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OMOWIENIE PODSTAWOWYCH WEASNOSCI SYSTEMU MODULOW AUTOMATYZACJI

Streszczenie. Referat przedstawia ocene Systemu Moduddéw Automaty-
zacji produkowanego przez OBRPIAE we Wrockawiu. W zwieztej famie
przedstawiono opis podstawowych podsysteméw SMA i dokonano analizy
koncepcji modutowego systemu sterowania wspoédpracujacego z kompute-
rem ODRA 1325.Zwrécono_szczeg6lng uwage na analize przydatnosci SMA

do sterowania procesami przemystowymi i dokonano oceny poszczegdl-
nych podsystemow.

1. Wstep

System Modudéw Automatyzacji zaprojektowany przez Osrodek Badawczo-Roz-
wojowy Pomiardw i Automatyki Elektronicznej we Wroctawiu ma by¢ przezna-
czony, zgodnie z zamierzeniami projektantéw, do automatyzacji procesow
przemystowych. Wydaje sie, ze moze byé celowe zapoznanie sie inzynieréw
wszelakich specjalnosci z podstawowymi danymi na temat SMA.

Jako zunifikowany system automatyki SMA ma wypednié¢ nastepujace gtéwne
zatozenia:

- objecie automatyzacja szerokiego wachlarza technologii,

- zastosowanie komputera do sterowania w czasie rzeczywistym, a co za tym
idzie realizowania skomplikowanych algorytméw regulacyjnych i steruja-
cych.

SMA jest przewidywane jako podstawowy krajowy srodek automatyki komplek-
sowej oparty na komputerze produkcji krajowej typu ODRA-1325. Jak wiadomo
przemyst gérniczy jest szczegélnie predystynowany do wprowadzania automa-
tyki kompleksowej, a nasz $Slaski region posiada juz bogate doswiadczenia
i tradycje, jezeli chodzi o wdrazanie techniki komputerowej dla celéw ste-
rowania procesami przemystowymi (mam tu na mysli gddéwnie Zakdady Konstruk-t
cyjno-Mechanizacyjne Przemystu Weglowego i prowadzone tam prace nad mini-
komputerem procesowym MKJ 25). Sadze, ze przedstawienie gktéwnych cech SMA
zainteresuje specjalistéw od kompleksowej automatyzacji goérnictwa i dostar-
czy nieco materiatu poréwnawczego.

Celem referatu jest podstawowa ooena SMA 1 przedstawienie wszystkich
danych na ten temat, ktére byty mozliwe do uzyskania.W chwili pisania ni-
niejszego referatu System Modudéw Automatyzacji wcigz jeszcze nie wyszedt
z etapu opracowywania koncepcji lub pewnych jego zespokdéw. Stad tez ni-,
niejszy referat jest w zasadzie analiza koncepcji SMA.
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Na temat SMA ukazato sie juz wiele publikacji, szczegdlnie w biulety-
nie "MERA", nalezy jednak z przykrosciag stwierdzi¢, iz informacje byty
wielokrotnie niekompletne, niejasne 1 czesto sprzeczne ze sobg.

Paktem jest ze koncepcja SMA przechodzita juz wiele przeobrazen na prze-
strzeni lat 1971-73 1 moze stad bierze sie to zamieszanie. W tych latach
nie wykrystalizowata sie jeszcze jednolita i zwarta struktura systemu.Row-1
niez zatozenia dla jego podzespotdéw ulegaty wielokrotnym zmianom.

Problematyka Systemu Modudéw Automatyzacji zostanie przedstawiona we-
ddug nastepujacego planu:

- krétka informacja na temat struktury SVA,
- ocena poszczegdlnych podsysteméw,
- og6lna ocena systemu SMA.

2. Krotka informacja na temat struktury SMA

Podstawowg strukture SMA przedstawia rysunek 1..Uwidocznione sgna nim
podsystemy, z ktéorych skltada sie SMA. Sa to:

- podsystem centralnej rejestracji i kontroli,

- podsystem kanatu przemystowego i1 sterowania maszyny cyfrowej w czasie
rzeczywistym,

- podsystem programowego i logicznego sterowania,

- podsystem regulacji cyfrowej,

- podsystem telemechaniki cyfrowej.

