tasme
papierowag o szerokosci 114 mm, pozostate u-
rzgdzenia umozliwiajg stosowanie nos$nika /pa-
pier, folia/ o formacie A3. W przypadku plo-
tera MERA 630A pole robocze réwne jest for-
matowi nos$nika, w pozostatych urzadzeniach
pole robocze jest nieco mniejsze od formatu
A3.

Rozdzielczos$¢ i doktadnos¢,
Parametry te dla wszystkich urzadzen sa zbli-
zone. Najwieksza rozdzielczos¢ wynosi 0, 025
mm /620D/, najmniejsza 0,2 mm /650A/. Do-
ktadnos¢ waha sie od -0, 1 mm /620D, 630A,
650A/ do (0. 3 mm /620A/.

Sprzezenie z komputerem.
Rejestratory MERA 620A i 620B przewidziane
sg przede wszystkim do zastosowah w syste-
mie MERA 60. W systemie tym istnieje petna
biblioteka programoéw kreslenia wektoréw, okre-
goéw, elips i wyprowadzania tekstow /z alfabe-
tem tacinskim i rosyjskim/. Rejestrator ME-
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RA 620A posiada wejscie analogowe i wymaga
stosowania adaptera MPC 60, natomiast reje-
strator MERA 620B ma wejscie cyfrowe w

standardzie IRPR /M/, co umozliwia podtacze-
nie takze do innych komputeréw. Wspoéipraca

z systemem MERA 60 wymaga stosowania adap-
tera MLP 60/B. Plotery maja z reguty wejscie
szeregowe w standardzie V-24 i na poziomie
oprogramowania realizujg podzbiér instrukcji
jezyka HP-GL. Wyjatek stanowi ploter MERA
650A, wyposazony w réwnolegty interfejs
CENTRONICS i realizujgcy kilka prostych in-
strukcji alfanumerycznych i graficznych, prze-
sytanych w postaci kodéw ASCIlI /wyprowadze-
nie ciggu znakéw réznej wielkosci, kreslenie
wielobokéw i okregow/.

Liczba koloro6w. Liczba elemen-
téw piszacych waha sie od jednego /w przypad-
ku rejestratoréw/ do osmiu /630A/. Pozostate
plotery maja cztery kolory /elementy piszace/.

Szybkos¢ kreslenia. Maksy-
malna szybkos$¢ kreslenia miesci sie w prze-
dziale od 70 mm/s /650A/ do 300 mm/s /620D/.

Podstawowe wezty konstrukcyjne

Sposéb rozwigzania podstawowych weztéw
konstrukcyjnych nie interesuje uzytkownika
bezposrednio, jednakze ma okreslony wptyw
na parametry funkcjonalne urzgadzenia i na je-
go specyfike. Do najwazniejszych rozwigzan
zaliczy¢ nalezy:
- typ mechanizmu /z nieruchomym lub rucho-
mym nos$nikiem/,
- sposb6b rozwigzania napedu,
- typ stosowanych pisakéw,
- spos6b zmiany pisakéw.

Typ mechanizmu. W przypadku
nieruchomego umieszczenia nosnika /papieru/,
ploter /rejestrator/ nosi nazwe ptaskiego
/620A, B, C,D/. Papier przytrzymywany jest
metoda elektrostatyczng. Jes$li w c-asie ryso-
wania nosnik przesuwany jest w obu kierunkach
w stosunku do elementu piszagcego, ploter nosi
nazwe rolkowego /630A, 650A/.

Rozwigzanie napedu. Glowne
problemy napedu to rodzaj stosowanych silni-
kéw oraz sposOb pomiaru potozenia elementu
piszacego. Mozna to przedstawi¢ w nastepujacy
sposéb:
rodzaj stosowanych silnikéw:

- krokowe /650A/,

- pradu statego z pomiarem potozenia poprzez:
= linijki potencjometryczne /620A, B, C/,

< przetworniki obrotowo-katowe /620D, 630A/.



Typ pisakoéw. Niemal we wszystkich
urzadzeniach wykorzystywane sg flamastry z
mozliwoscig zastosowania rapidograféw. Jedy-
nie w ploterze MERA 650A stosowane sg pisaki
kulkowe.

Zmiana pisakéw. Plotery-wielo-
kolorowe majg magazynek, w ktérym przecho-
wywane sg pisaki. Magazynek ten moze by¢ u-
mieszczony nieruchomo i zmiana pisaka /kolo-
ru/ polega na umieszczeniu w wolnym miejscu
magazynku aktualnie wykorzystywanego pisaka
i pobraniu nowego /620C, D, 630A/. Magazynek
moze tez by¢ ruchomy i zmiana koloru polega

mgr inz. WLODZIMIERZ WYLEZEK
I1SS-Katowice

na obrocie magazynka tak, aby roboczag pozycje
zajat pisak o zgdanym kolorze /650A/.

Wiele omawianych urzadzen wykorzystuje
uprzednio opracowane i sprawdzone rozwiaza-
nia. Rejestratory MERA 620A i 620B oraz plo-
ter MERA 620C bazujg na mechanice opracowa-
nej w MERA-LUMEL /Zielona Géra/ dla reje-
stratoréw KL-11. W ploterze MERA 620D wy-
korzystywane sg elementy konstrukcyjne reje-
stratora BAK ST produkcji CSRS. Nalezy row-
niez dodaé, iz rejestratory MERA 620A i 620B
produkowane sg w kooperacji z MERA-LUMEL,
natomiast ploter 650A realizowany jest w koope-
racji z MERA-POLTIK /tédz,/.

