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Instytut Automatyki Przemystowej
i Pomiaréw

DEFINICJA | POJECIA PODSTAWOWE SYSTEMOW POMIAROWYCH

Streszczenie. Podano definicje systemu pomiarowego
i systemu kontroli jako pewnej klasy systeméw infor-
macyjnych. Podziat na systemy pomiarowe i kontroli
przeprowadzono w oparciu o cel funkcjonowania. W sy-
stemie pomiarowym wyrézniono typowe podsystemy oraz
struktury,

1. Wybrane pojecia techniki systeméw

Dla zdefiniowania systemu pomiarowego zastosujemy pojecia wchodzgce
w zakres techniki systeméw. Przyjmiemy, ze technika systemow jest dzie-,
dzing ogo6lng 1 dysponuje pojeciami, ktérych w dziedzinie systemow po-
miarowych (jako szczeg6towej) nie musimy definiowac.

Z techniki systeméw przyjmiemy wiec nastepujace pojecia:

- cel dziatania,

- ograniczenia,

- Srodki,

- algorytmy,

- kryteria jakosci

ze sformutowanymi na ich podstawie definicjami t OB M .

Systenm jest to zespot Srodkéw realizujacych wspolny cel (lub ce-
le) wg przyjetych algorytméw przy istniejacych ograniczeniach. Jakos¢
dziatania systemu moze by¢ mierzona wg przyjetych kryteriow jakosci..
Po zdefiniowaniu systemu wszystkie elementy "bedace w polu widzenia”
zostaty przyporzadkowane do dwoéch zbioréw rozdgcznych: systemu i oto-

czenia systemu. Zatem:
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otoczenie systemu jest to zbidr wszystkich elementéw
nie nalezacych do systemu, ktérych whkasnosci oddziakywujg na system i
zarazem ulegaja zmianie wraz z systemem.

Jednym z kanatdéw oddziakywam otoczenia jest wystepowanie w systemie
ograniczen wywotanych najczesciej stanem techniki, naturalnym otocze-
niem, zasadami postepowania instytucji projektujacej i eksploatujacej

system,warunkami ekonomicznymi, czynnikami ludzkimi.

System

Otoczenie

Rys. 1. Ogdlna struktura systemu

Jako kryterium jakosci systemu mozna przyjac stopien dopasowania sy-
stemu do otoczenia. Tutaj nalezy zwréci¢ uwage na zmiennoS¢ w czasie
elementéw otoczenia, co ma zasadniczy wphyw na dopasowanie systemu.

0g6lng strukture systemu ilustruje rys. 1.

W przypadku, gdy na realizacje celu funkcjonowania systemu sk¥ada
sie dziakanie kilku systeméw, to systemy te nazwiemy podsystemami w Sy-
stemie nadrzednym. Sposob wspoddziatania podsysteméw okresla strukture

systemu.
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2. Rodzina systemow informacyjnych

Systemy, ktdrych funkcjonowanie opiera sie na procesach wydobywania
przesytania i przetwarzania informacji, przyjeto okresla¢ nazwg syste-
méw informacyjnych O H O -

Z analizy cybernetycznego modelu systemu technicznego, w ktorym za-
chodzi proces optymalny lub celowy wynika, ze warunkiem takiego prze-
biegu procesu jest sterowanie. Sterowanie mozliwe jest tylko, gdy za-

chodzi wymiana informacji pomiedzy elementami systemu (rys. 2) ra-

ii - h. sterowalne ~ySm 2
K - oddzialywanie

YiarunkLem istnienia ukdadu cybernetycznego jest spednienie postula-
tu R. Ashby’ego, by ukkad (system) byt otwarty dla zasilen, a zamknie-
ty dla informacji ra- System informacyjny zamyka '"fizycznie"  system
techniczny, przez co ten ostatni mozna traktowa¢ jak ukdad cybernetycz-
ny.

Z punktu widzenia techniki systemow system informacyjny nalezy trak-
towa¢ jako podsystem w systemie technicznym (nadrzednym).