Ogélnie kazdy podsystem sktada sie z blokéw sterujacych, blokéw spe-
cjalistycznych i standardowych blokéw funkcjonalnych.

Wspodpraca miedzy blokami dla wymiany rozkazéw i danych nastepuje przez
system interface"u zwany SIAL (Standardowy Interface Asynchroniczny Linio-*
wyj. Jest on wspélny dla catego systemu SMA. SIAL posiada strukture roéw-
nolegta, tzn. zorganizowany jest tak, ze linie *aczace wszystkie wspodpra-\
cujace bloki systemu sg wspdlne. Informacja przesytana jest jednokierun-
kowymi liniami typu magistrali. Réwnolegto$¢ SIAL zapewnia, ze kazdy sygnat
jest doprowadzony od bloku centralnego do wszystkich blokéw WE/WY danego
poziomu SIAL, ale sygnat odbiera jedynie ten blok, ktérego adres znajduje
sie aktualnie na linii adresowej (rys. 2). Asynchronicznos¢ interface*u
polega na tym, ze czas trwania informacji na liniach przesytowych nie jest
staly. Przesytanie informacji miedzy blokami WE/WY moze nastepowac¢ jedy-
nie za posrednictwem blokéw sterowania w postaci réwnolegtego stowa 16-bi-
towego.

Interface SIAL charakteryzuje sie réwniez .programowym sterowaniem
kazdego stowa informacyjnego. Kolejnos$¢ #*aczen inicjowanych przez blok cen-
tralny wynika z programu dgaczen zawartego w tym bloku, badZz z analizy prlo-r
rytetu przerywan programowych wysydanych w przypadku awarii przez bloki
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WE/WY. Przerywania programowe sa indywidualne dla kazdego modudu WE/WY.
Za pomoca interface*u SIAL mozna zaadresowa¢ maksymalnie 4096 blokéw adre-
sowych w trzech poziomach, przy czym w jednym poziomie maksymalnie 16 blo-
kéw. W strukturze kilkupoziomowej jeden z blokéw adresowych wyzszego po-
ziomu jest blokiem przejscia na poziom nizszy (rys. 3)- Magistrala danych
i magistrala adresowa posiadaja bit parytetowy, ktory umozliwia kontrole
nieparzystosci w przesytanym sdowie binarnym.

Besumujac: interface SIAL sktada sie z 48 linii programowych, 6 linii
sterujacych, 16 indywidualnych linii przerywan programowych, 1 1i
chrony adresu i 1 linii kontrolnej.

linie adresowe (MA) stuzg do przesytania przez jednostke centralna lub
blok sterowania adresu modudu WE/WY, adresu stowa w takim module oraz sy-
gnatéw programowych dotyczacych wybranego bloku, ktére sg niczym innym jak
kodem operacji przeznaczonej do wykonania przez ten blok. linie adresowe
podzielone sg na cztery tetrady A0, Al, A2, A3. Tetrady Al, A2, A3 prze-
znaczone sa dla przesytu adresu, a tetrada AO dla sygnatdéw programowych.
W ramach linii adresowych poprowadzona jest dodatkowa 17 linia przeznaczo
na dla ochrony adresu.

Czesto przy omawianiu struktury SMA wystepuje nazwa 'blok centralny"
w miejsce nazwy jednostka centralna. Bierze sie to stad, ze blokiem cen-
tralnym moze by¢ komputer lub blok sterujacy. Jak to zostanie dokkadniej
opisane w nastepnym rozdziale wspédpraca komputera z procesem moze odby-
wa¢ sie jedynie przez kanat przemystowy zbudowany z blokéw standardowych,
specjalistycznych i1 bloku sterowania. Blok sterowania w tym podsystemie
stanowi pomocniczy ukdad logiczny dla komputera procesowego (w przypadku
SMA ma nim by¢ ODRA 1325) dopasowujac interface SIA1 do interface’u kom-
putera. Rowniez czesSciowe wykonywanie rozkazéw i ich przesytanie odbywa
sie przez blok sterowania. Wskazuje to na trudnosci w zaadaptowaniu kom-
putera ODRA 1325 dla celéw sterowania procesami przemysdowymi. Brak odpo-
wiedniego interface’u przemystowego i odpowiedniego systemu operacyjnego
musi by¢ w dos¢ sztywny sposob rekompensowany przez wprowadzenie pomocni-
czych blokéw sterujacych.