MONITOR GRAFICZNY MERA 6100

MERA 6100 jest monochromatycznym moni-
torem ekranowym, umozliwiajagcym wyswietla-
nie obrazéw graficznych, alfanumerycznych i
semigraficznych. Zastosowanie oddzielnych
pamieci obrazéw: graficznego, alfanumerycz-
nego i semigraficznego oraz zbiér prostych
komend sterujgcych, pozwala na wysSwietlanie
poszczego6lnych obrazéw lub ich ztozenia. Za
pomoca atrybutéw wyswietlania mozna w wy-
godny sposOb dzieli¢ ekran monitora na pola
0 szczegllnym sposobie wyswietlania oraz
selektywnie wybiera¢ wyswietlany w polu ob-
raz.

Bogaty repertuar sterowania pozwala na ge-
nerowanie pojedynczymi komendami:
- wielolinii, tukéw, okregdéw o wybranym wzor
cu linii, wspétczynniku skali wzoraca i wsp6t-
czynniku grubosci linii.

- znacznikébw o wybranym ksztalcie, wspodtczyn-
niku skali, wspétczynniku grubosci kreski,

- napiséw o wybranym kierunku, o wybranym
wspo6iczynniku skali i kroju czcionki.

Monitor MERA 6100 znajduje szerokie zasto-
sowanie jako wielofunkcyjna konsola operator-
ska, terminal systemu komputerowego. Prze-
widywana rozbudowa funkcji graficznych /z
uwzglednieniem graficznych funkcji wejscio-
wych/ monitora MERA 6100 stwarza perspekty-
we wykorzystania go w systemach grafiki kom-
puterowej, zrealizowanych zgodnie z normag
GKS /Graphical Kernel System/.

Dane techniczne:

Wielko$¢ pola wyswietlanego 217 x 127 mm

Barwa Swiecenia zielona
Tryb pracy alfanumerycznej i semigraficznej

Fot. 1. Przyktad procesu obrabiarki wymagajgcego sterowania odcin-

kowego.

obrabiany, 2 - narzedzie
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Linia druga pokazuje tor ostrza narzedzia: 1 - przedmiot



Fot. 2. Efekty wizualne utycia pojedynczych komend graficznych

format obrazu
format znakoéw;

64 x ‘¢

- alfanumerycznych
- semigraficznych
repertuar znakow;
- alfanumerycznych

7xX 9z matrycy 8 M-12
4x 4 zmatrycy 8*12

64 znaki ASCII

- semigraficznych 64 znaki
Tryb pracy graficznej:
rozdzielczos$¢ 512 x 256
od 32 linii na ekranie
znaki graficzne wielolinia, luk okregu,
okrag, znacznik, tekst
wzorce linii ciggta, przerywana,

kropkowa, osiowa
/jednopunktowa, dwu-

punktowa/
wspoétczynniki skali 1, 2,3
grubosé¢ linii 1,2,3
wzorce znacznikow kropka, krzytyk, znak
plus, gwiazdka, koétko
Znaki atrybutow polowych obrazu:
- migotanie,
- negatyw,

- podwyzszona jasnos¢,

- wygaszanie,

- pole alfanumeryczne i semigraficzne,
- pole graficzne,
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/mozliwa jest réwniez dowolna kombinacja
niewykluczajgcych sie atrybutéw/
Transmisja:

rodzaj rownolegta z potwierdzeniem
szybkosé 6 KB/s

sposoéb dupleks lub pétdupleks
format kodu 8 bitéw

Interfejs =

rownolegty TTL - PIIO
Wymiary monitora;

wysokosé 370 mm
szerokos¢ 325 mm
gtebokosé 260 mm
Wymiary klawiatury;
wysokos$é 50 mm
szerokos¢ 450 mm
gtebokosé¢ 203 mm
Masa 12, 5 kg
Zasilanie 220 V + 10% - 15%
50 Hz +1
Pobé6r mocy 60 VA.

Efekty wizualne utycia pojedynczych komend
graficznych przedstawiono na fot. 1. Fot. 2
przedstawia natomiast przykiad wykorzystania
mozliwosci graficznych monitora MERA 6100
do procesu obrébki skrawaniem.
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JEZYK PROGRAMOWANIA FORTH-MOZLIWOSCI  GRAFICZNE

Jezyk programowania FORTH jest jezykiem
posiadajgcym dotad niewielka, ale szybko ros-
naca grupe entuzjastow. Opracowany zostat
okoto roku 1970 przez Charles'a Moore’a, kto-
ry dzieki niemu chciat osiggna¢ wieksza spraw-
nos$¢ w pisaniu przez siebie programéw. W cig-
gu kilkunastu lat stat sie FORTH poteznym na-
rzedziem programowania, taczacym interpreter
i kompilator jezyka wysokiego poziomu, assem-
bler oraz system operacyjny z edytorem,

O rosnacej popularnosci jezyka FORTH zade-
cydowaly jego nastepujace cechy:
- rozszerzalnos$é., polegajgca na mozliwosci
wzbogacenia jezyka o nowe elementy definiowa-
ne przez uzytkownika,
- fatwos$¢ poprawiania i testowania programoéw,
uzyskana dzieki pracy interakcyjnej,-
- duza "moc" konstrukcji jezykowych w poréw-
naniu z innymi jezykami programowania,
- wysoka przenos$nos$¢ programoéw napisanych
w jezyku FORTH,
- duza szybko$¢ wykonywania programoéw napi-
sanych w jezyku FORTH,
- mata zajeto$¢ pamieci; programy napisane w
jezyku FORTH zajmuja czesto mniej pamieci
niz odpowiadajacy im pod wzgledem funkcjonal-
nym kod assemblerowy,
- stosunkowo niski naktad pracy konieczny do
uruchomienia programoéw napisanych w tym je-
zyku, co jednak jest w pewnym stopniu okupio-
ne kwalifikacjami programistow.