Celem systemu nadrzednego jest przeprowadzenie procesu w nim zacho-
dzacego w spos6b optymalny. W realizacji celu systemu ‘'‘uczestniczg"
wszystkie podsystemy, w tym podsystem informacyjny. Z tego udziatu wy-

nikaja pewne scisle okreslone cele, ktére podsystem informacyjny wi-
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r.ier. zrealizowa¢. Okreslenie tych celéw pozwala na wyodrebnienie (dla
celow analizy) podsystem informacyjnego z ul:dadu cybernetycznego i po-
traktowanie go jako systemu. Konsekwencja tego jest uznanie pozosta-
+ych elementéw systemu technicznego (nadrzednego) za elementy otocze-
r.ia analizerwanego systemu.

"Ola wydzielenia systemu informacyjnego z system nadrzednego nalezy

znalezé:

a" - cele systemu informacyjnego jako podsystemu,

b) - cele podsystemu informacyjnego przy zatozeniu, 2ze nadrzedny sy-
stem techniczny jest podsystemem w systemie o0 wyzszej hierarchii (ta-
icie podejscie uwzglednia wykorzystanie systemu informacyjnego np.
dla celow statystyki itp., co nie zawsze ma miejsce w systemie tech-
nicznym na niskim poziomie hierarchii”,

c " - relacje zachodzace pcsti-edry podsystemem informacyjnym, a pozosta-
4ymi podsystemami systemu nadrzednego,

d) - relacje zachodzace pomiedzy otoczetder. systesai nadrzednego, a pod-
systemem infor: "jegry- -

Po wydzieleniu ;- :mu informacyjnego mozemy pojeciom ogolnym pkt 1

nada¢ znaczenie uzyteczne w rozpatrywanej rodzinie systemow. | tal::

cel - enerowanie w oliresio miejscu . \ 1 czasie f
wyg m 1 u \6-i»u =_E, o
informacji o zjawiskach zachodzacych w miejscu Ii., w czasie
C, (i=1 9 ,.n)> ? v szczegolnosci:

- dostarczenie informacji c przebiegu procesu zachodzacego w sy-
stemie nadrzednym,

- wykoirowarde funkcji kontrolnych, sortowania, sygnalizacja,

- utrzymania jednosci miar,

- di-zthostyka stanu otdektu,

- utrzymywanie $rodkéw v stanie sprawnym.

Csraniezeria:
a' ustng:mrze - wywotane cddmLalywariem otoczenia system nadrzez-
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- wywotane oddziakywaniem innych systeméw (podsysteméw) w syste-
mie nadrzednym, np. wynikajgce z pracy systemu informacyjno-:c w
rezimie DDC;
b) wevmetrzne - wynikajace z wkasnosci elementdow systemu}
arodki - aparatura porroarowo-kontrolna, sSrodki dacznosci, inne Srodki
materialne trwate, Srodki osobowej

Algorytmy - zwigzlci i1 relacje miedzy elementami systemu informacyjnego

Kryteria jakosci - kryteria oceny spednienia zadan systemu informacyj-
nego, niezawodnos¢, dokkadnosé, szybkos¢ oraz inne jak koszty itp.

Tak okreslone pojecia wraz z foimalng definicjg systemu weddug piet 1
przyjmiemy za definicje systemu informacyjnego, Konsekwencjg tej defi-
nicji beda definicje otoczenia systemu informacyjnego oraz podsystemu

w systemie informacyjnym.

3. Klasyfikacja systemow informacyjnych

Systemy informacyjne stanowig obszernag rodzine systeméw zrealizowa-
nych przez czdowieka. Z tego wzgledu klasyfikacja ich, majaca r.acelu
wydzielenie pc-vmych grup systeméw dajacych sie w miare jednolicie opi-
sa¢, - jest tiudna. V literaturze mozna spotka¢ wiele podziatol.",rémia
sie one krnyteriami przyjetymi za ich podstawe: np, przyjmujac za pod-
stawe podziatu, cele funkcjonowania wprowadza sie klasyfikacje ra: sy-
stemy pomiarowe; kontrolne,diagnostyki technicznej; rozpoznajace i1 sy-
stemy sterowania, zaliczajac je do klasy systeméw dziatajacych w opar-
ciu o procesy przetwarzania informacji [Jf]-

Kusmir. [j] dokonuje klasyfikacji automatycznych systeméw sterowania

i kontroli v;g wiekszej liczby kryteridw:

- wg ilosci obstugiwanych obiektow,
- wg statosci (potozenia),

- wg dystansu (ddtugosci) tordw,

- wg udziatu automatyzacji,

- wg krotnosci zastosowania (wykorzystania),
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- wg gotowosci do pracy,

- wg technicznej realizacji.