Zapoznanie sie z danymi opublikowanymi dotychczas na temat SMA prowa-
dzi do wniosku, ze nie wykrystalizowata sie dotad jednolita koncepcja SMA
jako systemu automatyki. Prowadzone sg obecnie intensywne prace nad uru-
chomieniem podsystemu Centralnej Rejestracji i Kontroli,jednak nie wyszty
one poza ramy laboratoryjne i nie daly jak dotad wiekszych rezultatéw.Do-
tychczas nie udato sie doprowadzi¢ do wspédpracy CRiK z komputerem, lecz
jedynie z symulatorem interface»u SIAL. Trzeba jednak zaznaczy¢,ze projek-
tanci SMA postawieni zostali przed faktem dokonanym i przeznaczono im ja-
ko jednostke centralng komputer ODRA 1325 nie przystosowany odpowiednio do
pracy w systemach bezposredniego sterowania procesami.
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Wracajac do zagadnienia struktury SMA nalezy wyjasnié,czym jest inter-
face SIAK, stuzacy do jednokierunkowego przesytu informacji w kaskado-
wym potaczeniu wspotpracujacych urzadzen. SIAK jest skrotem nazwy Stan-
dardowy Interface Asynchroniczny Kaskadowy. Jego przeznaczeniem jest za-
pewnienie wspédpracy moduddédw miedzy sobg bez komunikowania sie z jednost-
ka centralnga. Dla SIAK-u okreslone sag réwniez linie informacyjne, progra-
mowe, linie sterujace (max. 5) lecz ich ilos¢ jak rowniez typ kaskady mo-
ga by¢ wybrane weddug potrzeb. Wymiana informacji miedzy SIAK i SIAL oraz
odwrotnie moze nastepowac¢ jedynie poprzez zunifikowany ukdad przejscia
SIAK/SIAL lub SIAL/SIAK.

0gélInym wnioskiem, ktéry nasuwa sie na temat struktury SMA, jest to, ze
system moze pracowa¢ bez jednostki centralnej. Dostepne informacje na te-
mat blokéw sterowania sktaniaja do przypuszczeh, ze spedniaja one role mi-
nikomputeréw o sztywnym programie dziatania, ktéry moze, lecz nie musi,by¢
adaptowany przez komputer procesowy. Pakt zastosowania jednej stosunkowo
duzej jednostki centralnej, ktéra ma speknia¢ wszystkie zadania zwigzane
z CRPD 1 z DDC réwniez budzi powazne zastrzezenia. Ogdlnoswiatowg tenden-
cja jest stosowanie na poziomie DDC wiekszej liczby minikomputeréw. Wiele
wskazuje na to, ze struktura SMA jest sztucznie skomplikowana i usztywnio-
na z powodu zastosowania komputera bez wkasciwego oprogramowania.

Ogoélna koncepcja wymiany informacji pomiedzy blokami WE/WY a jednostka
centralng oparta na systemie magistrali sktadajacej sie z linii przesytu
danych 1 linii adresowych jest czesto stosowana i nie budzi zastrzezen.