Jezyk FORTH ma réwniez wady,
nalezg:
- mata czytelno$é-programu; program napisany
w tyrn jezyku moze w ogdle nie zawiera¢ stow
jezyka FORTH, co narzuca konieczno$¢ dobre-
go skomentowania,
- przyjecie odwrotnej notacji polskiej do zapi-
su wyrazen arytmetycznych, co powoduje trud-
nosci przy ich interpretacji.

do ktérych

Standard jezyka FORTH nie definiuje opera-
cji zmiennoprzecinkowych, macierzy, tancu-
chéw, list itp. Nie stanowi to jednak istotnej

wady jezyka, poniewaz kazdg wersje FORTH

mozna /o ile jest to potrzebne/ rozszerzyé¢ o
operacje zmiennoprzecinkowe, nowe typy da-
nych i wiele innych, wykorzystujac mechaniz-
my definiowania nowych stéw.

Filozofia jezyka FORTH

Program napisany w jezyku FORTH skitada
sie z wielu stéw oddzielonych spacjami. Sto-
wem nazywamy w terminologii jezyka dowolny
ciag ztozony z widzialnych znakéw ASCII. Po-
jecie stowa odpowiada pojeciu procedury. Zbior
stow - nazywany stownikiem - odpowiada w
przyblizeniu zbiorowi instrukcji w innych jezy-
kach programowania. Uzytkownik otrzymuje
pewien $cisle okreslony /zwykle objety stan-
dardem/ stownik. Moze on pisa¢ program, u-
zywajac stdw nalezacych do tego stownika.

Definiujgc w stowniku nowe stowa tworzy sie
jakby nowy jezyk programowania, oparty o je-
zyk FORTH, przystosowany do pisania progra-
mow w okreslonej klasie zastosowan. Progra-
my napisane w jezyku FORTH sktadajag sie z
ciggu wywotan i definicji stébw. Wywotania stow
sg interpretowane, za$ definicje stéw kompilo-
wane.

Filozofia grafiki "z6twia"

Grafika "z6twia" jest grafika dwuwymiarowa.
Wykorzystuje uktad wspoétrzednych biegunowych.
Opiera sie ona na umiejetnym wykorzystaniu
paru podstawowych operacji. Realizujg je sto-
wa /w terminologii jezyka FORTH/, umozliwia-
jace kreslenie odcinkéw okres$lonej dtugosci w
przéd/forward/ i w tyt ;"backwardj*. Uzu-
petniajg je operacje, zmiany kierunkéw w lewo
ileft™ i w prawo ¢right™. Rysunek moze by¢
kreslony z podniesionym lub opuszczonym pi-
sakiem /za pomoca jfpen_up_/ albo ;pen_down”/.
Powyzszy zestaw operacji umozliwia niezwykle
naturalny sposéb konstruowania obiektéw grafi-
cznych. Tréjkat rébwnoboczny na przyktad moz-
na narysowaé¢ przez trzykrotne powtdérzenie sek-
wencji: narysowanie odcinka - zmiana kata o

120 stopni.

Wykaz stéw realizujgpych grafik§_

PEN_UP /— 7/
podniesienie pisaka
PEN_DOWN /— 7/
opuszczenie pisaka

PLOT /XY — /

przesuniecie/uniesionego/pisaka do punktu o wspétrzednych X Y
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DRAW /XY — /

rysowanie elementarnego odcinka tgczacego punkt, w ktérym aktualnie znajduje sie pisak z
punktem o wspo6trzednych X Y /w przypadku plottera ruch bedzie odbywat sie wzdtuz jednego
z o$miu podstawowych kierunkéw, co w efekcie moze spowodowaé narysowanie tamanej/

LINK I/IXY -——-/
rysowanie odcinka tgczacego punkt, w ktérym aktualnie znajduje sie pisak z punktem o wspo6t-
rzednych X Y /umozliwia wykres$lanie odcinkéw w dowolnym kierunku/

i'OI?".YARD /r. — [/
rysowanie odcinka o dtugosci |I. w przéd

HACKWARD /1, — /
rysowanie odcinka o dtugosci U w tyt

LEFT /ALFA — /
obrét o kat ALFA w lewo

ItIGtIT /ALFA — /
obrét o kat Al .I-A « prawo

HOME /-— /7
przygotowanie do rysowania /pisak ustawia sie na $rodku rysunku, z jednoczesnym przyjeciem

kierunku rysowania w goére/

OBREAK /---/
umozliwia przerwanie rysowania poprzez nacisniecie dowolnego klawisza na klawiaturze terminala

RECURSIVE /---/
umozliwia kompilacje stéw zdefiniowanych rekurencyjnie /uzywane w sekwencji: XX X .. ..

KRCURSIVE XXX ... /

VECTOR /1. ALFA — /

rysowanie wektora o dtugosci L pod katem ALFA, rozpoczynajgcego sie w punkcie, w ktérym
aktualnie znajduje sie pisak

\RC /1. ALFA — /

rysowanie tuku o dtugosci L i kacie ALFA, rozpoczynajacego sie w punkcie, w ktérym aktualnie
znajduje sie pisak

ELLIRSE /AB— /

rysowanie elipsy o osiach 2A i 2B oraz srodku w punkcie, w ktérym aktualnie znajduje sie pisak

CliiCl.E /R /
rysowanie okregu o promieniu R oraz $rodku w punkcie, w ktérym aktualnie znajduje sie pisak.