4. Systemy pomiarowe i1 systemy kontroli

Ponizej zostanie przeprowadzona préba zdefiniowania systemu pomia-
rowego jako pewnej klasy systeméw w systemach informacyjnych. Zgodnie
z podang w p. 3 definicja systemu informacyjnego mozemy wyr6zni¢ zbio-
ry nastepujacych pojec¢ (niepuste):

celow -C
ograniczen - V
srodkow -T
algorytméw - A
kryteriow - K

tworzacych system S zgodnie z relacja
S=C1/V/UTVAVK. €))
Klase systemow mozna wydzieli¢ w dowolnym zbiorze poje¢ podstawowych.

Wybierzmy podzbiér P C O.
Z wkasnosci systemu (p. 1) wynika, ze dla dowolnego PC C istnieja od-

wzorowania:
P—- -RCW
p— hcect @
P-—-1CA
P —M4CK

Zbior C ma w tym wypadku sens dziedziny odwzorowania, a zbiory YF, T,
A, K sa przeciwdziedzinami.
Rownoczesnie istniejg odwzorowania z dziedzing w zbiorze V i przeciw-
dziedzinami w zbiorach T, A, K
R—» HCT
R— -L’CA (©))
R— - IWCK
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Warunkiem istnienia systemu bedzie, by istniaty wspélne elementy zbio-

row otrzymanych przez odwzorowania z P i1 R, czyli

h’a h * 0
L’aL*0 [0))
M”n 11* 0

System S’ bedzie woéwczas potgczeniem zbioréw
pvrvha nvi'alviva =¢ (5)

Zbiory P i1 R znaturynie moga by¢ puste.
S’ bedzie klasgsystemow S,jezeli przy spednionych (4) bedzie zacho-
dzito

S*CS ®)

Okreslenie -podzbioru P celéw wybranej klasy systemoéw

Cel funkcjonowania systemu nadrzednego pkt. 2 mozna przedstawi¢ ja-
ko potozenie wektora w przestrzeni U (metrycznej).

Entropie potozenia wektora O w przestrzeni U opisuje wyrazenie:

HOQU) = J V J Wn(Vv U2 ” Un} IcWr(ul*U2 * Un}duldu2 ” din  (?)

gdzie wn (UMNUg .. u™) - n - wymiarowy rozkdad gestosci  prawdopodo-

bieistwa zmiennych losowych oo

Zakb6zmy, ze do prowadzenia procesu wymagana jest znajomos¢  polozenia
wektora O . Po wyznaczeniu tego potozenia prowadzi sie proces w Sy-
stemie wg przyjetego algorytmu. V/ realnych warunkach na skutek istnie-
nia czynnikéw niemierzalnych wektor celu Q. (uzyskany w i-tej reali-
zacji procesu) rozni sie od 0 . 7/okok wek:ora 0O  mozna wyznaczy¢ ob-

szar D dopuszczalnych potozen wektora Ou .
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Proces jest prowadzony w sposob celowy, gdy zachodzi

0+, 0Qe D CU. ®

Potozenie wektora 0 w tym obszarze mozna rozpatrywa¢ w dY/éch aspek-
tach:

1° - czy wektor 0" znajduje sie w obszarze D (0*6 DC U)
2° - jakie jest potozenie w/ektora 0" w przestrzeni U.