3. Ocena poszczeg6lnych podsysteméw

3.1. Podsystem Centralnej Rejestracji i Kontroli

Przyjeta sie dwojaka nomenklatura dla systeméw centralnej rejestracji
i kontroli. Pierwsze to te systemy, w ktérych rzeczywiscie dokonuje sie
tylko rejestracji i kontroli bez potrzeby przetwarzania wynikéw na drodze
matematycznej. Takie systemy nie muszg wspodpracowac z komputerem (patrz
A. Targowski - Automatyzacja przetwarzania danych wyd. ekon.1973). Drugie
to systemy CRPD - centralnej rejestracji i przetwarzania danych-ktére wy-
magaja zastosowania komputera. W zakozeniach podsystem CRiK SMA ma wspod-
pracowa¢ poprzez kanat przemystowy z komputerem. Jednak zastanawia Tfakt
podkreslania w wielu publikacjach (patrz MERA nr 1/1973, MERA nr 5/1972),
ze podsystem ten jest w pedni autonomiczny, tzn. zgodnie z tym, cCO rozu-
miemy pod ta nazwg, nie musi wspédpracowaé¢ z jednostka centralng. Sama na-
zwa CRiK zresztag nasuwa takie spostrzezenie. Praktyka dowodzi,ze dotych-
czas nie udato sie jeszcze poddaczy¢ CRiK do komputera ODRA 1325. Podsy-
stem ten w dalszym ciggu znajduje sie w fazie rozruchu.
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W przypadku CRiK role sterujacej kanatem przemystowym jednostki cen-
tralnej speinia zestaw blokéw centralnych. Mozna sobie wyobrazic¢,ze w ta-
kim przypadku komputer bedzie stuzyt jedynie do organizowania transmisji
danych oraz do monitorowania stanu punktéw pomiarowych. Pozostaja jeszcze
do wykonania takie czynnosci jak badanie przekroczen wartosci granicznych,
okreslanie i badanie priorytetu zgloszen. Czynnosci te konstruktorzy po-
wierzyli blokom sterujacym, ktére posiadajg swoja pamie¢ stalg, w ktoérej
przechowywane sga programy dziatania podsystemu. Funkcje badania prze-
kroczen wartosci granicznych spednia blok badania przekroczen. Nastepuje
w nim pordéwnanie wartosci chwilowych parametrow z ich wartosciami granicz-
nymi przechowywanymi w pamieci statej. Koncepcja taka znacznie odbiega
od tego, co zwyk#o sie konstruowaé¢ przy wykorzystaniu komputera. By¢ moze
konstruktorzy muszg dostosowa¢ sie do wymagan stawianych przez konstrukto-
réw systemu operacyjnego ODRY 1325, ktdry to system jest jeszcze niedo-
pracowany. Komputer powinien by¢ narzedziem, ktére pozwala uzyskiwaé¢ na
drodze obliczeniowej wielkosci bezposrednio niemierzalne,przetwarzac¢ dane,
sprawdza¢ wartosci graniczne z zachowaniem odpowiednich priorytetéw. Pod-
system CRiIK jest najwazniejszy z punktu widzenia zastosowan przemystowych,
dlatego pesymistycznie nastraja fakt jego niedopracowania.

3.2. Podsystem kanatu przemysdowego 1 sterowania w czasie rzeczywistym

Do sterowania procesami technologicznymi w czasie rzeczywistym przezna-
czony jest podsystem kanatu przemystowego. Kanat przemystowy komputera zbu-
dowany jest z blokéw funkcjonalnych umozliwiajacych wyprowadzenie 2z o-
biektu i wprowadzenie do niego sygnatéw analogowych i cyfrowych. Funkcje
kanatu sa nastepujace: transmisja informacji odczujnikéw, przetwornikéw i
zadajnikéw rozmieszczonych na obiekcie jak réwniez przesyt rozkazéw z kom-
putera do urzadzen nastawczych i sygnalizacyjnych obiektu. Pracg kanatu
przemystowego kieruje blok sterujacy kanatu przemystowego,ktory ma za za-
danie réwniez dopasowanie interface®u komputera do interface,u kanatu prze-
mysdowego i wstepng obstuge przerywan. Wspétpraca bloku sterowania z kom-
puterem odbywa sie przez kanat stowowy za pomocg l6-bitowego stowa z mak-
symalng szybkos$ciag transmisji 250.000 s#éw na sekunde. 0gdlng strukture®
kanatu przemystowego SMA przedstawia rys. 2.

Podsystem kanatu przemystowego, jak juz wspomniano, jest Scisle zwig-
zany z podsystemem CRiK. Na podstawie dostepnych informacji i z rozméw z
projektantami wiadomo, ze ten system nie jest réwniez w pedni dopracowany.
Koncepcja SMA przechodzita wiele przeobrazen na przestrzeni ostatnich lat.
Np. konwerter analogowo-cyfrowy wchodzacy w skdad bloku wejs¢ analogowych
zmieniat trzykrotnie swa posta¢. Byt to raz konwerter integracyjny, potem
kompensacyjny i znéw integracyjny. Obecnie wiadomo, ze podsystem kanatu
przemystowego nie spednia swego zadania daczania procesu z komputerem,cho-
ciaz powdd lezy raczej po stronie oprogramowania SMA.