Stownik duje podanie nowych wspotrzednych X Y do plot-
Powyzej przedstawiono zestaw stéw, realizu- tera, Rejestr /pen_counter/ wykorzystywany
jacych grafike /stownik/. Umozliwiajg one jest w celu odmierzania czasu potrzebnego na
podnoszenie i opuszczanie gtowicy piszacej, przesuniecie pisaka w okreslone potozenie /za
przemieszczanie jej w okreslone potozenie, pomoca stowa /plot//. Rejestr £pen_status?
kreslenie odcinkéw oraz zmiane kierunku. petni r6znorodne funkcje. Za jego posrednic-

twem mozna opuszczac i podnosi¢ pisak. Za-
wartos$¢ rejestru /pen_statusj moze by¢, row-
niez testowana w celu uzyskania potwierdzenia
wykonania zadanej czynnosci. Realizuje to sto-
wo {vra.it) , umozliwiajgce testowanie wybranych
bitéw tego rejestru. | tak na przyktad:

{\ wait/ oznacza oczekiwanie na narysowanie
odcinka elementarnej diugosci,

{4 wait/ oczekiwanie na przesuniecie pisaka w
zadane potozenie,

{8 wai$/ oczekiwanie na opuszczenie lub pod-

Implementacja pakietu

\V charakterze urzadzenia graficznego, ste-
rowanego przez opisany pakiet programowy,
wykorzystany zostatl analogowy plotter typu
3078 japonskiej firmy Yokogawa, Zostat on
podigczony do mikrokomputera MERA 60, w
ramach pracy dyplomowej, przez Marie Strus-
ka. Umozliwia on sporzgdzanie rysunkéw o for-
macie 24 x24 cm, traktowanych przez kompu-
ter jako matryca 2400x2400 punktow.

Komputer "widzi" plotter jako zestaw czte- niesienie pisaka.
rech rejestrow /o nazwach {X register?,
register/, ¢(pen_counter/ oraz ;pen_status/ Aby w peini wykorzysta¢ zalety jezyka FORTH
Zawartosci rejestrow /x_registerj? i {Y regis- dla otrzymania w miare szybkich procedur gra-
ter/ steruja ruchem pisaka poprzez przetwor- ficznych /grafika w jezyku LOGO jest bardzo
niki c/a. Zapis do rejestru (Y_registerJ powo- wolna, uniemozliwiajgca praktycznie animacje
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rysunku/, zdecydowano sie na uzycie jedynie
liczb statoprzecinkowych. Daje to spore korzys-
ci przy sterowaniu monitora graficznego, cho-
ciaz nie ma zadnego znaczenia w przypadku ste-
rowania tak wolnego urzgdzenia, jakim jest plot-
ter.

Obliczenia nowych wspoétrzednych X Y dla u-
ktadu wspoétrzednych biegunowych dokonuje sie,
wykorzystujagc nastepujgce wzory:

X' =x +1 cos /alfa/

y' =y +1 4 sin /alfa/
gdzie:
Xy -wspobtrzedne poczatku odcinka,
X'y* -wspo6trzedne konca odcinka,

1 - dtugos¢ odcinka,
alfa - kat, pod ktérym jest rysowany.

Wymaga to uzycia funkcji trygonometrycznych
sinus i cosinus /ktérych FORTH nie posiada/.
Nalezato wiec zaimplementowac je w sposoéb,
gwarantujacy mozliwie maksymalng szybkosc¢.
Uzyskane to zostato dzieki stablicowaniu funkcji
sinus dla katéw z przedziatu od O do 90 stopni.
Stowo /draw? umozliwia kreslenie elementarnej
dtugosci odcinkdéw, tgczacych sasiednie punkty
rastra w jednym z o$miu podstawowych kierun-
kéw. Wykorzystywane jest ono do kres$lenia od-
cinkéw przez stowo {line}. Stowo to kres$li od-
cinek, wyznaczaj ac szereg kolejnych jego punk-
tow, ktére z kolei tagczone sg za pomocg stowa
~Ndrawj. Obliczenia wspétrzednych kolejnych
punktéw kreslonego odcinka dokonuje sie weditug
wzoru:

xX''" =x +/y'" -y/i/f ctg alfa zmieniajac y '
iub
y'’ =y +/x’’ -x/it tg alfa zmieniajagc x’"'

w zaleznosci od tego, ktoéry przyrost wspoéirzed-

nej jest wiekszy.

W celu uproszczenia zapisu wyrazen arytme-
tycznych wprowadzone zostato deklarujgce zmien-
ng stowo {v&rj. Dzieki niemu np. wyrazenie
{A C B C +C\J mozna zapisa¢ jako {A B +
Cj. Stowo ;recursive/ umozliwia kompilacje
stow zdefiniowanych

Fot. 2.

Przedstawiony pakiet, realizujacy grafike
"z6twia", cechujg pewne wady. Nieokreslone
jest dziatanie programu w przypadku przekro-
czenia efektywnego zakresu rysowania /btedu/.
Zastosowanie liczb statoprzecinkowych prowa-
dzi réwniez do powstania btedéw powstatych
na skutek obcinania utamkowej czesci liczby
/w wyniku tego odcinki i dtugosci ponizej 1 jed-
nostki rastra czyli 0.1 mm nie sg w ogole ryso-
wane/. Wad tych pozbawiony jest, powstaly na
bazie tego pakietu, jezyk graficzny cechujacy
sie ponadto wieloma udoskonaleniami. Obejmu-
ja one:

- zestaw transformacji rysunku /obrét, przesu-
niecie, powiekszenie, pomniejszenie, wydtuze-
nie i rozszerzenie/,

- mozliwo$¢ wyprowadzania i transformacji
tekstow alfanumerycznych, 1

-.mozliwosé¢ definiowania wtasnych generatoréw
znakéw alfanumerycznych,

- alternatywne tryby obstugi btedéw /okno,
wijanie itp. 7/,

- mozliwo$¢ definiowania wtasnej obstugi bie-
dow,

- mozliwos$¢ sterowania wieloma urzadzeniami
graficznymi /plotter, monitor graficzny, dru-
karka/ /x x/,

- mozliwo$¢ dotgczania i obstugi wiasnych
/nawet nietypowych/ urzadzen graficznych bez
rekompilacji systemu /!/,

- zestaw plikébw, zawierajacych definicje sym-
boli uzywanych w wybranych dziedzinach /np.