W rezultacie oddzialywan sterujacych n-Y/ymiaroY/y rozkd#ad prawdopodo-

bienstwa zmiennych losowych N2 Fe* bedzie réoznit od funk-
cji ,U2 ... u ) wystepujacej w (7). Przyjmujemy,ze rozkdad ten
ma posta¢c wn( u ™ .. u ) wobec tego miarg nieokreslonosci potozenia

wektora O~ bedzie entropia

so(u) J\AN(Q U2 *Un}~ 7uV U2 " un}dul*du2 " dun (9)

Jezeli sterowanie koneensuje wpiyw zakdocen, to stuszna bedzie relacja

BO (U) <HO(U) (10)

Jesli oznaczymy prawdopodobienstwo zdarzenia 06 D przez p (), a

zdarzenia 076 U-D przez p/B, to:

p(Ad =...J\vn ( u un)ul? d~ .. dun ay)

p® =1 -p») a2

z A1) i (A2)—p@®) = 1-J..Jw nulfu2 ..un)dulduz .. dur as)
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W stwierdzeniu, ktére ze zdarzeh wystapido, zawarta jest infoim&cja o

entropii réwnej
HO®) = - [pOO0 iSg P(A) + p(B) 192 p(B)] as
Podstav/iajac (11), (13) (14) otrzymamy:

0/(D)) 1°u2 < un} dul dug === du,

A2 J*"/"n(ul’u2 * Un}dul du2 ™ % + 1~J""" nQw2 =V

drt duZ - dUyeo r1 g gt n w2 — Un}dul du2 —  dun]

przyjmujac najbardzi?_j nieokreslony przypadek w sepsie informacyjnym
mtn. prAN= P(B) = @' otrzymamy

o) = 0@)" (16)

Dla danego sterowania, ktorego konsekwencja jest rozkdtad wr(u™,u2...un)

zamiast w” »p, ... u ) ustalimy relacje

HO(D) * HO(D)m ** SO(D) * HO (£) an
fics(o)m 1 HO(Vv) charakter stakych.
Na ogét wartosci i Y0 re°mifl znacznie. Stad wynika ce-

lowos¢ wyroéznienia dwoch klas systemow réznigcych sie entropig zrédek
informacji.
I tak system informacyjny wydobywajacy informacje ze zrédda o entropii
h0(d). eny

HO(D) ~ HO(D)m (15)



26 Wiestaw Pierzchata

jest systemom kontroli, a system wydobywajacy informacje ze Zzrédda o
entropii Ay

"0V - SO(») " HO(S) @,

jest systemem pomiarowym«
Wyrazenia (16) 1 (19) moga postuzy¢ za kryterium wydzielenia podzbioru
P CC. Konsekwencja tego bedzie wydzielenie odpowiednich podzbioréw w

zbiorach ograniczen, S$rodkéw, algorytmow i kryteridw (1) F (6)-

5. Struktura systemu pomiaroy/ego

Pla wykonania zadan postawionych przed systemem pomiarowym, wymagana
jest wspétpraca podsystemow. Przy wydzielaniu  podsystemow postuzymy
sie nastepujaca zasada (bedaca rozwinieciem pojecia podsystem plrt. 1):
niech bedzie danych k cystonow 3, S* ... Zy oraz zbiory
z celéw tych systeméw, odwzorowane w zbiorze P.

Jezeli prawdziwa jest relacja

21V ?2u ... uP5 =P<”"P1A P2A ...n?k# 0 0)

gdzie P C C jest zbiorem celéw systemu 3 nalezacego do pewnej kla-
sy systemow 3 to 3, Sg ... 3" sag podsystemami w systemie 3.

Dalej interesujace bedzie przeanalizowanie relacji pomiedzy zbiorem o-
graniczen systemu a zbiorami ograniczen podsysteméw, Iliech W bedzie
zbiorem ograniczeT, systemu informacyjnego o elementach w. Kazdy ele-

ment w. zbidrl ograniczen VI ma przyporzadkowany zbidér wartosci O.

i
Klement WU traktujemy jako ograniczenie, gdy z otoczenia zostang na-

rzucone (\elementy; najwiekszy £ .., T)pajmniejszy dj lub obydwa réwno-
y —_—
czernie“", przy czym
- ;i)
e o S@ elementami ograniczajacymi zbiory w spos6b istotny (nie

sg to ograniczenia naturalne).
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Jezeli R je3t zbiorem ograniczen systemu S, tzn. jego elementy maja

ograniczone zbiory wartosci, to zbidér

R=%-R 2
bedacy dopeknieniem zbioru R w zbicfrze W zawiera elementy o0 nieo-
graniczonych w sposéb istotny zbiorach wartosci w systemie S.