124 Andrzej Hajdasinski, Agnieszka Swiecka-Hajdasinska

3.3. Podsystem regulacji cyfrowej

W ramach SMA wystepuje réwniez podsystem regulacji cyfrowej. Podsystem
ten zawiera wielokanatowe regulatory cyfrowe, ktére maja pracowa¢ autono-
micznie wykonujac wszelkie operacje zwigzane z przetwarzaniem sygnatéw
wejsciowych i1 wyjsciowych oraz wyliczajac sygnat regulujacy zgodnie z
algorytmem regulacji. Repertuar algorytméw regulacyjnych mozliwych do u-
zyskania w tym podsystemie jest skromny. Sa to algorytmy "P", *I', "PI".

Nie obejmuje on wiec bardzo potrzebnego algorytmu PID, a zawiera prak-
tycznie niestosowany ze wzgledu na zd#g dynamike regulacji algorytm 1.

Realizowane algorytmy nie moga podlega¢ adaptacji w funkcji parametroéw
procesu, co ma np. duze znaczenie przy rozruchu i odstawianiu pewnych frag-
mentéw procesu technologicznego. Dok#adno$¢ regulacji, jaka mozna uzyskac,
nie przekracza 0,5%. Szczegétowe dane na temat podsystemu regulacji cyf-
rowej znajduja sie w biuletynie "MERA™ nr 9/1972.

Jak wiadomo giéwng zaleta stosowania komputera do regulacji proceséw
przemystowych jest fakt, ze za jego pomoca mozna realizowa¢ skomplikowane,
zmieniajace sie w czasie, adaptacyjne algorytmy regulacji. Jest to istotag
uktadéw DDC.

Préby konstrukcji wielokanatowych regulatoréw cyfrowych tego typu bydy
podejmowane juz gdzie indziej i po pewnym czasie zostaly =zarzucone z po-
wodu tego, ze nie dawaty lepszych efektéw niz te, ktére byly mozliwe do
uzyskania za pomocg regulatoréw analogowych, przy dodatkowym zwiekszonym
koszcie. Obecnie uktady tego typu nie sg praktycznie nigdzie produkowane.

Stosowanie specjalnego podsystemu regulacji cyfrowej w sytuacji gdy
jest do dyspozycji komputer mogacy rowniez realizowa¢ DDC, jest nieporozu-
mieniem.

3.4. Podsystem telemechaniki cyfrowej

Podsystem telemechaniki cyfrowej jest na razie trudny do oméwienia.Jak
w kazdym podsystemie SMA wystepuje w nim pewna ilos¢ blokéw sterujacych,
0 ktérych brak blizszych danych. Nie jest réwniez pewny fakt,ze podsystem
ten zostat juz opracowany w swej ostatecznej formie. Przeznaczony jest on
do zdalnego przesytania cyfrowo zakodowanych informacji .

Podsystem telemechaniki posiada strukture funkcjonalno-blokowg zalezng
od wymagan dotyczacych rodzaju pracy, ukdadu i typu struktur™ systemu prze-
sytania informacji. Uktady te sg doktadniej opisane w numerze 9/1972 biu-
letynu ""MERA".