Za-

elektronice/ /x x x/,

- mozliwo$¢ okreslania szybkosci rysowania

i doktadnosci rysunku /dla plottera/,

- mozliwo$é pracy z duza szybkoscig przy za-
stosowaniu liczb statoprzecinkowych /przy po-
prawionej doktadnosci/ lub z duzg doktadnosciag
przy zastosowaniu liczb zmiennoprzecinkowych.

Fot. 1i 2 przedstawiajg przyktadowe mozli-
wosci- pakietu.
Fot. 1
X - Stowa i sekwencje stéw jezyka FORYH w teks$cie ujeto w nawiasy klamrowe.

X X
X X X - W opracowaniu.
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SYSTEM  AUTOMATYZAGII

Badania ztozonych obiektéw i zjawisk wyma-
gaja skomplikowanej aparatury oraz odpowied-
niej obrébki matematycznej uzyskanych danych.
Automatyzacja tych badah pozwala nie tylko u-
wolnlé¢ badacza od rutynowych czynnosci i zwie-
kszy¢ efektywnos$¢ badan, ale takze osiggnac
rezultaty'niemozliwe do osiggniecia metodami
tradycyjnymi.

Struktura funkcjonalna
systemu automatyzacji eksperymentu

Mimo duzego zréznicowania natury fizycznej
eksperymentéw oraz uzywanych srodkéw tech-
nicznych w eksperymentach tych mozna wydzie-
li¢ pewne wspdlne cechy, charakteryzujace je
jako obiekty automatyzacji. Pozwala to uogoél-
ni¢ strukture funkcjonalng systemoéw automaty-
zacji eksperymentu i wyrézni¢ w niej nastepu-
jace podsystemy:

Sprzezenie z eksperymen -
tem. Podsystem ten zapewnia doptyw do sy-
stemu informacji z nadajnikéw badanego obiek-
tu i oprzyrzagdowania.Wyprowadza takze steru-
jace sygnaly zgodnie z planem prowadzenia
eksperymentu.

Komunikaciji z eksperymen -
tatorem. Podsystem ten pozwala prowa-
dzi¢ proces zautomatyzowany, tzn. zaczynac
i zatrzymywac go, kontrolowa¢ jego przebieg,
wnosi¢ niezbedne korekty itp.

Rejestraciji i przechowywa-
nia danych Z eksperymentu.
Petni on funkcje dokumentowania informacji
pierwotnej i jej buforowania.

EKSPERYMENTU ~ NAUKOWO-TECHNICZNEGO

Wstepnego przetwarzania
danych z eksperymentu. Za-
pewnia eksperymentatorowi biezgca informa-
cje o przebiegu eksperymentu.

Opracowywania informaciji
i weryfikaciji wynikoéw. Pod-
system ten realizuje podstawowe algorytmy
przetwarzania danych z eksperymentu, inter-r
pretuje rezultaty eksperymentu, planuje eks-
peryment i steruje nim.

Przechowywania i groma-
dzenia informaciji. Peinionrole
"banku danych", w ktérym zbiera sie podsta-
wowe informacje konieczne dla realizacji al-
gorytmoéw przetwarzania, a takze rezultaty
serii eksperymentéw.

Dokumentaciji rezultatow
eksperymentu. Zapewnia wyprowa-
dzanie wynikow przetwarzania danych z ekspe-
rymentu w wymaganej formie.

tacznosd$ci zinnymi syste-
mami. Zapewnia wymiane informacji mie-
dzy systemem automatyzacji eksperymentu,

a innymi systemami.

llo$¢ podsysteméw funkcjonujgcych w syste-
mie automatyzacji eksperymentu zalezy od je-
go zadan. Zilustrowane zostanie to ponizej na
przyktadzie systemoéw automatyzacji ekspery-
mentéw, wykorzystujagcych Srodki sprzetowe i
programowe mikrokomputera MERA 60.

Systemy automatyzacji
badah wtasciwosci substancji
Do badan wtasciwos$ci substancji uzywa sie
miedzy innymi spektrometréw wykorzystuja-
cych:

Rys. 1. Sprzet systemu dla spektrometréw EPR/NMR



- efekt paramagnetycznego rezonansu elektro-
nowego /spektrometr EPR/,
- efekt magnetycznego rezonansu jagdrowego

/spektrometr NMR/.

Sprzezenie obu ww, spektrometréw z mikro-
komputerami MERA 60 pozwolito stworzy¢
zautomatyzowane systemy badan.

Struktura sprzetowa systemow

Strukture sprzetowg opracowanych systemoéw
automatyzacji badan przy uzyciu spektromet-
row przedstawiono na rys. 1.

« Spektrometr

Nie wdajac sie w zawitosci konstrukcji apara-
tury badawczej spektrometr mozna traktowacd
jako urzadzenie ztozone z kilkunastu blokow
funkcjonalnych, ktérymi nalezy sterowaé po-
przez wystanie do nich odpowiedniej informa-
cji i z ktérych nalezy zebra¢ dane z ekspery-
mentu. Bloki te sprzezone sg z mikrokompu-
terem poprzez interface D5C-625.

- MERA 60

Jednostka centralna mikrokomputera MERA 60
z procesorem zmiennoprzecinkowym, pamie-
cig operacyjng do 56 KB, zegarem czasu rze-
czywistego i jednostkami sterujgcymi urzadzen
systemu.