Jesli S1, S2 ... Sk sa podsystemami w systemie S, a R1,R .. RM

zbiorami ich ograniczehn, to prawdziwa jest relacja

R,V r2u ...UHkCe @3)

co oznacza, ze w zadnym z podsystemow nie mogg wystgpi¢ inne elementy
nieograniczone poza wymienionymi w zbiorze R.

Stosujac do (23) prawo do Morgana dla zbioréw

AU R2V ... =W-Rl~ Rg”™ ... " R @4)

oraz przechodzac na dopednienia lewej i prawej strony (23) otrzymany

RCR1A RRA ... ARK 25
Wyrazenie (5)nalezyinterpretowa¢ w ten sposob, ze kazdy zezbiorow
R~, R2... Rk zawiera co najmniej elementy zbioru ograniczen R sy-
stemu S.
Y/ystepowanie w zbiorach RM, Rk elementey; nie v/ystepujacych w

R nalezy interpretowa¢ w ten sposob, ze w analizie systemu mozna w po-
szczegblnych podsystemach dopuscic¢ istnienie dodatkowych czynnikéw o-

graniczajacych. Wowczas w wyniku syntezy systemu powstanie sytuacja

RIV R2U **eV A =R @s)
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przy czym zawsze bedzie zachodzi¢ (25) oraz

RCR1 @n

Przyjmujac zbiory ~ , P2 __. oraz R*, Rg ... za dziedziny od-
wzorowan (2), () zgodnie z definicjag systemu okreslimy zbiory $rod-
kéw, algorytmow i kryteridw dla podsysteméw.

Cel funkcjonowania systemu informacyjnego (pkt. 2) zawiera m.in,
czynniki przestrzeni 1 czasu, ktore oprocz wydobywania 1 ujawniania
sktadajg sie na jednos¢ celu. Te same czynniki celu przejmuje system
pomiarawy. Pakt ten nalezy uwzgledni¢ w strukturze systemu przez dobor
podzespotdw (spekniajacych (0) i (25)) oraz sposobu ich wzajemnego po-
wigzania. Eo typowych podzespodéw tworzacych system pomiarowy naleza
(wg celdw):

- podsystem pomiaru wielkosci fizycznych - PP
" przetwarzania i ujawniania informacji - Pl
przesytu informacji - TI

" utrwalania i przechowywania informacji - UL.
Podsystem Pl Y/ystepuje w strukturze w zv/igzku z:

a) koniecznoscig dopasowania zrédda informacji i odbiornika,
b) naturg informacji i wkasnosciami podsystemu PP oraz podsystemow
TI, UL.

Systemy informacyjne tvw/orza pewne typoY/e struktury [7]-Niektdére z nich
moga wystepowac¢ w systemach pomiarowych i kontroli. Ponizej w tabl. 1
zostaly zestawione struktury systemév/ informacyjnych oraz wyv/odzace
sie od nich struktury systeméw/ pomiaroY/ych.

Poza Y/ymienionymi wyzej podsystemami kazdy system pomiarowy musi

sr/ojej strukturze zaY/ierac:
- podsystem jednosci miar - JM
- podsystem utrzymania urzadzen \i spraw/nosci - DT.

Pierwszy z podsystemow/ wystepuje w zv/igzku z koniecznosciag spednienia

przez kazdy system pomiarowy wymagan stav/ianych przez krajovw/e urzedy
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Tablica 1

Zestawienie struktur systeméw informacyjnych
oraz wywodzacyoh sie od nich struktur systeméw pomiarowych

Typ struktury i schemat Zastosowanie w syBtemie pomiarowym

1. Struktury proste

Brak powigzania pomiedzy podsystemami. Hie
znajduje zastosowania.