3.5. Podsystem programowego i logicznego sterowania (PPiL)

Ostatnim podsystemem wchodzacym w sk#ad SMA jest podsystem programowe-
go i logicznego sterowania. Jest on przeznaczony do sterowania pewnych
fragnentéw procesu technologicznego zgodnie z okreslonym programem.Najcze-
Sciej bedzie to wykonywanie pewnej sekwencji rozkazéw majacych swe odzwler-
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ciedlenie w stanie elementéw dwupotozeniowych np. stykéw przekaznikéw,
przyciskéw itp. Strukture podsystemu uzyskuje sie poprzez odpowiedni do-
béor blokéw funkcjonalnych. Brak blizszych danych na temat samej struktu-
ry PPiL uniemozliwia pedne ustosunkowanie sie do niego. Nalezy jednak
stwierdzié¢, ze sama koncepcja wkaczenia PPiL do SMA jest stuszna. Istnieje
wiele procesow wymagajacych wkaczenia sterowania sekwencyjnego i nie wyma-
gajacych w ogole realizacji dziatan arytmetycznych i stad obciazenie tym
sterowaniem komputera posiadajacego powyzsze mozliwosci realizacji dziakan
arytmetycznych bytoby nieekonomiczne. Istnieje wiele rozwigzan zagranicz-
nych tzw. "Programowalnych Ukkadéw Sterujacych"™ (Programmable Control-
lers), nazwijmy je w skrécie PUS, ktére stuza wkasnie do sterowania sek-
wencyjnego. Typowymi przykdadami moga byc¢: '"PMC 1750 firmy Allen Bradley,
"“PDQ II" tej samej Firmy, "VIP" firmy Struthers-Dunn', "048 Controller"
firmy Modicon wreszcie "PDP 14" renomowanej firmy Digital Equipment Cor-
poration, ktéra przoduje w Swiatowej produkcji minikomputeréw (PDP 8,
PDP 11).

Ciekawe bedzie chyba przedstawienie typowych wkasciwosci tych urzadzen,
aby ewentualnie mie¢ punkt odniesienia, gdy PPiL przybierze realne ksztak-
ty.

Ot6z PUS jest urzadzeniem, ktdre moze testowaé¢ wejscia i wyjscia 1 na
podstawie tych testéw ustawia¢ wyjscia w stanie "zkgczone™, “'wykgczone'.
PUS moze wykonywa¢ operacje binarne, tak ze wykorzystuje sygnaty steruja-
ce posiadajace tylko dwie wartosci. Np. wiertdo moze by¢ w goérze lub w do-
le, silnik moze by¢ zakaczony lub wydgczony. W ten sposdb sygnatami wej-
Sciowymi do PUS moga by¢: wykaczniki krancowe, przyciski,przekazniki, fo-
tokomérki itp. Podobnie sygnaty wyjsSciowe sg wysytane przez urzadzenia
dwustanowe: cewki, styczniki silnikéw, startery itp.

Komputery natomiast moga wykonywa¢ matematyczne obliczenia o réznorod-
nym stopniu trudnosci, moga zbiera¢ i magazynowa¢ dane w réznorodnej for-
mie, moga podejmowa¢ decyzje w oparciu o te dane a wszystko w czasie u-
+amkéw sekund. Aby wykona¢ te zadania komputer posiada pewne urzadzenia,
ktérych brak w PUS. Sg to: blok arytmetyczny, pamieci masowe i urzadzenia
peryferyjne. Komputer musi mie¢ skomplikowane programy,a co za tym idzie,
wykwal i fikowana obstuge. PUS moze by¢ programowany z duzg datwoscig przez
inzynieréw bez specjalnej praktyki. Wsp6lnag cechg PUS i komputera bedzie
to, ze obydwa sg programowalne. GH#éwng cechg PUS jest to, ze ich programy
zapisywane sa wydacznie w pamieciu pROM (programmable Read Only Memory),
tzn. w pamieci, z ktdérej mozna tylko czyta¢ a program wpisywany jest po-
przez hardware*owg strukture pROM. Przykdadowo rozwazmy PUS typu "PMC 1750"
firmy Allen Bradley. Jego schemat blokowy przedstawia rys. 3. System pod-
stawowy PMC obejmuje: zasilacz mocy, ukdad procesora (ktdéry sktada sie z
modutu dekodera adreséow, modudu dekodera instrukcji- z 6 klatek dla modu-
46w programowanej pamieci), kapsuty rejestru WE/WY (ktéry zawiera 16 kla-
tek dla modudéw wejsSciowych, wyjsSciowych pamieci i synchronizacji).Gkowng
czes¢ PMC stanowi jego pamiec¢. Jest to pROM.
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Pamie¢ sktada sie z: modutu programowanej pamieci, elementu pamieci.
Mozliwe jest jej rozszerzenie do 6 modukéw programowanej pamieci i1 18 ele-
mentéw pamieci (3 sel. pam. na jeden modut progr. pam. Kazdy element pa-
mieci zawiera 64 8-bitowe stowa, co daje ogélng pojemnos¢ pamieci PMC-1
152 stowa.