< Dysk elastyczny

Pamieé¢ zewnetrzna na dyskach elastycznych

0 pojemnosci.do 0,5 MB.

= Pisak X-Y

Urzadzenie kres$lace na papierze formatu A3.

Struktura funkcjonalna systemoéw

Struktura funkcjonalna specjalizowanych sy-
steméw automatyzacji badan za pomoca spektro-
metréow EPR i NMR odpowiada ogdélnej struktu-
rze funkcjonalnej systemu automatyzacji ekspe-
rymentu. | tak:

- podsystem sprzezenia z eksperymentem za-
pewnia zebranie do 4096 danych 8-bitowych w
czasie od 0, 5-1024 minut, zgodnie z planem
prowadzenia eksperymentu /sterowanym w cza-
sie rzeczywistym/,

- podsystem komunikacji z eksperymentatorem
pozwala na przygotowanie spektrometru do pra-
cy, kontrolowanie przebiegu eksperymentu, u-
stawienie trybéw pracy i wnoszenie niezbednych
korekt; urzadzeniem, za pomoca ktérego eks-
perymentator komunikuje sie z systemem jest
monitor z klawiatura, na ekranie ktérego otrzy-
mywaé mozna obrazy alfanumeryczne i graficz-
ne oraz ich ztozenie,

- podsystem rejestracji i przechowywania da-
nych buforuje dane pierwotne, naptywajgce ze
spektrometru i przechowuje je do czasu, az
eksperymentator nie zdecyduje, ze nalezy je
archiwowac¢ lub skasowac,

- podsystem wstepnego przetwarzania zapewnia
eksperymentatorowi biezace informacje,doty-
czgce przebiegu eksperymentu, w postaci wy-

kreséw i danych alfanumerycznych wyswietla-
nych na ekranie monitora,

- podsystem opracowania informacji realizuje
rozbudowane algorytmy przetwarzania danych
z eksperymentu, pozwalajgce na interpretacje
wynikéw badan,

- podsystem przechowywania i gromadzenia in-
formacji archiwuje dane z serii eksperymentow,
- podsystem dokumentacji rezultatow ekspery-
mentu zapewnia wykres$lanie na pisaku X-Y od-
powiednich wykreséw i danych alfanumerycz-
nych, ilustrujacych wyniki eksperymentu,

- podsystem tgcznosci z innymi systemami;
tacznos$¢ ta zostata zapewniona tylko posrednio
poprzez zapis danych i rezultatébw eksperymen-
tu w zbiorach na dysku elastycznym w standar-
dzie, pozwalajgcym na wykorzystanie ich w in-
nych systemach.

Pierwsze cztery podsystemy pracujg w czasie
rzeczywistym. W syntetycznym ujeciu struktu-
re systemoéw przedstawi¢ mozna warstwowo,
tak jak to pokazano na rys. 2.

Rys. 2. Struktura warstwowa systemoéw dla
spektrometréow EPR i NMR

System rejestracji
i sterowania eksperymentem
System rejestracji danych z eksperymentu i

sterowania przebiegiem eksperymentu SRS-60
jest zorientowany na okreslong klase ekspery-
mentéw. Moze on obstugiwaé eksperymenty
wolnozmienne, z ktérych dane analogowe oraz
dwustanowe zbierane sg za pomoca ukladow
sprzezenia z eksperymentem typu CAMAC.

Dla okreslonego zastosowania funkcje systemu
precyzowane sga w czasie generacji. Je$li zbior
funkcji wbudowanych w SRS-60 nie zabezpiecza
wszystkich potrzeb uzytkownika, mozliwe jest



Rys. 3. Struktura sprzetu dla systemu SRS-60

wowczas dotgczenie do systemu procedur zde-
finiowanych przez uzytkownika.

Struktura sprzetowa systemu
Strukture sprzetu dla systemu SRS-60 przed-

stawiono na rys. 3.

Struktura funkcjonalna systemu Rys. 4. Struktura warstwowa systemu SRS-60
W systemie SRS-60 mozna wyrézni¢ nastepu-

jace podsystemy:

- podsystem sprzezenia z eksperymentem, za-

pewnia zbieranie z zadang czestotliwos$cia da- Strukture warstwowg tego systemu przedsta-
nych analogowych i dwustanowych z ekspery- wiono na rys. 4.
mentu,

- podsystem rejestracji i wstepnego przetwa- Wazniejsze parametry syste-

rzania danych przeprowadza filtracje cyfrows, r(r; U bstuai iednei . .
zamienia wartos$ci pierwotne danych na wartos- zas obs Lfg' jedne) zmienne)
. . . . analogowej 50-300 ms
ci wyrazone w jednostkach fizycznych, kontro- c bstugi . .
luje wiarygodnos$¢ zebranych danych oraz ogra- zas obsiugl zmienne)
; . . dwustanowej 5 ms
niczenia zakres6w danych, L
. I . Obszar pamieci dla
- podsystem sterowania, realizuje bezposred- .
. . oprogramowania 20-26 KB
nie sterowanie cyfrowe /DDC/, s . -
. . Dodatkowo dla kazdej zmiennej:
- podsystem komunikacji z eksperymentato- -
[ L analogowej 160 B
rem, pozwala zmienia¢ parametry, opisujace .
. . dwustanowej 12 B,
zmienne z eksperymentu w czasie eksperymen-
tu, uzyskiwac¢ informacje o przekroczeniu ogra- Oprogramowanie systemu SRS-60 przystoso-
niczen itp. wane jest do zapisu w pamigeci EPROM.

KOMUNIKAT

Program
V Krajowej Konferencji Naukowo - Technicznej
ZASTOSOWANIE MIKROPROCESOROW W AUTOMATYCE | POMIARACH
Warszawa, 23 wrzes$nia 1986 r.