0 O ... o
1 z v

1. Struktura niezwlazana (luzna)

Mozliwe zastosowanie w kilku wersjaoh

o o o - o
A Z H
o - 0 O o o ~
Y ** Ty
2. Struktura szeregowa Wersja c) moze mie¢ miejsce, gdy w system,
pomiarowym znajduje sie np. czytnik tazm wy-
kresowych
Struktura réwnolegta nie zapewnia wspodpracy
podsysteméw PP, PJ, TJ, UJ. Hie moze wystepo-
waé¢ w jednym ByBtemie pomiarowym
= - - J ym By p wy
“u

3. Struktura réwnolegta

4» Struktura peina Moze wystepowa¢ w kilku wersjach
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cd. tablicy 1

11. Itrulrtury scentralizowane

dowolne struk
tury proste

5. Z Jednym centrum

dowolne struktury proste

struktury proste
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Struktura hierarchiczna

Dowolne struktury proste

XV. Struktury kotowe

Struktura kotowa

Struktura promieniowo kotowe z prostag
centralizacja

cd. tablicy 1

Mozliwe aa rézne modyfikacje w postaci
struktury nieréwnomiernej, z naruszo-
na hierarchiag badz z nieréwnomiernym
obcigzeniem stopni (pozioméw) hie-
rarchii

Struktura ta moze nde¢ miejsce przy
wspodpracy catych systeméw pomiaro-
wych, lecz nie jest realizowana przez
podsystemy typu PP, PJ, TJ, UJ

Moze znalez6 zastosowanie w rozbudowa-
nych systemach pomiarowych. Na obwo-
dzie znajduja sie elementy tego samego
typu, np. PP, jeden podsystem wydzie-
lony jest jako centrum np. PJ.
Struktura taka charakteryzuje sie wyz-
sza niezawodnoscia od prostej Zawie-
rajacej takie same elementy
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jJakosci 1 miar. Obecnos¢ drugiego podsystemu wynika z koniecznosci kon-
trolowania stanu i utrzymania w sprawnosci S$rodkéw technicznych zasto-

sowanych m slomie do realizacji celu.

6, !'wneii metodyczno

W systemach technicznych zrealiajwonych przez czdowieka mozna wy-

rézni¢ cztery zasadnicze fazy powstawania. systemu [T] j

1 - teoria i badania podstawowe (wstepne),

-~
1

, - projektowajiie,
- "budona,

3
4 - eksploatacja systemu.

Techniczne systemy pomiarowo nalezg réwniez do systemow/ realizowanych
przez czdowieka, co uzasadnia rozpatrywanie ich powstawania 1 istnie-
nia w tych sonych fazach.
Y kazdej z faz powstajag problemy szczegétowe wymagajace  rozwigzania.
Fazy nalezy wiec traktowa¢ jako dziedziny dziaktalnosci z wypracowanymi
wrlasynri. metodami postepowahia umozliwiajacymi rozwigzywanie tych pro-
"leméw. Kie zawsze jednak mozliwe jest znalezienie skutecznej metody w
ranach danej fazy. Wtedy problem winien znalez¢ odbicie (od\vzorov/anie)
w innych fazach (dziedzinach). Pomiedzy fazami systemu istnieja zalez-
nosci czasowe przedstawiono na r,ys. 3. Charakterystyczne jest to, ze
fazy wczesniejsze procesu powstawania systemu dysponujga ogolniejszymi
metodami niz fazy pézniejsze. Stad wynika kjprunek przekazywania nie-
rozwigzanych probleméw do faz poprzednich, jak to pokasa.no re. rys, 4.

Rozwigzanie tak przejetego problemu wanno polega¢ na podaniu metod
i Srodkéw mozliwych do zastosowania w ioj fazie, w ktorej problem pow-
stat, w ton sposéb ulega wzbogaceniu jej zbidr metod i1 Srodkow vias-
nych. Fazy pézniejsze w stosunku do faz wczesniejszych majg wiec cha-
rakter dziedzin praktycznego zastosowania i sprawdzania rozwigzan viy-
pracowranych metodami ogélniejszymi,

"7 systemach pomiarowych z racji duzej liczby elementév; w zbiorach
ograniczen, sSrodkow/, algorytméw/ i kryteriow/ w/ystepujg zagadnienia wy-
magajace spojrzenia na nie wkasnie w taki sposob, jak to znsygnalizov/a-