W celu przeprogramowania pamieci konieczne jest zastosowanie Ukdadu ta-
dowania Pamieci™ (PMC Memory Ioader)

Bardzo wazng cechag wszystkich PUS jest to, ze moga by¢ one poddaczone
do komputera poprzez specjalny interface. Pozwala to np. na monitorowanie
wejsé, i wyjsé PUS.

Firma Digital Equipment Corporation sugeruje, ze w bardziej skompliko-
wanych przypadkach technologicznych idealnym rozwigzaniem jest kombinacja
PUS 1 komputera.

Wypada stwierdzi¢, ze PPil ma swoja racje bytu. Wazne jest jednak,w ja-
ki sposéb zostat on rozwigzany, a na ten temat brak wiadomosci. Konieczne
jest, aby podsystem miat wkasny modut pamieci. Panuje ostatnio tendencja
do stosowania pROM, ktdra daje lepsza pewnos¢ dziatania kosztem mniejszej
elastycznosci (musi byé przeprogramowywane w sposob mechaniczny i,lecz dla
zastosowan sterowania sekwencyjnego niewgtpliwie jest bardzo uzyteczna.
Niestety na temat PPil brak jakichkolwiek wiadomosci. Nic nie wiadomo np.
na temat, w jaki sposéb bedzie on programowany, w jaki sposéb ma wspot-
pracowa¢ z komputerem. V ciggu trzech lat istnienia SMA podsystem ten nie
przybrat zadnych realnych ksztaktéw. Informacje na temat PPil sg co naj-
mniej skape. N takiej sytuacji trudno wydawa¢ na jego temat jakie$ opinie.

4. Ogo6lna ocena systemu SMA

Modudowy System Automatyzacji, ktorego gtdéwne cechy zostaly przedsta-
wione w trakcie referatu, ma spednia¢ zadanie uniwersalnego $rodka do au-
tomatyzacji kompleksowej. Projektanci postawili przed sobg szalenie ambit-
ne i1 prawdopodobnie niewykonalne zadanie, bowiem bardzo trudne jest zbudo-
wanie systemu specjalistycznego a co dopiero uniwersalnego. Wiele Taktow
Swiadczy o tym, ze system SMA jest nieco anachroniczny juz w koncepcji.
Spowodowane jest to moze nie tyle niekompetencjami twércow co szalenie ddu-
gim cyklem wdrazania podsysteméw SMA. 0Od czasu,kiedy po raz pierwszy przy-
jeto zatozenia do SMA, technika komputerowa zrobida nastepny nowy krok w
przéd. Na przykdad, czy ODRA 1325 nadaje sie w obecnej postaci do pracy
jako komputer procesowy?

Teoretycznie tak, gdyz prawie z kazdego komputera mozna zbudowa¢ kompu-
ter procesowy. Ale praktyczne jej poréwnanie z rzeczywistymi komputerami
procesowymi wypada niekorzystnie. Brak w ODRZE 1325 hardware®owego akumu-
latora, brak hardware"owego rejestru indeksowego, brak odpowiedniej ilo-
Sci hardware®owych interruptéw. ODRA 1325 jest typowym komputerem do prze-
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twarzania danych. Ha obecnym etapie nie istnieje nawet odpowiedni system

operacyjny, ktéry pozwolidby pjacowaé ODRZE 1325 jako komputerowi proceso-
wemu. "Elwro"™ dopiero opracowuje taki system operacyjny. Réwniez bardzo

istotne sg zastrzezenia dotyczgce podsysteméw SMA. Koncepcja stosowania

jednej duzej stosunkowo maszyny cyfrowej nie jest najszczesliwsza.Zmniej-

sza to elastycznos¢ systemu, pogarsza mozliwos¢ bezawaryjnej pracy.Ostat-

nio ogélnoswiatowg tendencja jest stosowanie duzej liczby minikomputeréw

na poziomie bezposredniej regulacji cyfrowej.Hie wymagane sg tu zadne spe-
cjalne wkasciwosci tych ukkadéw. Okazuje sie, ze w praktyce wszelkie skom-
plikowane operacje matematyczne, jakie moga by¢ wykonywane przez wieksze

maszyny cyfrowe, sg zbedne. Algorytmy regulacyjne dajg sie wyrazi¢ bardzo

prostymi formudami matematycznymi. Wszystko to skdania do opinii, ze SMA

w obecnej formie nie jest tym, na co czekamy i wymaga wielu poprawek zanim

bedzie mozna podja¢ jego produkcje seryjna.