Prace przegladowe

1. K, Badzmirowski /Ministerstwo Hutnictwa i Przemystu Maszynowego/ - Zagadnienia rozwoju
i zastosowan systemow mikroprocesorowych - wkiadka.

2. A. Kobus /Instytut Technologii Elektronowej NPCP, Warszawa/ - Tendencje rozwoju cyfro-
wych uktadéw scalonych.

Systemy mikrokomputerowe - sprzet i oprogramowanie

1, A. Bibiéski /Spo6tka mikrokomputery, Warszawa/ - Mikrokomputery - stan aktualny i tendencje
rozwojowe.

2. A. Libura, B. Gregorczyk /Przemystowy Instytut Elektroniki, Warszawa/ Mikrokomputer
szkoleniowy "M KROMASTER 7880".
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3. A. Debski /Instytut Automatyki i Metrologii Politechnika Rzeszowska/, M. Fus /Wojewoédzki
Osrodek Obliczeniowy NBP Rzeszéw/ - Mikrokomputerowy adapter R32~V24 na bazie mikropro-
cesora Intel 8085.

4» K. Grzywak-Ptasznik, K. Ptasznik /Instytut Systemow Sterowania, Katowice/ - Rozwigzania
sterownikéw mikroprocesorowych.

5. K. Rzemek /Zaktad Aparatury Elektronicznej POLON , Warszawa/ - Rodzina sterownikéw
CAMAC typu 180 oraz ich zastosowanie w automatyce i pomiarach.

6. St. Podlipski /Wydziat Cybernetyki WAT, Warszawa/ - Zwiekszenie mozliwos$ci zobrazowania
graficznego przy wykorzystaniu standardowych monitoréw TV.

7. K. Sicinski /Gwarectwo Automatyzacji Gérnictwa E'MAG , Katowice/ - Wybrane zastosowa-
nia techniki mikroprocesorowej w goérnictwie.

8. R. Swiniarski /Instytut Sterowania i Elektroniki Przemystowej, Politechnika Warszawska/ -
Jezyki czasu rzeczywistego dla mikrokomputerowych sterownikéw sekwencyjnych.

9. Z. Szkaradnik, H. Biesiada, W. Petrykowski /Instytut Informatyki Politechniki Slaskiej,
Gliwice/ - Jezyk programowania FORTH - rozw6j, mozliwosci j zastosowanie.

10. B. Weglowski /Centrum Naukowo-Produkcyjne Systemdéw Sterowania MERASTER, Katowice/
- Wielomagistralowe systemy komputerowe.

11. A. Grzywak, J. Kotodziej /Instytut Systeméw Sterowania, Katowice/ - Sieci komputerowe.

12. W. Cellary /Instytut Automatyki Politechniki Poznanskiej/, M. Swist /Instytut Komputero-
wych Systeméw Automatyki i Pomiaréw, Wroctaw/ - System mikrokomputerowy ELWRO 800

Zastosowanie mikroprocesoréw w automatyce

1. J. Stoklosa /0srodek Informatyki, Politechnika Poznahnska/ - Cyfrowe regulatory proceséw
przemystowych.

2. M. Jarmusz /Instytut Automatyki Przemystowej, Politechnika Szczecinska/ - Ograniczanie
akcji catkujacej w mikroprocesorowych regulatorach PID.

3. B. Broel-Plater, M. Jarmusz, S, Domek /Instytut Automatyki Przemystowej, Politechnika
Szczecinska/ - Wykorzystanie wtasciwosci algorytmoéw o zmiennej strukturze do konstrukcji
regulatoréw mikroprocesorowych.

4. B. Broel-Plater, S. Domek /Instytut Automatyki Przemystowej, Politechnika Szczecinska/
- Mikroprocesorowa realizacja predykcyjnych algorytmoéw sterowania obiektami przemystowy-
mi o zmiennym opdézZnieniu.

5. R, Skonieczka, K, Marasek, D. Szymanski, Z. Wasilewski /Instytut Techniki Cieplnej,
t6dz/ - Mikroprocesorowy sterownik urzgdzen wykonawczych MSU-8.

6. R. Skonieczka, K. Marasek, J. Paluszewska, D. Szymanski /Instytut Techniki Cieplnej,
£6dz/ - Oprogramowanie mikroprocesorowego sterownika urzgdzen wykonawczych MSU-8
realizujgce sterowanie pompka olejowg wentylatora miynowego.

7. ). Fischer /Zaktady Przemystu Metalowego H. Cegielski, Odlewnia Zeliwa Srem/ - Koncep-
cja komputeryzacji procesu zeliwiakowego.

8. L, Jedrzejczak /0srodek Badawczo-Rozwojowy Metrologii Elektrycznej LUMEL , Zielona
Goéra/ - Mikrokomputerowy system regulacji dla procesu naweglania.

9. K. Gierlotka, A. Wolski /Instytut Podstawowych Probleméw Elektrotechniki i Elektroener-
getyki, Politechnika Slgska/ - Mikrokomputerowy uktad sterowania kompensacjg mocy biernej
w sieci elektroenergetycznej kopalni,

10. A. Argasinski, H. Malesza, Wt Mietkiewski/Zaktad Badawczo-Rozwojowy POLMOSH
Konin/ - Wielomikrokomputerowy system optymalizacji procesu rektyfikacji.

Zastosowanie mikroprocesoréw w aparaturze pomiarowej - czes¢ |

1. J. Kramek /Przemystowy Instytut Elektroniki, Warszawa/ - Efektywne algorytmy oblicza-
nia wartosci funkcji wyktadniczych i logarytmicznych zrealizowane na mikroprocesorze
INTEL 8080.