Definicja i1 pojecia podstawowe systeady/ pomiarowych 33

Teoria i badania systemon

PrejekLauanic

Budowa

Eksploatacja

Hyc. 3
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no powyzej. Rownoczesnie efektywne wykorzystanie Srodkow dla rozwigza-
nia problemu wystepujacego w danej fazie systemu czesto wymaga podej-
Scia uwzgledniajacego wiele innych elementéw, a wiec podejscia syste-
mowego, jak to ma miejsce w systemach zamierzen czy systemach planéw
[71= Stad wynika potrzeba prowadzenia juz szczeg6towych badan nad ele-
mentami systemOw pomiarowych oraz nad zaleznosciami pomiedzy zbiorami
tych elementdw, zmierzajacych do w miare dokdadnego opisania systemu.

LITERATURA - Pozycje cytowane

1. A.D. HALL - Podstawy techniki systeméw. W-wa 1968 PWN.

2. R.E. MACHOL (red.) - Sprawocznik po sistemotechnilce. Moskwa 1970
Sov. Radio.

3. V_.K, MOROZOW - O suszcznosti sistemnogo podchoda k resueniju sloz-
nych zadacz i o problemach bolszich sistem. 'Bolszije sistergy”, Mo-
skwa 1971 Nauka.

4. Z, KIERZKDWSKI - Yfalory metodologiczne cybernetyki w technice, Po-
litechnika Poznariska, Poznan 1969.

5. BUTUSOW I.W. - Izmeritelnye informacionnye sistemy. Leningrad 1970
Nedra.,

6. J. SEIDLER - Optymizacja adaptacyjnych systeméw informacyjnych, Y/ar
szawa 1971 PV

7. 1.Ju. TEMUKOW - Y/ysokoorganizowannye sistemy, "'Bolszije sistiemy",
Moskwa 1971 Nauka.

8. 1.V. KUZMIN - Ocenka effektivnosti i optimalizacija avbornaticzes-
kich sistem kontrola i1 uprawlenija. Moskwa 1971 Sov. Radio.

Literatura uzupedniajgca

1. R.L. ACKDFP - Decyzje optymalne w badaniach stosowanych W-wa 1969
PY/N.

2. R. ASHBY - Wstep do cybernetyki. V/~v;a 1963 PWN.



Definicja i pojecia podstawowe systeméw pomiarowych 35

3. B_V. GNIEDENKD, J.V. KDWALENKD - Primienienije tieorii massowowo ob-
stuziwanl ja k zadaczam bolszich sistiem, Bolszije sistemy. Moskwa
1971 Nauka.

4. R.E. KAIMAN, P.L, PALB, M.A, ARHEB - Oczierki po raatematiczeskoj
tieorii sistem. Moskwa 1970 Mir.

5. K. KURATOY/5KE - Y/stgp do teorii mnogosci i topologii. W-wa 1972 Ailili

6. M. MAZUR - Cybernetyczna teoria ukfadow samodzielnych. W-wa 1966
PWN .

7. L.E. PINCZUK, M.P, CAPIENKD - Biologiezeskije analizatory 1 izmie-
ritelnyje informacionnyje slstiemy. Problemy elektrometril, Moskwa
1967 Nauka.

fIBSKHJ.UKH H CCHOUHUE OIIPEHEJHb.ti 1liSMEH.TEJ]LHHX. CKOTEM

P easue

B CTaTte npexdaBlieHo xecpHHHUMU M3uepnTeflbKOii CHCTeuu u CMCTeMu koh -
Tpolifl pacciiaTpHBaeuux KaK KexoTopntt Joiacc hh$opmohhohhhx CHdea. Pa3xelie-
HHe Ha uaMepHTelibHue CHCTeuu u chctcmu kohtpcjih npoH3BexeHO Ha ocuoBe wuc-

XH <J)yHICaHOHHpOBaHHH. B H3UepnTejltHok CHCTeMe BUBexeHO TanoBtie NcACHCTeHLEI

H CTpyKTypu

BASIC DEFINITION AND IDEAS OP MEASUREMENT SYSTEMS

Summary

The article deals with definition of measurement system and control
system as any class of information systems. Division on measurement sy-
stems and control systems is based on the functioning purpose. The ty-
pical undersystems and structurals are pointed up in measurement sy-

stem.