Préby SMA przeprowadzone na kopalni Jézwin nie powioddy sie, brak kon-
kretnych danych na temat SMA utrudnia pedna jego weryfikacje.Jedno co moz-
na stwierdzi¢ - na pedne uruchomienie SMA trzeba bedzie jeszcze troche po-
czekac.
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KPATKATT CHEHKA CKOTEMH i.CAiyJIEM ABTCMATK3AI®IK,
1 _PCIaSBOAKiICii KCCIIHBOBATEItthCKKi i HEHTPOK KSMEPFHVKI
H 3JTEKTPCHHCM ABTOIUATMHH 30 BPCiyiABE

Pe3bue

CTaTba jaeT ouemcy CucTeMe Moayjieii ABTouaTH3amw, npoHsBOSHUoii Kccjie-
SOBaTeabOKHu ueHTpoM n3MepeHnii h saeKTpoHHofi aBtomethkh bo  BpcipnaBe. 3
oacaTOM BK"e npe*OTaBaeHo onHcaime ochobhhx nojCHCTeu cwma h npoBejeHo aaa-
JiH3 KOimenaHH Mo"yJibHofi OMCTeubi ynpaBJieHHa, paCoTauinez coBueOTHo ¢ Kounio-
Tepou ospa-1325.

3 OTaThe ooodoe BHHMaHwe yaexaeTca aHajin3y npurosHCCTii cma ynpasaeHaa
npoH3BoaCTBeHHHUH npoiieccaiiH h saeToa oaeHKa oTaeabHbix nosCKCTeM.

DESCRIPTION OP THE MAIN PROBLEMS **THE MODULAR SYSTEM"
Summary

The paper describes The Modular System (SMA) dedicated for complex au-
tomation purposes, produced in The Center of Investigations and Develope-
ment of Measurement and Electronic Control in Wroclaw (OBRPIAE).

All the subsystems of the SMA are briefly described here, and the main
concept of the system is analyzed in the context of applying the ODRA 1325
computer.

Most significant Tfeatures of the SMA which are important in industrial
applications are discussed and underlined as well as all subsystems are
veryfied iIn details.
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Rys. 1. Podstawowa struktura SHA
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Rys. 2. Podsystem kanatu przemystowego SMA
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Rys. 3. Schemat blokowy Programowalnego Uk#adu Sterujacego
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Rys. 4. Schemat blokowy adresacji modukéw SMA
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BLOK CENTRALNY SIAL BLOK WE/WY - OBIEKT
DAO
DA1
MDA
DA15
DAP
DEO
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MP
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B2 Start > rozkazy aygn
Bl Koniec transmj .
M1 Gotowos$é inf. 1 %?teru-
M- B¥ad.Stan blokuj oap* Jace
FU Przerywanie program.
Spl linie specjalne
Sp2 }

Rys. 5. Struktura linii interface*u SIAL

MDA - magistrala danych, do przesytania 16 bitowego stowa z Bl. Centralne-
go do BI. WE/WY, MDE - magistrala danych do przesytania 16 bitowego stowa
z BI. WE/WY do Bl.Centralnego, MA - magistrala adresowa, DAP - szyna nie-
parzystosci magistrali MDA, DEP - szyna nieparzystosei magistrali MDE,
MAP - szyna nieparzystosei magistrali MA, NP - szyna kontroli operatywno-
Sci BI.WE/WY, MAKP-szyna potwierdzenia prawiddowosci odbioru stowa adre-
sowego, BO- zerowanie ogélne, B2 - start pracy w Bloku WE/WY, Bl - konieo
transmisji stowa, M1 - gotowo$6é Bloku WE/WY, M1 - b#ad w wykonywaniu ope-
racji lub btad danych, HJ - Zzadanie przerywania aktualnych programéw