2. Z. Ulman /Instytut Elektroenergetyki i Automatyki, Politechnika Gdanska/ - Arytmetyka
"przyblizona" do bardzo szybkiego przetwarzania danych.

3. R. Swiniarski-/Instytut Sterowania i Elektroniki Przemystowej. Politechnika Warszawska/
- Program mikrokomputerowy do obstugi pomiaréw przy uzyciu przetwornika A/C z wykorzy-
staniem funkcji BDCS systemu CP/M,

4. E. Malycha, R. Marchwicki /Ilnstytut Techniczny Wojsk Lotniczych, Warszawa/ - Prze-
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twarzanie sygnaléw radarowych w mikrokomputerowych blokach specjalizowanego procesora
metrologicznego,

5. R, Florynski, Cz. Karpinski /Wojskowy Instytut tgcznosci, Zegrze/ - Zastosowanie mi-
krokomputera MK-45 do automatyzacji badan emisji elektromagnetycznych.

6. B, Bednarek /Huta im. M. Nowotki, Ostrowiec Swietokrzyski/ - Automatyzacja pomiaréw
na przyktadzie spektrometréow emisji optycznej serii 3500 firmy ARL;Szwajcaria.

7. P, Gryczynski /Gtowne Biuro Studiéw i Projektéw Energetycznych '"ENERGOPROIJEKT ,
Zaktad Doswiadczalny, Poznan/ - Zastosowanie mikroprocesoréw w systemach kontroli
emisji zanieczyszczen powietrza.

8. St, Frycz /Instytut Podstawowych Problemoéw Elektrotechniki i Elektroenergetyki, Politech-
nika Slaska, Gliwice/ - Zastosowanie systemu mikroprocesorowego do automatycznej rejestra-
cji i obliczen wynikéw analiz chromatograficznych.

9. J. Fedorowski /Instytut Nawigacji Morskiej Wyzsza Szkota Morska, Szczecin/ - Zastoso-
wanie systemu mikroprocesorowego do zdalnej kontroli oznakowania nawigacyjnego.

Zastosowanie mikroprocesoréw w aparaturze pomiarowej - czesc¢ Il

1. H. Chacinski, WT Kazubski /Instytut Radioelektroniki, Politechnika Warszawska/ - Mikro-
procesorowy woltomierz cyfrowy.

2. J. Szmytkiewicz /Osrodek Badawczo-Rozwojowy Metrologii Elektrycznej LUMEL , Zielona
Gora/ - Mikroprocesorowy uktad sterowania kalibratora typu SQ~10.

3. J, Zarembski, K, Kossakowski, J. Rejn /Przemystowy Instytut Telekomunikacji, Warszawa/
- System do badania parametrow przetwornikéw C/A,

4. ). Barzykowski, S. Jakubiak, B. Medrzycki, M. Schmidt, Z. Tronina /Wojskowa Akademia
Techniczna/ - Wieloparametrowy ukiad pomiarowy pracujacy w systemie ciggnik - narzedzie
rolnicze.

5. B. Broel-Plater, M. Jarmusz, T. Skujrat, S. Domek /Instytut Automatyki Przemystowej,
Politechnika Szczecinska/ - System diagnostyczny serwonapeddéw obrabiarek sterowanych nume-
rycznie.

6. R. Zarzycki /0srodek Badawczo-Rozwojowy Automatyki Przemystowej, Warszawa/ - Mikro-
procesorowy miernik mocy i energii.cieplnej pary wodnej.

7. K. Ostromecka-Guryn, M. Grzybowski, J. Kwasniewski, M. Safianowski /0srodek Badawczo-
Rozwojowy Techniki Medycznej ORMED', Warszawa/ Urzgdzenie do automatycznego doboru
termistoréw oraz elementéw kompensacyjnych w aspekcie powtarzalnosci czunlkéw termistoro-
wych.

8. F. Machnik, T. Swietlicki /Instytut Podstawowych Probleméw Elektrotechniki i Elektroener-
getyki. Politechnika Slaska, Gliwice/ Mikroprocesorowy system do pomiaréw i kontroli parame-
trow uktadu zasilania pieca karbidowego po stronie wielkopradowej.

9. P. Kubik, J. Wawrzyniak /Instytut Komputerowych Systemoéw Automatyki i Pomiaréw, Wroc-

taw/ - Specjalizowany analizator sygnatur AN21.
L J - -

Konferencja odbedzie sig 23 wrzes$nia 1986 r. w Warszawie przy ul. Czackiego 3/5. Uczestnicy
Konferencji otrzymajg materialy zawierajgce petne teksty referatéw i komunikatow. Materiaty be-
dzie mozna odebra¢ w sekretariacie Konferencji w dniu 23. 09. 1986 r.

Uprzejmie informujemy, Zze koszt udziatlu w Konferencji wynosi 4000 zt dla kazdego uczestnika.
Optate nalezy wnies¢ do dnia 31. 08. 86 r. na konto Oddziatu Elektroniki i Telekomunikacji SEP w
NBP XV O/W'arszawa - nr 1153-6464-132. Na odcinkach prosimy podaé¢ nazwiska uczestnikow.

Informacje:
Sekretarz organizacyjny: mgr Lech Szyngwelski, Przemystowy Instytut Elektroniki, ul. Dtu-
ga 44/50, 00-241 Warszawa, tel. 31-52-21 wew.371.

Sekretariat: Ewa Leszczynska, Przemystowy Instytut Elektroniki, ul. Dtuga 44/50, 00-241
Warszawa, tel. 31-52-21 wew. 371.



008 OYMT3 NWSaISAS  MOINpoW  3IUSIMB]SDZ

<V o8 ox3l «§ V31T ov x

OOtdH axa



MERR



